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1WOI,UCION DI!: LA AUTOMA11ZACION INDUSTRL\.L 

REVOLUCIONAGRICOLA MEDIADOS DJl:L SIGLO XVlll 

l. 1WTACION DE CULTIVOS 
2. MAQUINAS Ql"l: :PERMffEN SEMURAR EN LINEA (TRACCION ANIMAL) 
3. AUMENTO DE CAJ,JDAD li~N El~ GANADO 

REVOI,UCION INDUSTRIAl, 

l. INDUSTRIA TEXTIL 
2. MAQUINAS DE VAPOR 
3. INDUSTRIA QL'L\IIICA 
4. ENERGIA ELF~TRICA 

FINAL DEL SIGLO XVlll (1768) 

(INGLATERRA) 
(MECANIZACION) 
(FRANCL\-ALEMANIA) 
(ELECTRIFICACION) 

MECANIZACION:- SUS11TtriR EL ~IUSCULO HUMANO Y TRACC.10N ANIMAL POR MAQUINAS 
MECANICAS 

ELECTRIFICACION.- SUSTITUIR EL MUSCULO HUMANO Y TRACCION ANIMAL POR 
MAQUINAS ELECTRICAS. 

'1 
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REVOLUCION INDUSTRIAL INJCIO DEL SIGLO XX (1900) TERCERA OLA. 

l. EJ~ECTRONICA, COMPUTACION Y COMUNICACION (U.S.A, JAPON Y EUROPA). 
2. INl'ORI\-L\TICA. 

AlJTOl\fACION (AUTOMATIZACION).- AYUDAR AL HOMBRE EN El, MA.~EJO DE LA 
INFORMACION. 

-
AlJTOMACION. 
CONJUNTO DE TECNICAS, POR MEDIO DE LAS CUALES SE CONTRUYEN SISTEMAS 
(O EQUIPOS), CAPACES DE ACTITAR OPTIMAMENTE (SOFTWARE), DE ACUERDO AL 
USO DE LA INFORMACION RECffiiDA POR EL MEDIO . 
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OBJETIVOS Y CONSECUENCIAS. 

OBJETIVOS DE LA Al.!"TOA-L\TIZACION. 
' 

1. AUMENTAR LA PRODUCTIVIDAD. 
2. AL"'MENfAR LA SEGORIDAD. 
3. AUMENTAR LA CALIDAD. 
4. LOGRAR FLEXIBILIDAD EN LA PRODUCCiON. 
5. OPTIMIZAR LOS AL."\'L\CENES Y MATERIALES. 
6. :MEJORAR LA PROTECCION DEL MEDIO AMBIENTE 
7. DISMINUIR COSTOS 

CONSECUENCIAS Y COMO AFRONTARLAS. 

1. DESEMPLEO TECNOLOGICO 
1.1 CAMBIO DE TRABAJO 
1.2 CAPACITARSE 
1.3 GENERACION DE NUEVAS FUNCIONES. 

1 
w 
1 

2. DISMINUCION DE HORA\ S DE TRABAJO EN PROCESO Y GENERARDO NUEVAS 
FUNCIONES ADMINISTRATIVAS Y SUPERVISORIAS AL TRABAJADOR 

3. DISTRIBUCION A NIVEL MUNDIAL DE LOS SERVICIOS Y MATERIAS PRIMAS. 
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DISTRIBUCION DE LA POBLACION 
ECONOMICAMENTE ACTIVA POR SECTORES 

EN PAISES DESARROLLADOS. 

PORCE1\JTAJE DE POBLACION ACTIVA 
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LA AUT0tv1ATIZACION, llv1P8NE UfiA t·:lt=IDER­
NIZACION TOTAL DE TODOS Los: SECTORES 
Y ORGANIZACIONES ... 
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, EQUIPOS Y SISTEMAS PARA AUTOMATIZACION. 

l. CONTROL DISTlUBlliDO. 
2. SISTEA-l.c\.S S.C.A.n.A. (SUPER\'ICION, CONTROL Y ADQUISION DE DATOS) O. 

TEU:MEDICION. 
3. AUTOMATAS PROGRAMABLES O P.LC. (CONTROLADORES WGICOS PROGRA-

MABLES. 
4. REDES LAN Y W AN 
5. ROBOTS INDUSTRL<\LES 
6. SISTEA-Lc\.S DE MEDICION COMPliTARIZADOS (C. DE FLUJO). 

1 
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AREAS DJl:L CONOCIMIENTO A CONSIDERAR (CULTURAS). 

A. COMPUTACION (SOFTWARE Y HARDWARE). 
n. CONTROl .. , INSTRUMENT ACION Y MEDICION. 
C. COMPONENTES ELECTRONICOS (ELECTRONICA). 
I>. COMUNICACIONES DE DATOS (REDES LAN Y \VAl"')· 
E. ADMINISTRACION (REINGENIERIA Y CALIDAD TOTAL) 

' 

' ' 

1 

"' 1 



NIVELES DE AUTOMATIZACION EN DIFERENTES EQUD"OS O SISTEM.<\.S. 

CONTROL DISTRIBUIDO. 

l. NIVEL CONVENCIONAL. 
2. NIV1~L SUJ~ER\1SORIO. 
J. NIV1~L GERENCIAL. 

CONTROLADORES LOGICOS PROGRAMABLES O P.L.C. 

l. NIVEL DE M..<\.1\DOS INDIVIDUALIZADOS (MAQUINAS Y PROCF.SOS). 
2. NIVEL DE M.<\..NDO CENTRAL17..ADO. 
J: NIVEL DE GESTION DE J,A PRODUCCION. 
4. NIVEL DE PLANIFICACION Y CONTilOL DE LA PRODUCCION. 

EMPRESAS INTEGRADORAS. 

l. INSTRUMENTACION BASICA. 
2. CONTROL AVANZADO. 
J. OPTIMIZACION DE UNIDADES. 
4. OPTIMIZACION DE AREAS. 
5. NIVEL HORIZONTAL DE PLANTA 
6. NIVEL GERENCIAL. 
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CONTROL y 

PROGRAMACIÓN 
DE PRODUCCIÓN 

ÜPTl~lZAClÓN DEL CONTROL 
TERUNJDADES Ó AREAS DE PROCESO 

ÜPTIM!ZAC!ÓN DE UNIDADES DE PROCESO 

INSTRUMENTACIÓN/CONTROL DE MOTORES 

SENSORES ELEMENTOS FINALES DE CONTROL 

FIGURA 1 
1 

NIVEL (3) GERENCIAL 

NIVEL (2) 

SUPERVISOR lO 

NIVEL (1) 

(ONVENC lO NAL 

--------------------------·tloneywell 
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NIVEL IV 
planlflcecl6n 't 
gesll6n general 

NIVEL 111 
gestión de 
producción 

NIVEL 11 
mando cenlrallzado 
de m6qulnas 

y procesos 
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La prodúctica 
al servicio 
del automóvil 
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'EXHIBIT 2 
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1868 

1877 

1900 

1931 

1936 

- . 
EVOI¿UCION DE LA JNSTRUMENTACION Y LA TEORL\ DE CONTROL 

INSTRUMENT ACION 

CONTROL MANUAL 

TEOIUA DE CONTROL. 

J. WATT REGUI,ADOR DE VELOCIDADES EN 
MAQliiNAS DE VAPOR (H. PRACTICO), PROBLE­
MAS DE ESTABD¿IDJ\D Y REGUI.ACION. 

"ON GOVERNONS" J. MAXWEJ¿L ESTUDIO DE 
ESTABILIDAD CON ECUACIONES Dlli'ERENCIA­
LES (MODELADO) 

. 
ROUTH, CRITERIO PARA ESTABILIDAD, TRANS- ~ 

FORMANDO LA ECUACIONES DIFERENCIALES '1' 
A ECUACIONES ALGEBRAICAS. 

CALIBRAR Y SINTONIZAR ELEMENTOS PRIMA­
RIOS DE MEDICION Y ELEMENTOS FINALES DE 
CONTROL. 

H. NYQUIST PUBLICO TRABAJO PARA DE~fi­
NAR LA ESTABILIDAD DESDE UNA GRAFICA. 
EL CONCEPTO DE REALIMENTACION (POSTI1-
V A Y NEGATIVA) 

CALLENDER. HARTREE Y I:.ORTER. 
CONTROLADOR P.I.D. (SINTONIZACION). 



1940 C. CENTRAL SUPERVISORIO 
CON L Nh'UMATICA 

1947 SE INVENTA EL TRANSISTOR 

SE CONSTRUYE UN LAZO DE CONTROL INDUS­
TRL<\L CON 1.\l'ElJMATICA. 

1948 W.R. EVA.~S, REGLAS GRAFICASDEL LUGAR DE 
RAICES, BASADO EN LA E. CARACTERIS11CA 
SE TERI.\DNA LA T. CLASICA DE CONTROL. 

1950 KAJ.MAN. BELI,MAN Y LYAPUNOV TRABAJAN 
CON SISTEl\L\S DE CO~TROL OPTIMO, BASAN-

C. CENTRAL SUPERVISORIO 
CON L ELECTRONICA. 
TRANSMISOR ELECTRONICO DOSE EN ECUACIONES DIFERENCL.\LES. ~ 

w 
1 

1951 TEORIA DE VARIABLES DEE ESTADO. M. INTER-
NO (OBSERVABLE Y CONTROlABLE) 

1959 SE INVENTA EL CffiCUITO INTEGRADO 

1959 TE..UCO Y T.R W. CONTROJ--\J.~ SE TERI.\UNA LA T. MODERNA DE CONTJWL 
UNAP~~DEPO~RUAOON 

1960 

CON COMPUTADORAS (3 G.) 

CONTROL DIGITAL DIRECTO 
PRIMER ROBOT UNIMATE 
(FORD MOTOR C.) 

FORMAN LA FEDERACJON INTERNACIONAL DE 
CONTROL AUTOl\MTICO. 
C. OPTIMO (OPTIMIZACION DE TRAYECTORIA.'S 
BASADAS EN EL C. DE V ARIACIONF..S) 



1964 SISTEMAS S.C.A.D.A. C. INTERNACIONAL DJ~L IEEE DE DJ>.C. 

1969 P.L.C. 500 INSTALACIONES DE D.D.C. EN EL MUNDO 

1970 DJSE~O DEL MICROPROCESADOR C. ADAPTABJ,E Y PREDICTIVO (TEORlA) 
INTEJ, 4004 (BUSICOM-INTEL) 

1971 C. Jll:RARQtTICO MULTINIVEL Y AUTOSJNTONI-
ZACION. 

1 
~ 

1973 CONTROL DISTRIBUIDO C. JERARQtTICO OPTIMO. '"' 1 

1980 TRANSMISORES DIGITALES 

1988 CONTROLADORES MULTILAZO 

1990 INTEGRACION (C.LM.) C. FUZZY Y C. PREDICTIVO MULTIVARIABLE 
ROIJUSTO. 
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Fig. l.l-1: El nacimiento del concepto CIM. 

13 
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-------------- --------- -----------

1 ¡,Qu~ es CIM? ¡,Por qu~ CIM? 

Proyectos piloto, aplicaciones 

Normalización Internacional de interfaces 
y protocolos 

Encadenamientos de componentes y soluciones aisladas 

Software lnteligenle 

Flujo de inlormaclón conhnuo en las empresas 

Introducción del CIM sobre una base 
más amplia en grandes empresas 

Enlace de información entre empresas 

Aplicación del CIM sobre una base más amplia 

Enlace de información a nivel mundial, de productos y 
mercado 

1 

1 

1985 1990 1995 

Fig. 1.2-1: Etapas de integración del CIM (a nivel mundial). 

1 
2000 2005 2010 

Fuente· 1PK, Berlln 

El IPK (Instituto para Instalaciones de Producción y Técnica de Diseño, Berlín) 
ha publicado un informe relativo a los intentos internacionales de normalización, 
en el que aporta una visión de conjunto sobre las fechas en las que se pueden 
alcanzar a nivel mundial las distintas etapas del CIM. 
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"PLAN INTEGRAL DE AUTOMATIZACION 
DE LAS INSTALACIONES 

DE PRODUCCION DE LA REGION MARINA" 
Pe m ex 

Ing. Víctor M. Rodríguez Chiquito. 

El presente trabajo tiene como finalidad 
el exponer la importancia de la 
automatización de las instalaciones de PE­
TROLEOS MEXICANOS. Nuestra empre­
sa se encuentra con un rezago considerable 
en este aspecto y debe salvar este escollo 
tecnológico para lograr modernizarse. En su 
contexto se expone que son tres las estrate­
gias básicas que conforman los soportes 
sobre los que se desarrollan el logro de la 
excelencia. La primera es la optimización de 
los recursos humanos, la segunda es la apli­
cación efectiva de técnicas de trabajo proba­
das y la tercera la implementación de tecno­
logías adecuadas de automatización. Para 
lograr lo anteriormente expuesto; el trabajo 
se dirige al desarrollo de la última estrategia 
y nos sitúa dentro del entorno de las instala­
ciones de producción de la Región Marina. 
Es necesario implementar un Plan Integral 
de Automatización que nos ubique en el, 
¿porqué?, ¿cómo?, ¿dónde? y ¿hacia dón­
de?. En el trabajo se desglosan los benefi­
cios, los alcances, las directrices, el progra­
ma de aplicación; se propone la arquitectura 
de un sistema de control gerencial de tipo el 
desarrollo del proyecto. 

La Región Marina comprende todas las 
instalaciones petroleras localizadas en la 
Sonda de Campeche y en las costas litorales 
de los estados de Tabasco y Campeche. 

Inició sus actividades de produc­
ción en el año 197.9 con la instalación y 
puesta en operación de la Platafonna Tem­
poral denominada AKAL C l. 

La alta producción de los pozos provo­
có un desarrollo acelerado, teniendose a 
finales de 1979, once instalaciones en explo­
tación y para finales del año 1981 se contaba 
con ochenta y tres instalaciones marinas. 

La región cuenta actualmente con di­
versos sistemas de supervisión y control 
digitalizado, mismos que han sido adquiri­
dos bajo la carencia de un plan rector que 
considere su integración global y que permi­
ta un mejor aprovechamiento de su poten­
cial. 

En virtud de que el desarrollo tecnoló­
gico respecto de estos sistemas es tan acele­
rado que en breve ingresan al mercado equi­
pos mas versatiles y de mayor funcionalidad, 
los fabricantes de los usuarios han desarro­
llado los sistemas abiertos, modulares y con 
alta conectividad que permiten el crecimien­
to de los sistemas y su desarrollo de acuerdo 
con las necesidades del usuano; 
adicionalmente su construcción modular 
permite que con mínima inversión se actua­
licen tecnológicamente. 

El Plan Integral esta diseñado para ápro­
vechar las estrategias que el mercada actual· 
brinda con respecto a lo anteriormente ex­
puesto y considera estos factores para la 
adquisición de nuevos equipos; normará 
además la interconexión de los sistemas 
actualmente instalados lo que permitirá un 
mejor aprovechamiento de los mismos. 
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Presenta además el enfoque hacia la 
reducción de los costos de operación y man­
tenimiento, optimización de los sistemas de 
explotación y la obtención de información 
en tiempo real e histórico que permita apoyar 
estrategias y decisiones operativas. 

En resumen el Plan Integral de 
Automatización nos ubica en el ¿porqué?, en 
el ¿cómo?, en el ¿dónde? y ¿hacia dónde?. 

La figura No.! nos ubica 
geograficamente en las principales instala­
ciones que se contemplan dentro del Plan 
Integral de Automatización. 

En 1981 se inicio la instalación del 
sistema S CADA (figura 2), cuya función es 
la adquisición y control remoto de los 
parametros operativos de las plataformas de 
producción marinas, Dos Bocas y Atasta. La 
cobertura que cubre a la fecha es de 39 
plataformas 7 estaciones submaestras y una 
estación maestra cuya modernización se ini­
cio en enero del presente año, y a finales del 
mes de noviembre quedara lista para inte­
grarse a las expectativas consideradas dentro 
del Plan Integral de Automatización. 

En 1990 se integra al sistema digital de 
monitoreo y control instalado en las plata­
formas del complejo de inyección de agua, 
mismo que dentro del sistema de control 
integral que se propone se pretende conectar 
a través de una via de comunicación de alta 
velocidad. 

Asi mismo en este año se inicia la 
instalación del sistema de control distribui­
do y seguridad que previene la inestabilidad 
operativa por corte súbito en el manejo del 
crudo pesado. 

En 1991 se inicia la operación de la 
plataforma de producción· KU "A", 
controlandose el proceso a través del SDMC 
a base de PLC (Controlador Lógico 
Programable). 

En la figura No.3 se pueden apreciar los 
cuatros sistemas de control digitalizado. Ac­
tualmente instalados en la Sonda de 
Cámpeche; se describe en forma resumida la 
función que realizan y su cubertura atual. El 
Plan Integral de automatización, forma parte 
de un modelo cuya meta final es el logro de 
la excelencia en las actividades de produc­
ción (lamina4):EI modelo establece 3 estra­
tegias básicas: 

A) La maximación del uso de los 
recursos humanos. 

B) La aplicación de técnicas de trabajos 
probadas. 

C) Y la implementación de iecnologias 
efectivas de automatización. 

El despliege de los recursos humanos se 
encamina al aumento de la productividad, 
esto se lograra estimulando la participación 
del personal para desplegar innovaciones 
internas dentro de los niveles estructurales 
de la gerencia. 

Los procedimientos de trabajo exitosos, 
consisten en la implementación de la cultura 
de calidad; estructurada en la formación de 
los comites de calidad y los círculos de 
calidad. La aplicación de metodos de inge­
nieria concurrente; básicamente referidos 
hacia el análisis estadístico. 

El sistema justo a tiempo cuya 
implantación nos permitirá optimizar el su-
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ministro de materiales e insumos. 

POE último el establecimiento del pro­
ceso de mejoramiento continuo de la cali­
dad. 

Las tecnologías de automatización efec­
tivas deben de basarse en la tecnología co." 
rrecta la cual no incluye necesariamente la 
mas ·costosa. Dentro del Plan Integral la 
automatización se enfoca hacia la integra­
ción de los di versos sistemas de control tanto 
existentes como futuros, de tal forrna que el 
resultado de un sistema de control gerencial 
integral. . 

El sistema estara soportado en cinco 
áreas principales: 

1.- Intercambio de Datos Electrónicos. 

2.- Sistemas Automatizados que den 
como resultado la optimización de las ac­
tividades de producción. 

3.- Integración al Sistema de Inventarios 
y Actividades de Mantenimiento. 

4.- Análisis constante de nuestras fun­
ciones de automatización. 

5.- Integración de los Sistemas de 
Control y Planeación que permita a la geren­
cia de produc~ión operar como una linea de 
negoCIOS. 

Con objeto de lograr un sistema de 
automatización que responda a estas necesi­
dades, debe partirse de la elaboración de un 
plan integral de automatización que permita 
definir las estrategias, políticas y alcances 

que serviran de referencia en .la 
implementación de los sistemas de 
automatizaCión en las instalaciones en ex­
plotación. 

El modelo propuesto ha sido aplicado 
exitosamente por la industria especialmente 
la Japonesa cuyos resultados en la economía 
mundial son ampliamente conocidos (figura 
S). 

El desarrollo acelerado de los sistemas 
de control desde·l930 (figura 6), especial­
mente originado por la industria militar 
Europea concretamente la Alemana ha per- . 
mitido evolucionar en 45 años de los 
controladores y gobernadores mecánicos 
hasta el establecimiento del primer sistema 
de control distribuido, que perrnite operar· 
con estaciones de proceso inteligentes, mis­
mas que realizan el control distribuyendose 
funcional y geográficamente. · 

La evolución de la tecnología electróni­
ca desde 1942 con la primera Computadora 
ENJAC (figura 7), la operac10n 
microprocesador y la Computadora Perso­
nal permitieron el establecimiento de las 
unidades de Interfase Hombre-Maquina que 
incorporaron en forma definitiva los siste­
mas computacionales al control de procesos. 

La evolución de los sistemas 
computacionales ha permitido escalar desde 
el nivel de control en sitio (figura 8), cuya 
base estructural son los elementos primarios 
de medición y los elementos finales de con­
trol, hasta el sistema de control gerencial en 
donde se planea la producción apoyados en 
sistemas de Computo e lnformatica, que 
relacionan la Mercadotecnia, las Finanzas y 
la Administración, es decir las necesidades 
de alta dirección, con los si temas de control 
de procesos. el enlace se logra mediante 



redes de información de alta velocidad con 
protocolos de comunicación que regulan el 
envío y la recepción de la información a 
través de los diversos sistemas de 
procesamientos de datos que conforman el 
sistema integral del control gerencial. 

El Plan Integral (figura 9) tiene como 
objetivo, obtener un grado de control avan­
zado en la automatización de las instalacio­
nes en explotación de la Región Marina 
mediante la integración, modernización y 
desarrollo de los sistemas de control. 

Los beneficios (figura 10) que se logra­
ra con la implementación de la 
automatización que se proponen dentro. del 
Plan Integral serán los siguientes: 

-Reducción de los costos de operación 
y mantenimiento. . 

- Reducción verídica para apoyar deci­
siones y estrategias gerenciales. 

-Aumento en la seguridad de las plata­
formas. 

-Optimización de la explotación de los 
pozos. 

- Disminución de erogaciones por pri­
. mas de reaseguramiento. 

-Disminución del deterioro ecológico. 

- Implantación de tecnología de van­
guardia en control de procesos. 

- Sustitución de instrumentación 
obsoleta de refaccionamiento de dificil ad-
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quisición, por equipos o accesorios de van­
guardia tecnológica. 

- Aumento en la disponibilidad de los 
equ1pos. 

El alcance considerado en el Plan Inte­
gral (figura 11 )tendrá la siguiente cobertura. 

-Terminación, integración y prueba de 
los sistemas actualmente en instalación. -
Automatización de los complejos de explo­
tación. 

- Automatización de las plataformas 
perifericas. 

-Instalación de un laboratorio de simu­
lación y configuración de sistemas. 

-En capacitación e integración del per­
sonal usuario a este respecto se pretende 
llegar hasta el establecimiento de una cultura 
de automatización. 

El programa de aplicación del Plan 
Integral (figura 13) se realizará eh forma 
alternada en los complejos que manejan 
crudo pesado y crudo ligero e incluyen los 
complejos marinos de AKAL J, y 
ABKATUN A, AKAL C y POL A; 
NOHOCH A, REBOMBEO; y KU H. Asi 
como las instalaciones terrestres de Atasta y 
Dos Bocas. 

Las plataformas de AKAL N, 
ABKATUN D, y AKAL G con ingeniería 
actualmente en desarrollo, respecto de sus 
sistemas de control se realizan en base a las 
directrices del Plan Integral. 



---

El tipo de arquitectura del sistema inte­
gral de control gerencial que se propone 
(figura 14), debe contener los aspectos de 
vanguardia tecnológica que acontinuación 
se describen: 

- El sistema debe ser de arquitectura 
abierta. 

- Su arreglo debe ser modular. 

- Debe poder configurarse con redun­
dancia en los sistemas críticos. 

- Debe ser configurable en lineas. 

-Debe ser de tecnología de vanguardia. 

- Debe ser configurado y programado 
con Software de paquetería comercial. 

La arquitectura contemplada (fi­
gura 15) en el Plan Integral de 
Automatización se compone de cuatro nive­
les de inteligencia: 

El primero será integrado por Transmi­
sores y Controladores, cuya función será 
transmitir el valor de los variables controla­
das y cuando así se requiere el gobierno local 
del lazo de control. Su comunicación se 
realizará mediante el protocolo Hart. 

El segundo, estará constituido de ni dad es 
de Proceso Remotas, que se distribuirán 
geográficamente en cada una de las platafor­
mas de producción, tanto de separación como 
de manejo gas. Estas seran configurables 
para realizar: Control Lógico Secuencial, 
Control Proporcional, Integral y Derivativo, 
Tendencias Históricas de Variables, 
Almacenamiento de Datos: y Funciones 
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Especiales, tales como: El Algoritmo de 
Control del Proceso, La Integración de las 
Mediciones y el enlace de Comunicación a 
través de una Red de Información de Alta 
Velocidad por medio del protocolo MOD­
BUS. 

El tercero estará compuesto de Unida­
des .Submaestras o Unidades de Interface 
Hombre-Maquina, cuya ubicación geográfi­
ca serán las unidades habitacionales de los 
complejos y los cuartos de control de plata­
formas de compresión. Su función será la 
generación de gráficos y desplegados, el 
almacanamiento de datos históricos, alar­
mas: así mismo será el enlace que permita al 
operadormonitorear en tiempo real el proce­
so y en caso necesario aplicar comandos para 
eliminar el desvío del mismo. 

- - La Unidad Maestra modernizada está 
contemplada como una computadora dedi­
cada y continuará realizando básicamente 
las mismas funciones de generación de grá­
ficos y manejo de variables. Sus funciones se 
modificarán conforme avance la 
implementación del Plan Integral y se 
adecuarán de acuerdo a esta evolución. La 
Unidad Maestra soportará una red de 
Computadoras Personales que sen·irán de 
enlace al personal usuario en tiempo real con 
el proceso. 

Dentro del sistema de control gerencial 
se requiere el uso de una computadora HUES­
PED, cuya función será planear las activida­
desde producción y relacionar las funciones 
administrativa con los sistemas de control de 
proceso. 

La Unidad Maestra, la red de 
Computadoras Personales y las 
Computadoras HUESPED estarán enlaza­
das a través del protocolo ETHERNET. 



Un protocolo de comunicación, es un 
conjunto de reglas que espesifican la forma­
ción de mensajes y controlan la transmición 
de dos aparatos de comunicación. Básica­
mente se componen de dos partes principa­
les: Las reglas del saludo y la disciplina de 
línea. Tanto transmisor como receptor si­
guen el patron de conducta expresado en 
protocolo (figura 16). 

La correcta selección de los protocolos 
de comunicación es determinante para el 
éxito del sistema de control gerencial ya que 
de ello depende la velocidad de transmisión 
de la información y la transparencia de la 
misma desde diferentes nodos o puntos del 
usuario.La figura 17 explica las razones y 
ventajas de la selección de los protocolos de 
comunicación. 

El Plan Integral sirve actualmente para 
el desarrollo del proyecto de automatización 
de las instalaciones de producción. 

Dicho proyecto quedará con el u ido en el 
mes de junio del presente año, definirá su 
rentabilidad, y especialmente permitirá iden­
tificar las áreas de oportunidad que desde el 
punto de vista económico y funcional nos 
permita optimizar la seguridad, la operación 
y el mantenimiento de nuestras instalaciones 
de producción en la Región Marina. 

26 
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ETAPAS DE UN PROYECTO DE AUfOMATIZACION. 

*OBJETIVOS. 
* CLASIFICACIONDE BENEFICIOS. 
*ALCANCE DEL PROYECTO. 
* CARACTERISTICAS GENARALES DE LOS SISTEMAS DE AUTOl\'IATJZACION. 
* PLA1\1EAJ.'WENTO DE LA EVALUACION ECONO.l\UCA. 

INGE~"IERIA ( BASICA, DE DISE~O Y DETALLE). 
AL~ALISIS DE LOS BENEFICIOS. 
ESTIMAC..."''ON DE COSTOS. 
FINA.:.~CIAMIENTO. 

FLUJO DE EFECTIVO. 
PARAMETROS DE RENTABILIDAD. 
PROGRAMA EJECUTIVO. 

* BASES DE PROYECTO PARA LICIT ACION (DIARIO OFICIAL DE LA FEDERACION) PARA 
EMPRESAS PUBLICAS (LEY DE ADQUISICION DE OBRAS PUBLICAS ). 
BASES DE PROYECTO PARA INVITACION A Flln'L\S DE INGENIERIA (PARA EMPRESAS 
PRIVADAS). 

* EVALUACION TECNICA Y ECONOMICA DEL PROYECTO. 
(EN SU CASO, DECLARACION DE NO GANADOR DEL PROYECTO). 

*FIRMA DE CONTRATO ( OPCION CONTRATOS LLAVES EN MANO), 
(PUBLICACION EN DIARIO OFICIAL DEL GANADOR DEL PROYECTO, E.MPRESAS PUBLI­
CAS). 

1 
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Honeywell 

Con b~se en )O$ ~ctuale~ r·~querimientos de ~utom~tiz~­

ci~n y control de procesos, la aparici&n de nuevas t~cnicas y 
considerando lo~ a~pectos t~cnicos, ·etor.~micog y t.um~nos q~e esto 
implica, Honeywell ·M~xico est~ en posici&ri de ofrecer un conJunto 
de ~er~icios de ingenier!a tendientes a satisfacer, er. forma 
integral, las necesidades existent~s ~n este c~mpo. 

d.J.- ADMINJSTRACJON DEL PROYECTO· 

. ltoneywell se hace re~ponsable de la program.:\ti bn, 
coordillatibn y seguimiento de las ~ctividades del proyecto, er,tre 
las ~ue s~ consideran; elaboracibr• de ~r·denes de compra, 
deflnlclbn del alc~nce del sistema, desarrollo e implantaci~n del 
~istema, pr~ebas, Lnstal~ci&n, ~uesta en servicio, capacitaci~n, 
documentacl&n y otrag. 

d. 2.- CONFIGIJRACION. 

d.2.J.-La implantaci&n de las funciones de ~ontrol (regulatorio, 
lbgico y secuencial) y supervisi&n en el sistema, requieren 
de un procedimiento de configuraci&n que incluye las siguientes 
actividades: 
-Interpretaci&n de los diagramas de control· 
-El~boraci&n de los formatos de configuraci&n. 
-Ge~eraci&n de base de datos-
-Verificacibn de base de·datos. 
-Archivo de la base de datos. 

d.2.2.- Por otro lado, la construcci&n 
din~micos requiere de: 
-lnterpretacibn de diagramas de proteso e 
-Elaboraci~n d~ formatos grAficos. 
~oeneraci&n de biblioteca de figuras. 
-Oeneraci&n ~e gr~ficos dinAmicos· 
-Verificacibn de funcionamiento. 

de gr.H i cos 

instrumentaci&n. 

4-3·1·- ~ara la implantaci&n de tecuencias en el controlador, 
cllculos eJecutados tn la• 11tacion1s dtl optrador y en el 
m~dulo de aplicaci&n, •• requiere de la elaboraci&n dt pro-
9ramas en los ltnguaJet SOPL y CL, lo cual implica 11 desarro­
llo de las 1igui1ntes actividades• 
-Interpretacibn de la1 secuencias dt control, tcuacione•, 
varl~bles y parlmttros atociados. 
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lloneywell 

-El~boraci~n ~e cbdigo~, edici6n, compilacia1~ y v~lidaci~n 

de progr"m"s. 
-Generaci6r. de secuencias y bloques de programación SOPL 

y CL. 
-Pruebas fur.cion~]es.· 

-Aichivo de programas. 

<1.<1.- PRUEBAS· 

Normalmente ~e efectban tr·es tipos de pruebas q~e a conti­
nuaci~n se describen: 

<l.<!.t.-Eio'Ul_mt·li 'i. J;!_r•Jlili de siuem~ 
la fabricacibn d~ sistemas TDC-3000 cubre el ens~mble y p~~eb~s 
de componentes estAndares y m6~ulos en gabinetes y consolas, 
lo cual proporcion~ al usuario una config~r~clbr• que satisface 
sus req~erimientos e~peclficos. 

Se 1~ aplican al sistema una amplia variedad de pruebas para 
asegurar una operaci&n ·confiable y libre de fallas. Esta 
confiabilidad se logra mediante el uso de par~metros de 
dise~o conservadores, pruebas de ~alidad m~• allA de las 
tolerancias, el empleo de componentes seleccion~dos por· com­
putadora y precondlcionados, pruebas autom~tic~s de evalua­
clbn de tarjetas y subensambles, y una prueba de lOOX del 
ciclo t~rmico (llmites operativos de temperatura) de todos 
los m&dulos estandares. Adicionalmente, se realizan otras 
pruebas para asegur~r la confiabllidad del sistema, estas 
pruebas Incluyen: 
-Verificaci&n del ensamble apropi~do del equipo· 
-Conflrmaci&n de la distribuci&n ~propiada del cableado de 
~liment~cibn y se~aliz~cibn der.tro de los gat•inetes­

-Verificaci&n de la funcionalidad de todo el sistema de 
acuerdo ~ pruebas definidas por Honeywell. 

d.d.2.- Er:__o,~_ebas de ª-!_U!_taci&n en fAbr!..f.ª- ~!U: li !!!_•Jariq_,_ 
Honeywell considera en las pruebas de aceptacibn por el usua­
rio, la"verificacl&n operacional de un lazo tlplco del sis­
~ema de instrumentacibn, que podrla incluir la conexi~n de 
una se~al digital o d a 20 ma. a alguna de las entradas del 
sistema, y la"medicibn o detecci&n de la respuesta corres­
pondiente. Esto ~e aplica a todos los gabinetes y sus conso­
las asociadas- El programa de pruebas de aceptacidn inclu­
yendo la_partlclpaci&n del usuario es de una semana. 

1$.4.3.- Prueba~ !!!t. l!.~ª-!.U.IJ. !.!!. ~Ull!.!!.!.. 
Las prueba• de ac•ptacl~n en campo •• realizarAn para ••egu­
rar que •1 •quipo ln1talado trabaja como •• especlflc&, 
demo~trando su desempeno y programacl&n. 
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El procPdimiento ~erA el ml~mo que PI 5ugerido r~·~ ~~~ pruP­
ba• de ~ceptaci&n en fAbric~ y tendrA una dur~ci6n de un~ 

S@mana.. 

d-5-- INSTALACION-

En esta fa~e se pretende g~rantiz~r el buen funcion~mier,to 

del ~tstema a trav~s de 1~ realizaci~n de l~s siguientes 
actividade~ 

-Verific~cibn del lug~r donde se intal~rA Pl equipo-
-Sup~rvisibn de la coloc~ci&n del equipo en sitio-
-Supervisibn del ~uministr·o de energl~ ~1 sistema-
-Pru~b~s de f~ncionamiento de los eq~ipos. 
-InterconeMi&n de perif~ricos. 
-Verificaci&n del sistema de comunicaciones-
-Calibraci&n y prueb~ funcional del sistema. 
-Supervisi&n de cone~i6n de equi~o de campo a tablillas 

t .. rmina.les-· 

Para la pue~ta en·servicio del •istem~, se consideran una 
serie de actividades tendientes a lograr el funcion~miento y 
operacien integral del sistema. A continuaci6n se mencionan las 

,mAs impor·tantes 1 

-Revlsibn conceptual de las estrategias de control-
-Verificaci~n funcional de las estrategias de control. 
-Sintonizaci&n de controles. 
-Pruebas de los diferentes modos de operaci&n. CHAN, AUTO 

CASC). 
-Prueba integral de las funciones del· sistema. 

+ Funciones estAndar (despleg~dos 1 alarmas, diagn6~ticos, 

etc·>· 
+ Oraflcos dinAmicos-
+ Reportes de .eficiencias. 

d.7.- HANTENIHIENTO. 

Con el ~in de garantizar la disponibilidad e integridad d•l 
sist•ma, •e cuenta con una ••ri• de ltrviclos que a continuacibn 
11 mencionan! 

<t.7.t.- ºU:@tl~ ~L! UU!J!!~ 11.!!.!: !l.!.hlilt!. de [Abrli~.ü~~ 
Con•l•t• •n la •u•tltuci&n, en un tlrmino d• 24 hora• a 
partir d•l avllo por parte del usuario, de las tarJ•taw o 
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parte~ defpctuos~s no ~tr·ibt•lbles al m~l manejo del •q~iro· 

S~• d•Jracibn es de 18 meses desr•ttls del emt.~rque o 12 mese~ 
desp~~s del ~rr·anque, lo que ocurra pr·ime~o-

<1.7.2.- !.rrliuambio &~ _tar.i....!!_ta~ 
Al vencimiento de la garantla, se maneja el intercambio de 
tarjetas en mal e•tado, que conwi•te en un cr~dito del dOI 
en el pr~clo di la tarjeta buena al regre•ar la daftada. 

<1.7.3.- !U_mau!:!. l!~ ¡;>arli~ &~ !:li!!.!1.Uº--'. 
Honeywe·11, ~ trav~s de' su oficina en Hor.terr·ey, toma la res­
ponsabili·iad de conta~ con las p~rtes de repues_to re~ueridas 
para el proyecto de referencia 

d-7-d--· ObsoL~uenUª- !!~ I!_ar·~~ 
J~o~eywell, se compromete a mantener· por 10 a~os las partes 
de r·epuesto de su eq~ipo, una vez que ~ste haya sido decla­
rado obsoleto. 

<t.7.s.- ~o...ul!::.at!1_ de ~anteni'!!.iento:.. 
DP ~cuerdo con las necesidades del ~suario, se ofrece un 
contr~to de mantenimiento preventivo y correctivo, que 
Adem~~ incluye partes de repuesto. 

d.8.- CAPACITACIQN. 

Por este medio se 
del tJ~I..lario \htJmano s 

si•tema. 

persigue ·la formacibn de 
requerido• en el maneJo 

los 
y 

r·ecursos 
aplicaibn del 

Los cursos serAn "impartidos por in•tructores de Honeywell en 
~u centro de capacitacibn, localizado e~ sus oficina~ de H~>:ico, 
D.F., o en la planta segbn sea el .caso-

se 
de 

El programa reg•Jlar de cursos cubre las lreas de operaci~n, 

mantenimiento e implantaci~n del sistema. Adicionalm~nte,· 

pueden impartir curso• dirigidos al de•arrollo y aplicacibn 
t~cnic~~ avan=adas de· contr·ol y paquetes_de ''software'' de 
especifico. 

uso 

El calendario de curso•, su descripci&n, costo y detalles 
adicionales aparecen en al Anexo ''A''. 

d-9.-DOCUHENTAClON· 

Honeywel( proporcionarA al usuario la informaci&n requerida 
para la in~talaci&n, operaci&n y mantenimiento de Sistema TDC 
3000. La· documentaci&n. normal estA compuesta de manuales que 
lncluyent 

-Localizaci&n y dimensionamiento d• •quipo· 
-Instalacl&n. 
-Conf i g•Jrac l &n. 
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-Pr ogram"' el bro. 
-Implant .. cibn-
-Op~r"'clbn-
-Servicios. 
-Dibujos de refer·encia. 
-11"'"'-'"'les d~ pr·od•Jcto de c"'da m!ldulo del sistem ... 

En forma adicional a lo~ s~rvicios antes mencionados, los 
cu~les son considerados como actividades regulares de un r~oyecto, 
Honeywell c~enta con la intraestructura necesaria para llevar a 
cabo las siguientes tareas: 

d-IO--DESARROLLO TECNICAS AVANZADAS DE CONTROL. 

A travls de esta actividadt ce pr-etende apoyar al usuario en 
la implantaibn de "'lgoritmos y estr"'t~gias de control no 
convencionales, empleando diversas t~cnicas de an!lisis, mode­
lado, 5imulacl!ln e tdentific"'ci~n_de ~istemas. A continuacidn s~ 
mencionan algunas de las actividades consideradas: 

-Estudio del fu~cionamiento y operacibn del proceso-
-"nllli!;is dl!l comportamil!nto din.!tmico del proci!SO· 
-Modelado y slmulaci!ln dl!l proceso. 
-D.,finici!ln d" objl!tivos de control. 
-Identific .. ci!ln y· cla~ificaci6n de variabll!s (manipuladas y 
controladas). 

-Evaluaci&n di! estrategias de control no convencionales-
-Prueba y validaci!ln estrategias de control-
-Documentacifln. 

La finalidad de est"' actividad es desarrollar paqul!t~s de pro­
gramas que sirvan como her-r-amientas de ~poyo al usua~io, buscando 
meJoras en la eficiencia, produccibn y sup~rvisi&n de la planta. 
En su alcanc~ se contPmpla: 

-Conceptualizaci&n dP las funciones a implantar. 
-Desarrollo y validacibn de algoritmos. 

'-Elaboracibn de c&digos. 
-Prueba y validacibn de programas. 
-lmplantacllln. 
-Do cum1m tac i !In. 



PARTES DE UN lAZO DE CONTROL INDUSTRIAL 

~MAS 
., 

PUNTO DE rUSTE O S. P. REGISTRADOR 

~ 

CONTROlADOR ¡ l ¡-

TRANSMISOR 
CONVERTIDOR C/P 

t 

ELEMENTO FINAL ELEMENTO PRIMARIO 
DE CONTROL DE MEDIOON. 

1 
--, PROCESO 

ENTRADA DE PRODUCTO SAUDA DE PRODUCTO 

1 ..,. 
"' 1 



SINTONIZACION. 

l\IETODO EN IJNEA O EN CIRCUITO CERRADO. 

PASO l. DETERl\UNAR I...AS CARACTERISTICAS DIN.A...WCAS DE CONTROL DEL PROCESO. 

PASO 2. ACCIO:."i INTl~GRAI .. Y DERIVATIVA DESCONECTARLA. 
1 ... 

PASO 3. CON EL CONTROLADOR EN AUTOMA11CO, INCREl\IENTAR LA GANANCIA O REDU- 'í' 
CIR LA BANDA PROPORCIONAL, HASTA QUE OSCILE EL PROCESO. 

PASO 4. REGISTRAR LA VARIABLE CONTROLADA. LA GANJ\NCIA ULTIMA SE NOTA k"U Y SE 
MIDE EL PERIODO DE OSCD.ACION A UN CUARTO DE CICI.O COMO TU. 

PASO 5. VER TABLA PARA CAI .. CULAR P, D Y L 

PASO 6. PONER EL .CONTROLADOR EN SU SINTONIZACION INICIAL. 
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Cambto <1~1 r11mlo de cnntiot 

fiRura 6-11. Re!'pUe!'lta de ta16n de disminución gradual de un cuarto al cnmbio en la entrada de 
perturbaci6n y el punto de control. 

Cftl 

1 

~----------~~---
Al RE""-"!SfA IIESTAII.! 

B) QI!~!TA !STAa..! Sl/BN"'OTIGUA.DA 

C) ltESPU!STA UTAk! HO-!t.IINUtTIQJ.I.M 

ClVfiCO IR PfJOOJ II ZIEilER·HIOIJ..S 
E/1 CIRCUITO IDIWO. PIIP.A E!IT!M11E/ITO 

II CIJim(L'l.U'!S 

Tabla 8-1 Fórmula• para ajuste de razón de asentamiento de un cuarto.· 

npo de controlador 

Proporcional 
Proporcional-Integral 
Proporcional-Integral-
derlvstiYo 

. Ganancia Tiempo de 
proporélonal Integración 

Kc. 'r 
p Ke,/2 
PI K'" 12.2 T, /1.2 

PIO K'"/1.7 T,/2 

FORMUlAS PARA El METODO 
ZIEGLER-NICHOLS 

EN CIRCUITO CERRADO 
COHniOl PIIOPORCIOHÁL 

k. • 0.5 K• IP8 • l,._l 
COHniOl PROPORCIONAL II'<T1!G~ 

"· • o &S k• ,,. • ti ••• , 
T1 • T.JI.I 

COHniOI. PROPORCIONAL + DEliiVA11VO 
::. .: ~- ~ ~ ...... l.Q , .. , 
r, • '·''o 

COHniOI. PROPORCIONAl. + IHT!GRAI. + DERIVATIVO 
K, • O.flt, IPB o 1.65 PBol 
r, • osr. 
r, • r.11.o 

nempo de 
derlvec/ón 

T,IB 
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LISTA DE F ABRICA._"N"i'ES Y M._A_RC'_i.\8 DE CON"TROL 
DISTPJBl.JIDO 

F ABRICA.""'lTE 

1. HONKYWELL. 

2. ASEA BROWN BOVERI. 
(COMPRA TAYLOR) 

3. ROSEMOUNT. 

4. FJSHER CONTROl B. 

5. BAILEY CONTROL.-... 

6. FOXOBORO. 

7. SIEMENS. 

8. JOIINSON YOKOGA WA. 

9. LEEDS & NORTHRUP. 

MODELO 

TDC3000. 

MOD300. 

RS3. 

PROVOX PLUS. 

1NF190. 

I/A. 

TELEPERM ME. 

¡..¡XL. 

MAXV. 
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u:t • Ulft'au&. .rano.e 
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.,..------, 

PEMEX-TULA HIDALGO REFINERY 
GASOUNE TRAIN #2 

CONSOLEA 

UCNt1 

PM 

PM 

LCN 

RISI OI"'IC 
BTOlHERS 

PM 

PRINTER 
IP2 

X 

CONSOLEB 

I2IJ 

CG 

CUS0$3 

MICRO 
VAX 

Hone~ell 

hdUIIINI AYiom.llon A Control 

1 
"-> 

"' 1 

PEMEJ:-TUU. HIDALGO REAN!AY 

GASOUNE TRAIN #2 
PEIIEl: P.O. • DRAWN 8Y1 

852·11·1..01831 DtA JARAOUJ 
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Figure 2 Typlcal Process Manager Layout 
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Figure 14 FTAIIOP lntercabling 

PMM or IOP Card File 

J 

.. 

ID PM Hardware (R300) 

View From Rear 
of Cabinet 

J21-J30 

L379 

FTA-IOP Cable 

2301 
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Figure 20 Redundant PMMs in Same Card File 
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PROCESS MANAGER FUNCTJONAL DESCRIPTION 

The Process Manager (PM) is designed to provide flexible and efficient 
scann1ng and control capabilities. A key to the power of the PM's control 
·capability is its ability to share data freely within the PM and with other 
devices on the network. Figure 1 provides a quick overview of the PM's 
architecture. The boards that make up the PM's architecture will be discussed 
later in this course module. 

Figure 1 Process Manager Functions 
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Process Mánager Module 

Now let's take a closer look at the circuit cards that make up a PMM. 

Figure 26 Circuit Card Diagram 

UCN 

Mult1processor Bus 

1 1 1 1 
Cornmunrcat1on 110 Interface Control Redundancy 

Camer.Band Processor Processor Processor Onver 

Modem • ~OC5 t Proc. 
- • ó8HCOOO Proc 

• 12 MHZ • 68HCOOO Proc. • Redundancy 
• 10 MHz •10 MHz 

Automat1c • 256 KW SRAM 
• 128 KW SRAM 

•288 KWSRAM 
•32KWEPROM 

Lme Select • 32 KW EPROM • Power Reg. & •32KWEPROM 
• Token Bus Cont 

Mon1tcir Ckt. 

Redundan! 
Sena! 1/0 Unk 

To 1/0Ps "" 

The Modem card contains the carrier-band modem which interfaces the PM to 
the UCN. The modem card also provides an automatic line select function 
which enables the PM to switch to either the "A" or "B" UCN cable if a failure 
occurs. Newer modems can be substituted for existing PM modems. Fans 
provided for the higher power modems are no longar needed for the newer 
modems. 

Currently, modems are available which dissipate less heat. The 
modems are compatible with your existing hardware. The 
upgraded modems will have a new part number. See your 
referénce manuals if you need additional information on part 
numbers · or model numbers. 
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Figure 5 Typical UCN Cable System 

~ "A" Direction "8" Direction -.,-.~ 

UCN·A PnmaJY Trunk System 

UCN·A UCN-8 
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Stud 

PM-1 
(Single PMM) 

Note that redundan! 
devices should use 
the same primal)' 
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• Note that every trunk segment 
must oonnect only an isolated 
trunk port to an non-isolated 
trunk port. Do not connect 
together two isolated trunk 
ports or two un-isolated trunk 
ports. 

1954 
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i=igure 2 is a later version of the Universal Station. lt shows the new optional 
trackball that is usad for positioning the screen cursor. A Universal Station 
may have an optional touch screen or a trackball but not both. The Engineers 
Keyboard is a portable device on the latest Stations. The portable keyboard 
can be plugged into any new station when the need exists. 

Figure 2 Consola Equipment (Latest verslon) 

Operator's Keybqard(s) 
and optional trackball 

19 inch Color 
Monitors 

' 
! 

Modular Base Cabinet 
w~h Work Surtace 

Dual Node 
Modulew~h 

PowerSupply 

Disc Orives 
(optionaQ 

Portable Engineer's 
Keyboard (optional) 

Trend Pen Recorder 
(optional) 

touch Screen (optional) 

Optional 

..,.1-----Air Filler 
(in rear door) 

Electronics Modules .... 
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The board revision jumpers should be left alone. 

lf for sorne reason the PROMs are changed in the field, the hardware 
revision jumpers and/or the labeling must be updated. 

Befare inserting a replacement card, 
1 . - make certain that the replacement card is at a revision level 

equal to or later than !he card being replaced. 

2. make certain that any pins or switch settings (e.g .• the node 
address on LCN). other than reverse settings; match those on 
the card being replaced. 

1 O. Go to the rear of the NI M. chassis. 

Rear of NIM Chassis 

T20e.1 

. . . 
The rear panel contains the 1/0 paddle board chassis. The 1/0 paddle 
boards are installed in the chassis in · the same slot corresponding to 
ttie applicable partner in the front of the module. 
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Figure 5 PV Display for an Analog Point 
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Remote Cascade Option 

A cascade that mvolves a supervisory program is often referred to as 
"computer control... lf the supervisory program fails. the controller reverts to 
its backup mode. as determined by your engineer or programmer. Figure 9 is an 
example of how the flow controller would rever! to either manual or automatic 
flow control. 

Figure 9 Supervisory Program Aow Controller Cascade 
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Applicabons Module, a Honeywell 45000 
computer, or a non-Honeywell computmg 
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To allow the operator to turn a device on and off, a digital 1/0 point (also 
called a composite point) is used in the display. Here the Process Manager 
status indication lamps are split in half: top and bottom. The right half of the 
bottom lamp indicates the command sent out. The left half of the bottom 
lamp is the confirmation that the device responded as sensed by a field 
contact. When both halves of the bottom lamp are solid, that indicates 
current state. 

Figure 14 Conventional vs Digitallnput/Output Display 
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Point, Unit, Area, Universal Station Relationshlp 
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1 OPEn.I\TING COtlSIDEn.I\TIONS 

To rnool divors~ nood•, lhn Unlvorsnl Stnllon hn• boon dnslgnod lo sorvo thron difloronllypM ol usors 1 o 
nccCimnrodnlo lheso dlflrront uso.,, two soltwnrt "porsonalltlos" aro avallnblo lor londing lrom romovnblo modi• or 
R ru.rory Modulo. Tiro Orornlor rorsonnlily ls lnlondod primnrily lor uso by an oporntor (or suporvisor). whilo tho 
Enginonr Porsonnlily onrvn• both tiro procos• onglnMr Rnd tho malnlgnanco lochnlclnn. For socurily ronsons. 
kf'y!l DIO roqufrod lo gfve ftCCA!:!: lO liJO funclionS of lho ptOC09~ OnglnOOJ lUid nmlntonnncO fochnfclnn. 

figuro 2·9 shows lho typos ol di•rl•ys lhnt nro evnilablo allho Unlvorsal Stallon lor ooch lypo of usor. 
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System Overview 

INF190 System Archifecture 
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SISTDL\ DE CONTROL DISTRIBUIDO INFl-90 

U. INTRODUCCION 

En el pasado. un sistema de control era considerado como una caja negra. aisla da 
ffsica y temporalmente de la adquisición de datos, procesamiento de la 
información, y del sectnr de administración y toma de decisiones de la empresa. 

Hoy en dfa, dados los costos de energía, los veloces cambios que requiere una 
producción para mantenerse en el mercado y la necesidad de conocer toda la 
información posible sobre el proceso, es necesario contar con un concepto de 
sistema de control radicalmente diferente. 

El sistema de control distribuido NETWORK/INFI-90, propone una 
arquitectura que permite integrar el control del proceso con el sector de 
administración de la empresa. Esto facilita la aplicación de técnicas avanzadas de 
gestión que implican la adquisición (en tiempo) de datos del proceso, la 
integración con otros datos propios de la administración y la posterior toma de 
decisiones en función de estos últimos. 

La aplicación de standards industriales en el diseño del sistema, facilita la 
creación de poderosas herramientas de gestión, la incorporación de sistemas 
existentes y simplifica la expansión futura del mismo. 

En forma adicional. el INFI-90 utiliza la más avanzada tecnología para la 
fabricación del hardware y la generación del software, extendiendo las fronteras 
de un sistema tradicional de control en tiempo real, para incluir sistemas expertos 

_ o aplicaciones especiales tales como el control de procesos del tipo 'batch". 

1.2. ARQVITECfURADELSISTEMA 

La arquitectura del sistema .puede dividirse en cuatro niveles primarios. Cada 
nivel ba sido diseñado de forma tal de optimizar las prestaciones, maximizar la 
flexibilidad y asegurar 
la integridad de los 
datos. 1-0SI 

Se han previsto 
interfases standard 
para simplificar la 
integración del 
sistema de control de 
procesos con el 
sistema de 
administración de la 
empresa. Los cuatro 
nive_les. el standard al 

2-BAILEY 

3-BAIJ...EY 

4-SP-50 

Management 
(Infinet, Plant Loop) 

Módulos inteligentes 
(Controlway, Module Bus) 

Módulos esclavos de E'S 
(Slave Bus) 

Dispositivos de campo 
(Field Bus) 

que pertenecen, y el 
subsistema de Foguea 1:Nivelesdel Sistema 
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~ 
i : Sl..AII'E BU! 

~ ~E!i:. 
1 " " ,..,......,.....,.,., ~ 

' " 1 

Figura 2: Arquttectura del Slslema 

comunicación en cada uno de eUos, se listan en la fig. l. 

En la figura nro.2puede verse la arquitectura del sistema NETWORK/INFl-90, 
los distintos niveles y los subsistemas de comunicación entre los mismos. 

1.2.1. NIVEL 4: DISPOSITIVOS DE CAMPO 

El bus de campo (FIELD BUS) del sistema está basado en el standard SP-50, 
y pennite la interamexión de transmisores inteligentes de Bailey Controls, así 
como de otros fabricantes. Este bus, que opcionalmente puede ser redundante, 
es una linea serie de 32 kHz a la cual pueden conectarse hasta un máximo de 15 
transmisores inteligentes. La comunicación se realiza por medio de una par de 
cables y es controlada por un módulo esclavo Uamado FIEW BUS SIA VE. el 
cual pone los datos_ adquiridos a disposición del nivel superior (SIA VE BUS). 

Bailey Controls ofrece una amplia gama de transmisores inteligentes para 
mediciones de temperatura, presión.nive~ caudal másico, pH, conductividad, etc. 

Una de las ventajas mas importantes que ofrece este sistema, es el reducido aisto 
del cableado, dado que con un sólo par de cables se pueden adquirir las señales 
de 15 transmisores.. 

En el punto DESOUPOON DEL SISTEMA se detallarán las características 
sobresalientes de los transmisores inteligentes. 

1.2~ NrvEL3: MODULOS DE ENTRADA/SALIDA 

Aóemas del módulo esclavo utilizado con los transmisores inteligentes (FIELD 
BUS Sl.A VE), Bailey ofrece una amplia gama de módulos esclavos para todo tipo 
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de entradas y salidas. Estos módulos esclavos realizan las tareas de conversion 
ND y acondicionamiento de las señales, poniendo las mismas a disposición del 
nivel superior. 

La romunicación entre los módulos esclavos y los módulos inteligentes se realiza 
a tr<Ms de un bus paralelo, llamado SlA VE BUS. Este bus sopona la conexión 
de un múimo de 64 módulos esclavos por módulo inteligente. La velocidad de 
cor:mmicación es de 166.666 bytes/segundo. 

Existe también la posibilidad de adquisición remota, a traves del módulo 
esclavoRJO(REMOTEINPUT/OtrrPliTSlA VE), que extiende este SLA VE 
BUS hasta .una distancia máxima de '3000 metros. La extensión se realiza por 
mediodennalfneaserie de comunicación multinodal, utilizando un par trenzado, 
cable coaxil o fibra óptica, a una velocidad de 1 MHz. Esta linea soporta hasta un 
máximo de 8 nodos asociados a un módulo master RIO. Cada nodo puede 
contener hasta un máximo de 64 módulos esclavos para la adquisición de señales. 

1.2.3. NIVEL2:.MODULOS INTEUGENTES 

El sistema í::uenta con una gran variedad de módulos inteligentes. utilizados para 
implementar las estrategias de control. 

Los módulos pueden ser programados en diferentes lenguajes tales como 
bloques funcionales, C. BASIC y otros desarrollados especialmente para 
aplicacianes particulares. 

Existe rambién la posibilidad de realizar configuraciones redundantes 
(redundancia 1 x 1), con lo cual se aumenta la confiabilidad del sistema. 

La anmmicación en este nivel se real~ a. través de un bus serie llamado 
CONTROL WA Y. Al mismo pueden conectarse basta 32 módulos inteligentes 
para inien:ambio de información, archivos de datos, carga y descarga de la 
configuración de los módulos (programas), sintonización del proceso y 
comunicación con el nivel superior (INFI NETo PLANT LOOP). 

La redundancia ·de este bus asegura la adecuada ejecución de estrategias de 
control distribuidas en mas de un módulo inteligente. La velocidad de transmisión 
~e 1 MHz: es suficiente para el manejo de cualquier condición de carga del 
SIStema. 

La posibilidad de realizar sofisticadas estrategias de contra~ así como la gran 
capacidad de cálculo de los módulos inteligentes, permite que estos asuman 
fun·ciooes que antes eran reservadas a una computadora central. Esto último 
implica llDa reducción en los datos a transmitir, con lo cual aumenta 
considerablemente la eficiencia global del sistema 
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· 1.2.4. NIVEL 1: MANAGEMENT 

En este nivel, y a través de la red INFI-NET o PLANT-LOOP, es posible el 
intercambio de datos entre nodos que cumplen diferentes funciones, a saber. 

nodos donde residen las estrategias de control (PCU process control unit) 

nodos de interfaz con el operador (PCV- process control view u OIS- operator 
interface starion ). 

nodos de oficina técnica para configuración y mantenimiento del sistema (EWS 
-eugineering work station) 

A través de un estricto control realizado durante la transmisión, se asegura la 
integridad de· la información, y por medio de un eficiente paquetizado una gran 
~locidad de intercambio de datos. 

· Se puede también acceder a la red de datos desde otros sistemas que no sean 
propiedad de Bailey, a través de una hbrerfa de programas que cuenta con todas 
las herramientas necesarias para llevar a cabo esta conexión. 

Por último, es necesario destacar que el sistema se basa en los cuatro primeros 
lliveles del modelo de comúnicaciones ISO-OSL con especial énfasis en la 
imegridad de los datos. 

1.3. DESCRIPCION DEL SISTEMA 

En los puntos que siguen, se realizará una descripción de los componentes mas 
importantes del sistema de control distribuido INFI-90. 

Para comprender completamente lo que a continuación se describe, es 
necesaxio aclarar que el NETWORK-90 es un sistema de control distribuido que 
nace a principios de 1980, y que fue creciendo y evolucionando continuamente 
para satisfacer las crecientes necesidades de control. En 1988 nace el INFI-90, 
que es la adminación de la evolución del NEIWORK-90. 

Baiieypone especial énfasis en el becbo de que el INFI-90 es una evolución del 
NEfWORK-90; esto indica que todas las características de éste último están 
presentes y ampliadas en el INFI-90. Además, los usuarios de sistemas 
NEfWORK-90, pueden aprovechar fa mayoría de las nuevas características del 
INFI-90 ron cambios mfn:imos en la ronfiguración existente. 

Esto último se debe a que uno de los principios aplicados por Bailey Controls 
eveldesarroUode nuevos productos, es el de mantener la compatibilidad de estos 
con ros sistemas existentes. 

~da sistema posee su propia terminologfa para definir los buses de 
romunicación, módulos, nodos, etc. A lo largo de esta descripción se utilizarán 
los nombres del sistema INFI-90, pero se incluirán tablas comparativas donde 
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figura la contraparte en ~1 sistema NEIWORK-90. Asf por ejemplo, la red de 
datos en el sistemaiNF1-90se ronoce con el nombre de INFI-NET, mientras que 
en el NETWORK-90am el nombre de PlANT-LOOP. 

Todos los conceptos !r;!sicos explicados. pueden ser aplicados tanto al sistema 
NEIWORK-90 comoaliNR-90. La diferencia entre un sistema y otro está dada 
por la C:apacidad de procesamiento de l<is módulos inteligentes, velocidad de 
tra.nsmisión de datos, cmtidad de nodos que puede soportar la ret:L etc. 

1.3.1. . MODULOS INTEUGENTES 

Los módulos inteligentes o MASTER, son módulos programables utilizados 
para la implementación de la estrategia de contra~ ya sea ésta secuencial o 
contfnua Los mismos se conocen con el nombre de MULTI FUNCTION 
PROCESSOR (MFP). 

Bru1ey cuenta con una amplia gama de estos módulos, algunos con limitada 
capacidad, para el control de procesos simples, y otros muy veloces y de gran 
capacidad de cálculo. 

Los mismos pueden ser programados utilizando el lenguaje de los bloques 
funcionales, o bien lenguajes de alto nivel como BASIC o C. Se cuenta además 
con lenguajes de progrnnación para aplicaciones particulares tales como lógicas 
del tipo escalera (lenguaje LOGICLADDER), procesos batch (lenguaje BATCH 
90) y sistemas .expertos (lenguaje EXPERT 90). Al final del anexo puede verse 
un listado de los bloques funcionales y en la figura 3 un ejemplo de programación 
utilizando los mismos. · 

· Es posible la ejecución contemporanea de programas escritos en diferentes 
lenguajes, tales como C y bloques ~cionales.. así como el intercambio dinámico 

. . . . ' 
L----------~-·----~ 

Figura 3: Programación gra!ica 

Página 



Sistema de Control Dlstril:.uido INFJ-90 ¡s¡a¡ijljejxJ 67-

de datos entre los 
m1smos. Esta 
característica permite 
combinar la potencia 
de un lenguaje de alto 
nivel romo el C. ron la 
simplicidad de 
programación de los 
bloques funcionales.. 

Existe también la 
posiln1idad ·de utilizar 
dos módulos en 
configuración 
redundante, para 
aumentar la 
confiabilidad de un 
sistema. Esto módulos 
operan de la siguiente 
manera; uno de ellos 
actúa romo primario y 
el otro como. 
secundario en un 
estado de IIOT 
STAND BY, copiando 
constantemente toda 
la información 
contenida en el 
módulo primario. 
Cuando se produce 
una falla en este 
último, el módulo 
secundario toma el 
control del proceso sin 
producirse 
discontinuidad ni 
saltos en las señales de 
salida. 

Esta redundancia es 
muy simple de 
implementar, dado 
que la lógica que 
controla el fail over se 
encuentra ya en el 
firmware de los 
módulos inteligentes. 

MULTI FUNCTION PROCESSUR 

• capacidad para manejar 128 lazos de 
control. · 

• control continuo, secuencial y batch en el 
mismo módulo. 

• simple Implementación de estrategias . 
avanzadas de control. 

• programación en distintos lenguajes. 

• bloques funcionales- Jadder logic 

• basic - "C" 

• batch 90- expert 90 

• UDF (USer definable function) 

t compatibilidad con el NETWORK-90 
• el MFP puede ejecutar una 

configuración realizada para el 
NETWORK-90 

• compatibilidad total en la conexión 
(plug in) al NETWORK-90 

• configuración ON UNE 
• back up automático de la nueva 

configuración 

• redundancia total 

o IDáxllña confibialidad del sistema 

o el módulo secundario es actualizado 
cada ciclo 

o tiempo de fail over de 15 milisegundos 

o transferencia del control sin sal tos en las 
señales de salida 

• segmentación para realizar multltasklng . 

• 8 segmentos con prioridades de 
ejecución 

o ciclo de ejecución configurable en forma 
indiviudual 

• comunicación con hasta 64 módulos 
esclavos de E/S. 

• diagnóstico on llne. 

Figura 4: Caractensllcas del MFP 
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Un resumen de las características mas imponantes de los módulos inteligeotes 
puede verse en la figura oro. 4, y en la figura nro. 5 las caracteristic:JS del bus de 
comunicaciones CONTROL WA Y. 

Cada grupo de módulos inteligentes conectados a través del bus 
CO,.,TROLWAY, con sus tarjetas de EJS asociadas, constituye un nodo del 
sistema.. La comunicación entre módulos penenecientes a distintos nodos se 
reali24 a través de la red INFl-NEf, por medio del método de repones por 
excepción (EXCEPTION REPORT). 

Utiliz;mdo este método, el valor de una señal es transmitido a través de la red, 
solameiUe si el cambio en la misma fu~ máyor que una banda mue na, o bien si 
luego de un tiempo máximo (Tmax) no se han producido variaciones. Asimismo, 
si la velocidad de variación de la señal es muy grande. los datos son enviados con 
un período no menor que un determinado valor (Tmin), para no sobrecargar la 
red. 

Los parámetros de 
bandanmena, Tmaxy 
Tmin pueden ser 
configurados por el 
usuario. El valor 
típico de Tmin es de 
250 mirrsegundos 

Los módulos 

CONTROLWAY 

• comunlcacfón serie redundante entre 
módulos Inteligentes pertenecientes a la 
misma PCU (procesa control unlt). 

• comunicación aslncrónlca, peer to peer 
entre módulos (protocolo tipo Ethernet). 

• no es necesario un controlador de bus o 
una tarjeta especial de comunicación. 

• control dala Integridad de la Información. 
o chequea de paridad y de framming 

o cheqúeo del mensaj~y de la respuesta 

o verificación por medio de reeiJVÍo de 
mensajes 

• posibilidad de seleccionar la velocidad de 
transmisión para lograr la compatibilidad 
con el NETWORK-90. 

• 

inteligentes se 
instalan en racks 
standard de 19 
pulgadas (MMU­
module mounting 
unit), los cuales 
poseen en su parte 
posterior las pistas 
para proveer la 
alimentación, asf 
comoelSLA VE BUS 
Y el bus Figulll5: Caracteristlcas del Contraway 

CONTROLWA Y, coyas características pueden verse en la figura 5. 

Los módulos poseen tres·conectores, de los cuales dos encastran en, la parte 
posteñll[" del rack (MMU). De esta forma eada módulo inteligente accede a la 
fuente de alimentación, al CONlROLWAYyal SLA VE BUS. El tercer conector 
es utilizado para la implementación de comunicaciones a traves de linea serie 
RS-232-C con equipos de terceros. · 

El móduio posee además dos lfneasseñe del tipo RS-232C. Eventualmente uno 
de ellos puede ser utilizado como RS-4&5. Para la programación de las puertas 
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serie se utilizan lenguajes de alto nivel como BASIC o "C',Ios que a su vez pueden 
intercambiar da.tos con los programas de bloques funcionales que se ejecutan en 
otros segmentos del mismo controlador. Se utilizan generalmente estas puenas 
para integrar equipos de terceros tales como PLC, balanzas, compresoresm, etc., 
al sistema de control distnbufdo INFI-90. Bailey Controls cuenta con una larga 
lista de equip~s para los cuales ya han sido desarrollados los programas de 
comunic:ación. 

1.3.2. MODULOS DE ENTRADA 1 SAUDA 

' 

El sistema posee una gran variedad de módulos de entrada y salida, los cuales 
son la interfaz entre el campo y los módulos inteligentes. 

Estas módulos se encargan de la amversión NO y acondicionamiento de la 
señal. Una vez realizada la conversión, los datos están a disposición de los 
módulos inteligentes, los cuales se comunican con los módulos esclavos a través 
delSLA VE BUS (figura nro. 2). En la figura nro. 6 se muestran las caracteristicas 
principales de este bus. 

Los. módulos poseen tres conectores. de los cuales dos encajan en la parte 
pos1erior del rack (MMU). t)no de ellos se utiliza para acceder a la fuente de 
alimentación. y el otro 
para acceder a las pistas SLA YE BUS 
del SI.A VE BUS. Para 
que el módulo 
comienze a funcionar. 
sólo hace falta 
configurar la dirección 
del mismo ( dipshunts) e 
insertarlo en el rack. El 
módulo comienza a 
operu en forma 
automática, controlado 
por el módulo master. 

• bus paralelo de comunicación entre 
módulos de entrada/salida y módulos 
master. 

• velocidad de comunicación de 500 kHz. 

• lrea~encla de muestreo configurable. 

• hasta 50 veces/seg. p/señales digitales. 

• basta U veceslseg. p/señales abalógicas. 

• cada módulo master Uene su slave bus 
dedicado para asegurar la velocidad de 
respuesta adecuada. 

• 64 módulos slave por módulo master. 
El tE:rt:er conector es 

utilimlo para acceder a 
la bornera 
('IU-Tennination Unit) Figulll6: Carm:lsristlcasdel Slaw Bus 

a la cual se cablean las señ~es pr~tes del campo. Desde este conector se 
exrlemennsolo cable hasta la bornerusociada. La capacidad de adquisición de 
los módulos esdavos puede variar entre 8 y 16 señales por módulo. 

En el frente de los módulos se muestr.m una serie de leds para indicar en forma 
individnal el estado de cada señal, as! como los leds necesarios para el diagnóstico 
del ~o (en funcionamiento, fuera de servicio, etc.) 
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El sistema cuenta oon QJódulos que pueden adquirir 16 señales digitales en 24 
V ce. 125 Vet; o bien 120 Vac. La tensión para cada señal puede ser configurada 
en forma indpenediente. Es posible optar por dos períodos de muestreo, F AST 
(1.5 ms) y SLOW (17 ms). 

En un mismo módulo se pueden configurar dos grupos de 8 señales de entr2da 
y/o salida. También es posible la adquisición de señales en forma de pulsos, con 
frecuencias de hasta 50kHz en diferentes niveles de tensión. 

Para las salidas digitales existen módulos para distintos valores de tensión y 
corriente (a 70 C), a saber: 

• 8 salidas de 24 Va:, 250 mA 

• 8 salidas de 24 Yac a 240 Vac, 2 A 

• 8 salidas de 4 V cea 50 V ce, 1,5 A 

• 8 salidas de 5 V cea 160 Vcc, 0,5 A 

Para las entradas analógicas se cuenta con módulos que pueden adquirir 16 
señales de 1-5 Vcc, ·4-20 mA 0-1 Vcc, 0-5 Vcc, 0-10 Vcc, -10/+ 10 Vcc, 
termocuplas, -100/ + 100m V, o termoresistencias. Cada canal es configurable en 
forma independiente. 

Para las salidas analógicas se cuenta con módulos de una capacidad de 14 señales 
en4-20mA o 1-5 V ce. También en este caso cada señal puede ser configurada en 
forma independiente. · - . 

1.3.3. ADQillSIOON CON'1TO..WAY' 

REMOTA 

Tal como se 
muestra en la figura 
nro. 7, es posible 
extender el Sl.A VE 
BUS hasta una 
distancia máxima de 
30_60 metros. Esta 
extensión es 
controlada por un 
módulo local 
(RMP-remote 
master processor) y 
un módulo esclavo 

...... ... 
I.CCII. 

1 mx:eo:l 1 

IIU.TRN:TON .... ,"'"'""" 

-.. 
.... 

U'V.CE 
~ 

remoto (RSP-remote Figura 7: Adquisición Remota 

..... ...... ....., 

UOD. 
E/1 

y 

1 ""XESE 1 
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slave processor). La cone~ón entre el módulo local y el remoto se realiza a traves 
de una linea serie de 1 MHz. El módulo RSP actúa como un módulo master con 
su SLA VE BUS, pudiendo tomar y envfar información hacia los módulos 
esclavos asociados. 

El RSP sopona basta 64 módulos esclavos conectados al SLA VE BUS remoto. 
Las señales adquiridas en fonna remota, luego de ser enviadas a través de la linea 
serie. se encuentran a disposición del módulo MFP por medio del RMP y del 

. SLA VE BUS locaL 

A cada módulo RMP se le puede asociar basta 8 módulos esclavos remotos 
(RSP). Para aumentar la confiabilidad del sistema, es posible configurar en forma 
redundante tanto el módulo local oomo el remoto 

Para ubicar el bus remoto a una distancia de 3000 metros. debe utilizarse fibra 
óptica o cable coaxiL Para el caso de 1200 metros se puede utilizar Twinax, y en 

' caso de 450 metros un par trenzado. 

1.3.4. · BUS DE CAMPO (FIELD BUS) 

En la figura 8 
puede verse una 
con fig·u ración 
tfpica para la 
adquisición de 
datos a través del 
bus de campo. 

A este bus de 
comunicaciones 
pueden conectarse 
basta 15 
transmisores 
inteligentes, los 
cuales son 
alimentados 
directamente 
desde el mismo. La 
longitud máxima 
del bus es de 1800 
metros. 

La comunica­
ción se realiza a 
9600 baudios, y la 
información es 
actualizada 10 
veces por segundo. 

Figura 8 -FIELDBUS 

........... 
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Es posible realizar la configuración y calibración remota de los sensores, y optar 
por la transmisión de la señal en forma analógica o digital. 

1.3.5. AUMENTACION 

El sistema cuenta con fuentes de alimentación modulares, las cuales se insertan 
en el rack standard (MMU) de 19 pulgadas como si fueran un módulo más. De 
acuerdo a la cantidad de módulos inteligentes y esclavos necesarios, se deberán 
utilizar una o más fuentes de alimentación. En el caso de sistemas crfticos, puede 
adoptarSe una configuración redundante del tipo N+ 1; esto es, si del cálculo se 
desprende que son necesarias N fuentes, se instalan N + l. 

Estas fuentes de alimentación transforman la tensión de entrada de 220 o 11 O 
Vea a las tensiones reguladas de + 5 V ce, + 15 V ce, -15 V ce para alimentar los 
módulos inteligentes y esclavos, y 24 Vccpara la alimentación de los contactos de 
campo y señales de 4-20 mA ' 

· Se cuenta ademas con otra 
fuente de alimentación del 
mismo tipo, pero con una única 
salida en 24 Vcc, para la 
alimentación de contactos de 
campo y señales de 4-20 mA. 

El diseño modular optimiza la 
utilización del espacio dentro 
de los armarios, y la alta 
eficiencia de estas fuentes 
minimiza la generación de 
calor. En un sistema de N 
módulos, cada fuente asume 
1/N de la carga total reouerida. 
Esto hace qne al ag~egar o 
quitar fuentes, el reparto de 
carga se realice en forma 
autOI!Wica. Las características 

AUMENTACION MODULAR 

• el diseño modular optimiza la 
utilización del espacio. 

• la gran eficiencia de la fuentes, 
minimiza la generación de calor. 

• cada módulo asume 1/N de la carga 
total. 

• pueden ser reemplazados bajo 
tensión. 

• Información del estado de 
funcionamiento mediante leds en el 
frente del módulo. 

• las alarmas del sistema de 
alimentación se transmiten a todos 
los nodos de la red. 

• contactos de alarma para Informar 
el estado del módulo. 

mas importantes de estas Flgura9:AIImentaclón ModW!r 
fuentes modulares pueden verse 
en la figm:a nro. 9. 

1.3.6. INTERFAZ OPERADOR 

Como interfaz con el operador Bailey Controls cuenta con sistemas que pueden 
ser implementados utilizando una simple PC industrial, o bien 
minicomputadores o mainframes. 

Péglna 
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l...:! cantidad de señales que soportan estos sistemas. varía desde 500 hasta 10000. 
Todos estos sistemas poseen gestión de alannas. diagramas de tendencias en 
tiempo real diagramas de tendencias históricas. ejecución de comandos, 
posibilidad de implementación de programas en FORTRAN oC, control de una 
o más pantallas. configuración de mímicos, archivo de datos, acceso a los distintos 
niveles por medio de password, manejo de ventanas, ingreso de comandos por 
medio de mouse, etc. 

Las estllciones de operación utilizan la red PLANT LOOP o INFI NET para 
acceda a los datos del sistema de control distribuido. Bailey cuenta para ello con 
los módnlos inteligentes que se encargan de recibir la información de todos los 
nodos de la. red. para que pueda ser leida por la interfaz de operación. 

Estos módulos son interrogados ciclicamente por el sistema SCADA, 
respoudiendosolamente con los valores de las señales que han sufrido un cambio 
o han pasado a un estado de alarma. Esta forma inteligente de operar, aumenta 
la velocidad de transmisión de datos entre la computadora y el sistema de control, 
dismimzyendo ademas el trabajo que ésta debe realizar. 

Es ne=arioaclarar que todos los controles de alarmas de las señales adquiridas, 
se re:úrnm en los módulos inteligentes IMMFPOX, IMMFCOX, CLCOX, CBC, 
CSC.etc:..generándose un reporte por excepción cada vez que una de ellas supera 
los límites configurados. Este criterio de distribuir el procesarrtiento en todo el 
sistema, minimiza el trabajo de amfiguración de la estación de operación, 
disminuyendo a su vez las tareas que debe realizar, con el fin de aprovechar la 
misma para la generación de repones, presentación de mímicos, tendencias, 
archívos históricos, etc. 

la interfaz de operador más pequeña de la familia es la PCV500, que acepta 
cnma máximo 500 tags. Utiliza como hardware una PC con microprocesador 
811386 am 4 MB de memoria y el sistema operativo es el QNx, desarrollado 
especialmeme para aplicaciones en tiempo real. Soporta un monitor y un teclado 
de operación o tipo QWERTY y se la puede instalar en red con otras estaciones 
de operación para el intercambio de información. 

la PCV1500es idéntica a la anterior pero con una capacidad de 1500 tags. Para 
aci¡uñir esta gran cantidad de señales. se utiliza para la conécción con los módulos 
de inte<&r con INFI NETo PLANT LOOP, una puerta serie inteligente. 

la i111o ru de operación llamada OlSlO, Operator Interface Station, es idéntica 
a la l'CVI500, con la salvedad de que se provee montada en un gabinete 
ergonómj, o que posee en su interior la CPU, fuentes de alimentación, módulos 
para commricación con la red INFI-Nf:I', el teclado y monitor. 

Junto mn la PCV y la OIS 10 se provee una planilla de cálculo que se conoce 
como RIPCAM (Realtime Interactive Process Control and Mortitoring, que se 
utiliza para generar los reportes periódicos y por eventos. Esta plartilla de cálculo, 
ademasdecontarcon todas la funciones propias de este tipo de utilitarios, permite 
interactuar con la base de datos del sistema, con lo cual se podrán importar y 
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exportarvalores a lai!lÍSlUa Esto hace que un valor calculado en la planilla, pueda 
ser enviado en forma transparente para el usuario, hacia un controlador ubicado 
en cualquiera de los nodos de la red. 

Porúllimo, es ne=io destacar que estas estaciones de operación pueden a su 
vez ser conectadas en red, permitiendo la operación del sistema desde varios 
pumos, y la integración con los sectores de administración y gerencia de la 
empresa 

En el easo de un sistema de más de 1500 tags, es necesario utilizar la OIS20, 
basada en un microprocc:sador de la familia 68000 de motorola. La OIS20 soporta 
basta dos monitores, dos teclados, touchscreen, trackball y teclado de ingeniería 
Viene montado en un gabinete ergonómico o bien con la electrónica separada 
para ser montada en nn gabinete standard. 

Soporta como máximo 5000 tags y los mfrnicos se configuran desde una PC. Es 
necesario aclarar que los mfrnicos configurados para la PCV y la OIS 10, pueden 
ser utilizados en la 01520. 

Por último, se cuenta con la OIS40, que utiliza una computadora Micro V AX 
de la Digital Equipment Corporation, y como sistema operativo el VMS y 
X-Wmdows. 

Soporta hasta 10.000 tags, y se pueden utilizar 4 monitores con sus 
correspondientes teclados. 

1.3.7. CONTROLADORES INDEPENDIENTES 

Los controladores independientes basados en microprocesadores, 
normalizados según DIN 43700, -permiten la- implementación~de complejas 
estrategias de contra~ optimizando el espacio y simplificando la instalación. 

Las características mas importantes de estos módulos son: 

diseño compacto; el equipo incluye la fuente de alimentación para la tarjeta 
controladora y para la tarjeta de entradas y salidas. Se simplifica de esta forma el 
cableado de la instalación. 

displays y anunciadores de fácillectnra que facilitan la operación del con­
trolador. 

·-
simplicidad en la programación y configuración por medio de una terminal 

manual am display de aistallfquido de 41Ineas. 

lenguaje de programación por medio de bloques funcionales. Este lenguaje es 
el utilizado en todos IDS módulos inteligentes de la linea INFI 90. 

comunicación entre distintos módulos y/o con una PC o rninicomputadora para 
la integración con los sistemas de interfaz operador. La comunicación se realiza 
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a través de bus (CONTROLWA Y) que permite el direccionamiento de hasta un 
máximo de 32 módulos. 

fácil implementación de amfiguraciones redundantes, d:Ído que la lógica que 
controla la redundancia esúincluida en el firmware de los módulos. 

comunicación mn cualquiera de los módulos inteligentes del sistema INFI-90. 

funciones de autodiagnóstico con indicación en el frente, tanto del software 
(RAM, EPROM) como del hardware. 

BaileyControls cuenta con tres tipos distintos de control adores independientes, 

"""-<.00 ....... .........,. 
C:XItl.A .., 

Flgir.l10: Controladoras lndepeqiiarlas 

a saber: 

a.c: command loop controllcr . .. 

CSC: sequence oommand cootroDer 

CBC: batch command controUer 

~utn 
F • :n::JN 
; ::ss 
' .. , 

El. CLC es utilizado para la implementación de hasta dos lazos de control, 
contando con 4 analog inputs (AI),3 digital inputs (DI), 2 nl~;il"~ outputs (AO) y 
4 digital outputs (DO).lndicaci6nnúmericay de barra de la ,.ari:1ble controlada, 
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del set point y de la vari:~ble de salida, y teclas para el comando de los dos lazos 
de control. 

El CSC es utilizado para el control de procesos digitales tales como control de 
quemadores, bombas. válvulas, motores, etc. Cuenta con 16 DI y 12 DO, display, 
indicación del estado de_todas las señales y teclas de control. 

El CBC se utiliza para el control de procesos batch propios de la industria 
alimenticia. farmacéutica o petroquimica. Cuenta con 2 DI, 2 entradas de pulsos, 
6 AI inch:Jyerido tres de bajo nivel (termocuplas, RID), 2 DO, y 2 AO. Dispone 
además de displays para simplifica,r el control del proceso, con indicación de 
nombre del paso, número de receta, etc. En caso de ser requerido puede 
utilizarse un segundo controlador como back-up del primero. 

El firmware de estos 3 tipos de controladores cuenta con ·una extensa librería 
de funciones matemáticas de control avanzado, como selftuning, smith predictor, 
adaptive control y funciones para la implementación de complejas secuencias de 
control 

Los coiitroladores CSC y CBC poseen además una salida serie RS 232-C para 
comunicarse con un dispositivo externo, por ejemplo una impresora. 

' 
En la figura nro. 10 puede verse una implementación tfpica utilizando estos 

controladores. Se aprecian ademas las posibilidades de interconexión entre 
controladores, la posibilidad de conexión con los módulos MFP, con un sistema 
de interfaz con el operador y con la red INFI-NET o Pl..ANT-LOOP. 
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Sfi,HVJCIOS AlJXJLTAHJi:S. 

OD,JEIIVO. 
llOTAR LOS SF.UVIC'IOS INTIISl'F.NSAOf.F.S l'ARA LA Ol'l<',J~AC'lON lJF. LA 
REFJNF.RIA COMO SON: AGUA, VAPOR. ENERGJA ELECTRICA Y AIRE. 

AGUA 
PROCJWE HE El l'OZOS LOCAL17..ADOS A 8 . h.l\-1 Al, NORTE J)F, 1 .A 
REFINERIA. EL SUMINISTRO SE Ef.ECTUA MF.DIANTE UN ACtTF.OUCTO DJ!'. 
36 PULGADAS DE DIAMETRO, CON UNA CAPACJllAD DE !\!\,1111!1 m3111JA. 
Al .MACF.NAIJOS F.N IJOS TAN(!tJF.S DE 50.000 m3. m; F.S lOS SF. Jmn IUI\liH~ 
PARA LOS SIGUIENTES SERVICIOS: 

A} UF.I'OSIL'ION ))1~ AUUA A LAS 'J OIUU:S JJJ<: J<:NJ<'IUAMIJ<:N 111. 
D) AGUA PARA CONTRAINCENl>JO. 
C) AGUA PAHA ALL'\iF..NTACION DE CALDERAS Y CAUJEJlET:\S. 
JI) A< ~IJA I'OTAIII.II. V SJ<:ItVICIOS. 

CON EL PROPOSIIO DE GENERAR EL V:\POit IlEQUEJUDO. EL :\GtiA 
f'JUTJ)A F. N UN f'JUMF,ft PASO, F.S SOMF.TmA A HN l'flF.l'llA T A 1\Tlfi'.NTO Ji: N 
FRIO CON CAL Y EN UN SEGUNl>O PASO ES DESMINERAL17~\DA POR 
MEDIO DE UN PUOCESO DE INTEilCAMBIO IONICO. 

SE 'llENE CINCO CALUEUAS. DONUE SE OBTIENF. VAI'Oit DE AGUA SECO 
J>JJ: ALTA rmr.SION, UTIUSADO PARA LA GENERACION DE El'lEHGIA 
ELECTRICA Y COMO MEDIO MOTRiZ PAP.A EL ACCIONAM.IENTO J.IE 
TtJHBINAS Y COMPRF.SORF.S c_1 RF.S 'J tJJU\(H~F.NF.RAIJORF.SI. 

TRATAMIENTO DE AGUAS, GENERACION DE VAPOR 
Y ENEAGIA ELECTRICA 

cormErr'>Ano 
1\Cf!IOSO DF. 1'1 

DI/\GniiM/1 DE r-LUJO DE rnOCESO 

nu no "11. t no 

r.OtiOEIIS/\00 LIUrtO 
DE rt MHAS VAr'Oil IJE 1\1 

CAlUERI\ 

T unnnr.r ti E nA non 

Vl\l'flll f)[ MrD11\ 

(NERGII\ 

El ECTJIICA 
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SISTEMA l JPERACION DE CONTROL Y VISUAL!ZACION Sistema de informacion del proceso 
Lugar de operacio 

1 

Lugar de operacion 3 1 2 3 e 
os 265- 6 os 265- 6 1 

es 275 

AS 220 EA· 

Caldera 1 
turbina t· 
2 Gabinetes 

es 275 

.·. 
'' AS 220 EA 

Caldera 2 
turbina 2 
2 Gabinetes 

AS 220 EA 

caldera 3 
turbina 3 
2 Gabinetes 

55- AG 155U 55- AG 155U 55- AG 155U SS- AG 15SU 

UDA1 
Neutralizacion 

UDA1 _..... _...... UDA2' , Compresor de 
_..... / 1 ..¿.tre 

....... / 1 ' 
.............. / 1 ' 

_..... _..... / 16km 1 Bkm Jk~ ' ...._ 
/ 1 

SS- AG 115U SS- AG 115U 

Supervision de M 
Operacion .... 

AS 220 EA 

Caldera 4 
Equipos auxiliares 
2 Gabinetes 

SS- AG lSSU 

Preparacion de 
Limpieza del 
condensado 

NOTA: 

SS- AG lSSU 

torre .de enflo. 

--- M~roonda 

ccc 

AS 220 EA 

Caldera 5 , 
Equipos auxiliares 
2 Gabinetes ' 

1 

SS- AG 15SUI 
1 

Manejo de 
combustoleo 
y soloaires 

¡PEMEX· 
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¡ e 
1 
1 
r 
1 
1 

.1 
'1 
,1 
'1 

1 " - ,: "'" 1 
Mangas Teocalco Pretratamienlo 

~~ - AG 11SU 

L 
Subastaciones 
~lectricas 
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TERMOELECTRICA UFSAR 
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DEFINICIONDE UN AUTOMATA PROG&\J.~LES O P.L.C. 
' •,1 

' ·¡ 

ES UN EQUIPO EI,ECTRONJCO PROGRAMABI,E EN LENG(;AJE NO INFORMATICO, DISE~A­
DO PAR..<\ CONTROLAJ~ EN TIEl\U>O .REAL Y .EN AMBIENTE INDUSTRIAL, PROCESOS SE­
CU:E~CIALlt~S. 

I.ISTADE FABRICANfES Y J<'AMILL<\S. 

. FAHRICANTK 

TELEMif.CANIQUE 

SIEl\'ffiNS 
(TEXAS INSTRUMENTS) 

AJ,LEN BRADLEY. 
( ROC~'"WELIJ) 

1 

AEG 

GENERAL ELECTRIC 

FAMILIA. 

TSX 17,20,47,67 Y87. 

SIMATICS SS 90tT, 95U, IOOU, llSU, 135U Y 155U. 

SLC 100, SLC 1 SO, SLC 500, PLC 2, PLC 3 Y PLC 5. 

MODICON A02~, AOJO, A120, AIJO, A330, A!OO Y A800. 
FAMILIA 984 Y 32000M. 

F ANUC SERIE 90-20, 90-30 Y 90-70. 

1 
~ 

1 

. ' 



EA TON 

' ' 
•) 

( ClJTL I!:R H.AMMER ) 

l\fiTSUBLC)Hl 

OMRON ELECTROflol:CS. 

ABB 

KLOCKNER-MOEI.LER 

SQUARED 

IDTACHI 

FF.STO 
1 
1 

FAMILIADlOO,D200 Y 0500. 

LINEAFXo. 

SERIE C120, C250 Y CSOO. 

l\l~TERJ,IECE 40, Sl, 90, 100 Y 200. 

FAMILIA SUCOS J'S. 

FAMILIA SY/1\L\X 300 Y 700. 

FAMILL\ E-20HR, E-28HR, E-40HR Y E-64HR. 

FAMILL\. FPlOl, 202,404 Y 405. 

1 
N 
1 
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NACIMIENTO. 

F:VOLUCION 

GJ~ERAL MOTOR Y DIGITAIJ CORPORATlOri CRFAN UN SISTEMA DE CONTROL CON LOS 
SIGUIENTES RJt:QL"'F.RIMIENTOS. 

1.- DE.BU. EMPJ,E.-\.R ELECTRONICA. 
2.- ADAPTARSE AL AMBJENTE INDUSTRL-\.L. 
3.- SER PROGRAMABLES. 
4.- DE I'AC.IL MANTENIMIENTO. 
S.- SER REUTIL17...ABLF.S. 

NACE UN EQL1IPO BASADO EN UNA PDP. 

i 
PRil\IERA ET.~<\PA 

1 
w 
1 

1968 NACEN LOS P.L.C. COMO REEMPl..AZOS ELECTRONJCOS, DE RELEV ADORES F..­
LECTROMECAi~ICOS, QUE CONTROLAN MAQUINAlS O PROCESOS SECUENCIAJ,E..~ 
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SEGUNDA ETAPA. 
1974 INCORPO&\;.~ LOS MICROPROCESADORES, LO QUE p)I;R;.WTE: 

INTERCONKUON HOMBru::-MAQlJlNA. 
COMUNICACION CON ORDENADORES. 
1\l-\l'..-JPn.AClON DE DATOS Y OPE&\CIONES ARJTMETICAS. 

TERCERA ETAPA. 
1977 INCRI!:MENro DE LA CAPACIDAD DE MEMORIA. 

E/S ANALOGlCAS. 
CONTROL DE P<>SICION.o\l\IIENTO . 

CUARTA ETAJ•A. 
1980 . E/S ~TEUG~TES. 

l\IODlJLOS DE AUTOI>IAGNOSTICO. 
REDES DE PI.C CON FIBRA OPTICA. 
LENGUAJES AI,TERNATIVOS. 
AI,TA VELOCIDAD DE RF..SPUESTA 

1 
1 

1 .... 
1 



C O N T R O L L O G 1 C O P R O G R A M A B L E 

PRESOSTATO ETC ••••••• 

.. 



-6-

-
'-"C""!~.II.f'<Q Monr-,e QA f'1:1USND 

11 ¡, ~ 1 ~ JI.f§' qJ 
11 'u! !l y '1 '1' L _:ck \_L" lt u_f "7 "(" 1 

" i l /t l, " ~ H ¡ H 1 11 

" H 1 L o 

\At'"ldof OA Monr• .. NANO 

''In! o 

J]' f o 11 ll o 

~ 
~ L L " 
~ llJ. 1 L " " 10 j l 1 H 

-;¡-;¡-;;- " L " 
·' ~ 1 11 ~ l -'-OV 

•,1ry"'"'' ~or '-'cnta.e NOA 

..,..~v 

± t ~ ill± o L 1 H 

-;;y :€--! 1 
" 

l-c:J-r -K E 1 

g··~ . 
' , L 

"1 "1 L lo 

~ DIN-40713 NEMA Slmbolos 
Operadores lógicos . 
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UNE--26-004-75 
(XVI) n 

y 
(Serie) AND • ----- --JHf- ~ÜF ~=B-F 

o OR -cJ-~~ ~::[)-F ~flF !Paralelo) 
+ 

Comrlemen· NOT - _.__ H •-C>o-• a----o--a taria a 

~ -
- -
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Exclusiva XOR G ~:;D-r • F 

& 
B 
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Símbolos 
para esquemas · 

Norma DIN 40700 DIN 24300 DIN40713 
Denominación Antiguo ISO 1219 eléctrico 
Tabla de verdad moderno neumático 
Funciones 

Identidad A 

X~ X ' A 

~ 
1 

lt TIT\ tvvv o 1 o 
1 1 1 d/ X A 

A=x abierto 

Negación A 

(x X A ~A T\ 1 tvvv o i 1 1 T 

V 1 o X • A 
A=x cerrado 

O ("OR") 
A 

X ·~ 

~l o O iO 
X 1 > 11 A ~ o 1 '~ 1 X y 

1 ' o 1 
1 

y X y 
1 1 1 

A= xvy A 

Y ("AND") 

181 X y !A 

:~. 
o_, o :o 

X 1&1-A o ' 1 :o 

~~~ ~ 1 

O ,O y 

1· .¡. 1 -.-
A= XII Y - X yl 

Inhibición A 

X y 1 A ~A ~~~ '}. o ' o ! o -
i 

o ' 1 1 o X 

1 

' y 
1 o 1 X 

1 1 ·o 
A= X/ly 



Implicación 

X y lA 
1 

o o . 1 
o 1 o 
1 ' o 1 1 

1 1 1 1 
· A =xvy 

1 

NOR 
X y A 

o o 1 
o 1 o 
1 o o 
1 1 o 

A= (xvy) v (Xr-y¡ 

NANO 

A =(xr-yl V rxvyl 

Memoria 

s!RIAiB 
1 o . 1 ! o 
o ' o 1 1 o 
o 11 o '1 1 o o o 1 

Temporizador 

x ; conexión 1 A 

o 1 o io 
1 o ! o 
1 1 1 
Retardo 

.- :-

Temporizador 

x i deconexión 1 A 

o 1 o 1 o 
1 o : 1 
o 1 1 o 
Regulable 
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:4 >1l A 

x~A 
y ---t..::_j"' --

A-ffl}--8 
s-[D--A 

rs:l 
xt=J-A 

X 

X y 

A 8 

s Memoria 
biestable 

X 

y 

A 

k 

1 
A 

R 

X 

X 



A.1) PLC 

' 

HW 
(HARDWARE) 

sw 
(SOFTWARE) 
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1) RIEL DE MONTAJE 

2) FUENTE DE ~UMEt;TA(;ION ( PS) 

31 UNIDAD CENTRAL DE PROCESOS ( CPU ) • BATERIA • MODULO DE MEMORIA. 

A) MODULOS DE ENTRADAS Y SALIDAS (DIGITALES Y/O ANALOGICAS 

5) UNIDAD DE BUS 

¡ 1) PROGRAMADOR ( EQUIPO p. o. PC ) 

2) SISTEMA OPERATIVO (PROGRAMA) 

3) PROGRAMA DE USUARIO 

216 
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A.2) COMPONENTES 

CUALQUIER MARCA DE PLC Y EN ESPECIAL EL SIMA TIC SS SE INTEGRA POR: 

1i RIEL DE MONTAJE. 

2) FUENTE DE ALIMENT ACION ( PS ) 115V1220V CA 

3) UNIDAD CENTRAL DE PROCESO (CPU ) 

4) MODULO$ DE ENTRADA Y SALIDA (DIGITALES 1 DI' DO) Y/O ANALOGICAS 1 AIIAO) 

' 
Si UNIDAD DE BUS O BASTIDOR 

6) MOOULOS DE INTERFASE (IM) PARA VARIAS LINEAS O BASTIDORES 

MODULO 
ENTR"(lA 
QlG!TAL 

!=UENTE DE 
MIMENTACIOPil 

.vnouto 
SALIDA 
~fOITAL 

I.IODULO 
ENTRAOII 
ANALOGICA 

!,IODIJlO 
SJILIOA 
ANALOGICA 

UNIDAD 0E: 
BUS 

Fog 1 COMPONENTES DEL CONTROL. PROGRAMABLE 55-IOOU 

·. 

MODULO DE 
INTF:R!=ASE 

316 
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Lo~ hiP.n P~fnrli:ulflC:: ~tt"'m,..nln ... 
dP. hu~ In h:1~,..,, pnc::ihl,...: 
Un;¡ ;~rnpli:u-iñn n llfl:l nrfnpl:-wion 

n lnm~didn 

La potencia de la ET 100U puede 
adaptarse exactamente a las necesi­
dades particulares gracias a sus po­
sibilidades muy escalonadas de am­
pliación. De esta forma es posible 
ampliar el sistema sin problemas 

Sencilla. rápida y práctica: 
Colgar por la parte superior. arretar 
por la inferior, es dec1r, enganchar, y 
a continuación cablear. 

Módulo!=; rodHir;ulo!=; pm n Pvil:u 

errores 

Solo si coincide la codificación mecá­
nica pueden intercambiarse los 
módulos De forma absolutamente 
segura gracias al principio de codifica­
ción por elementos "macho" y 
"hembra". El elemento "hembra" es 
un disco que puede adoptar 8 posicio­
nes diferentes 
El elemento "macho" es un pivote 
dispuesto en la parte posterior del 
módulo que es característico de cada 
tipo de módulo. 
Nada puede salir mal. Cada módulo 
qüeda asignado a un elemento débüs 
de forma absolutamente univoca. 

ProiP.cr.iOn ,·,prirnn rnnfl:t r>l ,,.,, .. , 

y lrt hum,..rlmf 

Si la ET lOOU se monta en una caja 
aislante de distribución, resulta 
adfn1sible su operación im entornos 
polvorientos o con atmósfera agresiva. 
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8.3) rACIL PROGRAMACION ESTRUCTURADA 

~ .. 1!11 Tlf,A~ 

:,.~ CO'''"I"ll 
~ 

//.. :--o 
•• 

L----..J~L----..J:--L--¡ ____,, 

INSTRUCCION : UNA INSTRUCCION ( DE CONTROL ) ES LA UNIDAD 
INDEPENDIENTE MAS PEOUE&A DEL PROGRAMA 

INSTRUCCION DE CONTROL 

~ 
PARTE DE OPERACION 

( 11 

( 1) • CARAClERISTICA DE OPEnANDO 

( 1 1 • DIRECCION DE BYTE 

( O 1 • DIAECCION DE BIT 

~ 
,PARTE DE OPERANDOS 

~~ 
CARACTERISTICAS 

( 1 ) 

PARAMETROS 

( o) 

EL SIGUIENTE EJEMPLO MUESTRA EXACTAMENTE COMO SE DIRECCIONA UN MODULO 

EJEMPLO: DIRECCION "11.0 -· ( F;g. 11 1 

LA DlnECCION "1 1 O· SE INTERPRETA· 
OIRECCION . ......,.._ 
110 

- UN MODULO DE ENT"ADAS 
-EN LA POSICION 1 1 BYTE 1 
-CANAL O 1 BIT 1 

Fiq 6 OIRECCION · 1 1 O· 
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j 
ENTRADAS SALIDAS 

o 23456 

1 r11111111 '1 
IPE • IMAGEN DE ~OCESO DE ENT~AOAS 

IPS • IMAGEN DE PROCESO DE SALIDAS 

ESTADOS DE SEÑAL 
DE LAS ENTRADAS 

EST AOOS DE SEÑAL 
DE LAS SALIDAS 

EFOOH IPE 

EF7FH 

EF80 H IPS 

EFFFH 

DIRECCION ABSOLUTA 

o 

127 
o 

127 
• 1 

DIRECCIONES DE BYTE 
RELATIVAS 

FIG. 13 Imaqenes del Proceso 

EST!-DCS OE 
ser.JAL 

TAnJETAS DE 
ENTRADAS 

1~1~11111111 
"=v== 

TAnJETAS DE 

1· 

T_ 
ESTADOS DE SEÑAL +-

VIGILANCIA T CICLO 

1 PE 

INSTnUCCION 1 

rNs rnucctÓN 2 

UL TrMA .,.,srnuccróN 

·BE 

-
1 P S 

--

~ Fl 
1l 1 

~ ,. 
-~ ,._ 
~ !r 

. !r 

. :.-

. :.-

• !r 

~ !>-

PROGRAMA 

PROCESAMIENTO 
CICLICO 

FIG. 14 Actualización de la Imagen del Proceso 



TAREA 1 

PLANTEAMIENTO 

DIAGRAMA DE FUERZA 

DIAGRAMA CONTROL 
CLASICO 
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FUNCIONAMIENTO DE UN MOTOR 

UN MOTOR SE ARRANCA CON BOTON PULSADOR 51 
Y SE PARA CON BOTON PULSADOR SO 

~S LAMP,RAE .•:DIC.ADORAS H1 Y H2 I~IOICAN 
ELESTADO . 

EL MOTOR SE PROTEJE CON UN RELEVADOR DE 
SOBRECORRIENTE ( BIMETAUCO 1 

ll ------~-------------
,, ------~-.-----------

t~IOHt UOV 

'" 



CLIENTE,_: -------­
PROYECTO'------­
FECHA· 

TEL.~·------- ENCARGADO '-: --~---- AGENTE DE VENTAS : ____ ----

AYUDA PARA LA SELECCION DE EQUIPOS SIMATIC SS 

PREGUNTAS 
•¡ DIGITALES ANALOGICAS IP CP 

., 24 V cd .:. 50 mv.! 500 mv PI 100 POSICIONAMIENTO SERIAL V24·'r ·~ -- ---
NUMERO DE ENTRADAS 115 V .:.IV REGIILACION -- AS 232. T fy 2tmm ___ 

2~0 V .!SV CONTEOIDOSIFICAH __ AS 422 ---
OTROS .! 10 V MANEJO SE&AlES -- AS 485 ---' ! 20ma OTROS --

"- 20ma 2 HILOS 

" · 20 ma 4 HILOS 

TOTAL DE ENTRADAS 

24V,Q5A .! IOV,Oa20ma 

NUMERO DE SALIDAS 24 60VI05A • 1 ASV 

24 V · 2 A ,.¡a2Qma 

115~.!20VII A 

RELE 250 V 15 A 

. 

TOTAL DE SALIDAS 

CONDICIONES ESPECIALES ' 

1.- El PROCESO 1 MAQUINA ES COMP1JO' ~1 110 E..<::JUQIIE 

2. ·EL TIEMPO ES CRITICO 1 MICRO S~ "IJNDO~ 1 > SI ' NO EÁP\IQilf 

3-0UE TIPO? CON 1 fiOL REGULACION AMUO~ o1no 

4 · COMUNICACION ' CON OPEnADOH ( 01$PlAY. PAfll:.L DE OPEAACION. M! ltllklR 1 

IMI'ni:::SOHA ctJMt'l ti AOURA l'l ri~ONAI 1 ~C J 

t;CJN ACCIONAMIENTO OE VElOCIDAD VAHIABLE OlfiOS 

A FUTURO: DONDE DESEA LLEGARSE EN EL GRADO DE CRECIMIENTO ? 
1. sr ·o. CONTROL INDIVIDUAL UEl PROCES() 1 MAQUINA SI NO PllAUIIt: 1 

2- ~ 'A FUTURO ADICIONAR CONTROL DE OrRA PARTE D~L PHOCESO' MAOUIN \1 NO CUAL? 

3-SL .<A COMUNICAR VIA REO SI NO . 

U1 
1 
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SOLUCIONA TAREA 1 FUNCIONAMIENTO DE UN MOTOR 

CONFIGURACION Y DIAGRAMA CON EQUIPO SIMA TIC SS 100U: 

AVISO : POR RAZONES DE SEGURIDAD SE DEBE COLOCAR EL DISPARO DEL RELEVADOR 
DE SOBRE CORRIENTE F3 ANTES DE LA BOBINA DEL CONTADOR K1. ASI SE 
GARANTIZA EL DISPARO SIN PASAR POR EL SIMA TIC 

LISTAOO DE VARIABLES 
SIMBOLO OPERANDO COMENTARIO 

so 10.1 PARO 1 APERTURA 1 
SI 10.2 ARRANQUE 1 CIERRE 1 
Kl 02.0 CONTACTOR DEL MOTOR 

H1 02.1 LAMP INDICADORA APAGADO 

H2 02 2 LAMP INDICADORA CONECTADO 

DIAGRAMA DE CONTACTOS 
CON AUTORETENCION SEGMENTO 1 

~ ~ 

r·~rr~ ('~ 

SEGMENTO 2 

~í' O(>~ 

SEGMENT03 

-~, a(>~ 

2. 



SOLUCION A TAREA 1 

DIAGRAMA DE CONTACTOS 
CON MEMORIA SR 

DIAGRAMA DE FUNCIONES 
CON AUTORETENCION 

DIAGRAMA DE FUNCIONES 
CON. MEMORIA SR 

-17-

FUNCIONAMIENTO DE UN MC 

SEGMENTO 1 

SEGMENTO 2 

~í~--· ------;"~ 

SEGMENTO 3 

t3'f--' ------{"'~ 

SEGMENTO 1 

.. , 
r. 1 o 

SEGMENT02 

010 -E}- ,,,, 
SEGMENT03 

010 -6-- 0, 

·--
SEGMENTO 1 no .. , 

!l '"' :) ;?O 

SEGMENT02 

-E}-"'' 010 

SEGMENT03 

-6--010 010 

.'3.'4 



SOLUCIONA TAREA 1 

LISTA DE INSTRUCCIONES 
CON AUTORETENCION 

LISTA DE INSTRUCCIONES 
CON MEMORIA SR 
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FUNCIONAMIENTO DE UN MOTOR 

OPERACION OPERANDO OPERACION OPERANDO 

A 10 1 AN Q¿') 

A( . 02.1 

o 10.2 

O. 020 A 02.0 

1 = 022 

. 020 BE 

OPERACION OPERANDO 

A 1 o 2 

S 02.0 

ON 10 1 

R 020 

AN 020 . 021 

A 020 

. o 2.2 

BE 

Al .. 



PO 

PLC 

CPU 

PS 

EPROM 

EEPROM 

RAM 

CR 

ER 

IP 

CP 

IM 

ET 

PG 

AG 
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ABREVIATURAS MAS COMUNES EN PLC's 

COMPUTADORA PERSONAL O TAMBIEN CONTROL PROGRAMABLE (PERSONAL COMPUTER 
OR PROGRAMMABLE CONTROLLERI 

CONTROL LOGICO PROGRAMABLE (PROGRAMMABLE LOGICAL CONTROLLER) 

UNIDAD CENTRAL DE PROCESO (CENTRAL PROCESS UNIT) 

FUENTE DE AUMENTACION (POWER SUPPLY) 

MEMORIA DE SOLO LECTURA PROGRA,..ABLE Y BORRABLE POR LUZ ULTRAVIOLETA 
¡ERASABLE PROGRAMMABLE READ ONLY IIEMORY) 

MEMORIA PROGRAMABLE DE SOLO LECTURA BORRABLE ELECTRICAMENTE 
(ELECTRICAL ERASABLE PROGRAMMABLE READ ONLY MEMORY) 

MEMORIA DE LECTURA Y ESCRITURA VOLATIL iREAD ONLY MEMORY) 

BASTIDOR CENTRAL (CENTRAL R.\CK) 

BASTIDOR DE EXPANSION (EXPANTION RACK) 

PERIFERIA INTELIGENTE (INTELLIGENTE PERIPHERY) 

PROCESADOR DE COMUNICACIONES (COMMUNICATIONS PROCESSOR) 

MODULO DE INTERFAZ (INTERFACE MODULE) 

REGLETA DE BORNES ELECTRONICOS (ELECTRONIC TERMINATOR) 

PROGRAMADOR (PROGRAMMER) 

CONTROLADOR LOGICO PROGRAMABLE (ATOMATIZIERUNGS GERAET) 

ENTRADA (INPUT) 

Q SALIDA (OUTPUT) 

HW EQUIPOS (HARDWARE) 

SW PROGRAMAS (SOFTWARE) 

Al ENTRADA ANALOGICA (ANALOG INPUT) 

AQ SALIDA ANALOGICA (ANALOG OUTPUT) 

DI ENTRADA DIGITAL (DIGITAL INPUT) 

DQ SALIDA DIGITAL (DIGITAL OUTPUT) 

OB BLOQUE DE ORGANIZACION (ORGANIZATION BLOCK) 

PB BLOQUE DE PROGRAMA iPROGRAM BLOCK) 

FB BLOQUE DE FUNCIONES (FUNCTIONS BLOCK) 

DB_~ BLOQUE DE DATOS (DATA BLOCK) 

DW PALABRA DE DATOS !DATA WORD) 
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SIMA TIC SS. una familia 
de autómatas progra­
mables (PLC) lormada por 
muchos componentes 
adaptados cuidadosa­
mente entre sí: autómatas. 
aparatos de progra­
mación. tarjetas periféricas 
mtel1gentes. . .. y en los 
que cada grupo de 
productos incluye a su vez 
toda una serie de compo­
nentes elementales. 

Nuestra oferta se extiende 
a sistemas de mane¡o y 
observación así como a 
sistemas para la comuni­
cación induslrial, 
adecuados todos al 
SIMA TIC SS. o sea. 
soluciones Individuales 
para cualquier tarea de 
automatización 

Esta potencia escalonada 
es el rasgo més sobresa­
liente de la familia 
SIMA TIC SS 

El presente Catálogo le 
proporcionará a Vd 1nfor­
mación sobre nuestra 
gama completa de 
productos. ya que 
contiene los datos 
técnicos más importantes 
y las referenciaS de 
pedtdo para todos los 
componentes 

Infórmese Vd sobre: 

----------- ·--· 

Autómatas 

-'· -····· .. ,..: ~~---- ------
Desde el miniautómata 
compacto hasta el PLC 
tope de gama. hay 
autómatas SIMA TIC para 
c;ualquier exigencia y 
cualqUier tarea. en todos 
los tipos y tamaños. 

Todos tienen en común su 
elevada capacidad de 
procesamiento en un 
volumen mínimo. su 
robustez frente a solicita­
Clones mecánicas y 
ambientales severas, su 
gran velocidad y su 
modularidad de diseño. 

Sistemas redundantes 

¿Seguridad ante averías? 
¿Alta disponibilidad? i No 
es problema para los 
SIMA TIC SSI 

Partiendo de nuestros 
sistemas estándar SS-11SU 
y SS-1SSU. podemos 
ofrecerle a Vd: 

~ el SS-11SF, un autómata 
de segundad. utilizable 
en todos aquellos casos 
donde deban evitarse 
daños a personas. 
materiales o al medio 
ambiente (por ej. telelé­
ricos. centrales de 
energia. etc ) 

• los sistemas SS-11SH y 
SS-1SSH. dos autómatas 
de alta d1spon1bilidad. 
aplicables en todos 
aquellos casos en que 
deban evitarse a toda 
costa Interrupciones en 
la producción. 

TarJetas periféricas 
Inteligentes 

Los autómatas SIMA TIC SS 
no se limitan hoy en dia a 
las tareas de control 
lógico. sino que tamb1én 
son capaces de 

• regular. 
.. posicionar. 
• contar. dos1flcar. 
• gobernar válvulas y 

mucho más. 

La clave de esta potencm 
suplementaria son las 
tarjetas periféricas Inteli­
gentes. "Inteligentes· 
significa que. al estar 
eqUipadas con un' micro­
procesador propio, 

· ejecutan sus cometidos 
específicos y críticos en el 
tiempo de lorma total­
mente autónoma. "Penfé­
ricas" 1ndica que están 
conectadas al proceso a 
través de sus propios 
canales de entrada/salida. 

De esta manera: el proce­
sador central no resulta 
cargado y puede 
dedicarse a la tarea de 
control propiamente dicha 
sin disminuir su velocidad. 

La facilidad de progra­
mación de estas tar¡etas 
se debe a la existenc1a de 
paquetes de soliware 
COM que ayudan al 
programador si lo 

__ 129nsidera necesario. 

Otros componentes 
estándar 

Para aquellas tareas 
especiales (desde la 
identilicación de averias 
en el desarrollo del 
proceso hasta la funciona­
lidad de un PC en el 
aparato de programación). 
nuestros componentes 
estándar ofrecen 
numerosas soluciones 



Aparatos de 
programación 

'· 

,:., :·-~:~~~.¡·.,;,~).:-;'f.',·.:_~:\,-..;."· .. -... ~ 

La familia SIMA TIC SS le 
ofrece a Vd. un concepto 
integral muy atractivo en el 
tema de los aparatos de 
programación, ya que 
incluye desde programa­
doras de mano econó­
micas hasta aparatos de 
mesa especialmente 
potentes. 

En sintonfa con lo anterior, 
nuestro software. 
Empezando con los 
sistemas operativos: SS­
DOS para el acreditado 
software SIMATIC, SS­
DOS/MT para multitarea y 
tiempo real, MS-DOS para 
todas las aplicaciones PC. 
Y conltnuando con nuestro 
software STEP S para 
programar los autómatas 
SIMA TIC, fácil y rápida­
mente El mismo único 
software le perm1te a Vd 
confeccionar. documentar 
y probar programas. en 3 
formas de representación 
diferentes y con una 
técnica de programación 
estructurada. 

Al f1nal de esta parte del 
Catálogo encontrará Vd. 
una Sinopsis de todos los 
aparatos de progra­
mación. 

Manejo y 
observación 

Cuanto más complejo sea 
un proceso automattzado, 
más importante resulta en 
él la comunicación 
hombre-máqu1na 

Nuestra oferta del sistema 
COROS para manejo y 
observación se extiende 
desde el s1mple visuali- · 
zador de textos hasta los 
aparatos de manejo y 
observación totalmente 
grál1cos: una solución 
idónea para cada tarea de 
automatización. 
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Comunicación 
abierta 

La productividad de la 
fabricación depende 
poderosamente de la flexi­
bilidad de los sistemas de 
control implementados. La 
descentralización aumenta 
la flexibilidad pero lleva 
implícita también la 
necesidad de que los 
aparatos intercambien 
datos entre si o se 
comuniquen con un 
ordenador (computador) 
superior 

En el SIMA TIC SS existen 
dos soluciones para esta 
problemática: 
• para pocas estaciones. 
el acoplamiento punto a 
punto directamente de 
CPU a CPU o a través de 
procesadores de comuni­
caciones, 
• para redes con muchos 
autómatas. la comunica­
ción por bus mediante las 
redes locales SINEC H1, 
SINEC L2 o SINEC L 1 

Prestaciones 

Una serie de prestactones 
adicionales como asesora· 

· miento cualificado. mante­
nimiento competente o 
formación exhaustiva. 
contribuyen no poco a que 
el usuario de SIMA TIC SS 
esté en condtciones de 
explotar al máximo las 
pOSibilidades del sistema 

i ' 
! ; 

1i 
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Para cada aplicación 
exactamente el autómata 
adecuado 
Desde los miniautómatas 
compactoS hasta el PLC de 
gra\1 potencia. Y cuando se 
necesite seguridad ante 
averfas o atta dispOnibilidad, 
ofrecemos los sistemas 
S5-115F y S5-115H/-155H 
como miembros adicionales 
de la reconocida famiha 
SIMA TIC. 

Memor1a principal para 
programa-:; y t1atos 
(2 bytes = 1 instrucción) 

T1empo de procesamiento para 1 K 
de lnSiruCclones bmaflas 

Marcas/marcas S 

lernpor IZa dar P.s/con lA dor PS 

fllllCIOilCS Afllrllé!ICi'IS 

Enlradas/salldas d1g11nlc<r: 

T;n¡~tas (módulos) P"rdéricas 
t/llehgenH•s 

Apar;¡tos de mane¡o y 
observación COROS 

Comun,cac1ón 
acoplam,enlo pun!Q A runrn 
red~s IOCCIIP.S SINEC 

,. fi'Jf-lhlr 
=no pnr.1hh·• 

En <::>1 SH,.1Al!C 55 1551J rucd<:n 
ulrliJ.<lrse 1omh1(!n los rrocr::;;¡dores 
(TII ~2?. 92R v !'l2RB 
(\nr SIMAIIC ";<;.J;1SIJ) 

., ~ .. ~· .. ,;,¿;,' ·: .'· 

-~: :~:I.~.'~ . .-~~:- ·. :·:; .; ~:-~~t?~.:<: <_1t_:~~?:: · -,; .·. 

.. _ .. :>;·, ·: 
·-.' . l :..'~. 

•;- ~ . i 

. .'!:'• 

:~; ~ 

... : ··...: ;· .. ' ·, 

SIMATIC 55-90U 
El miniaulómata a super­
precio La alternativa 
económica para 
aplicaciones de poca 
envergadura 

4 Kbytes 
RAM!EPAOM/ 
EEPROM 

2 ms 

102<1/-
512 remanentes 

32/32 

' -

10/6 (+ máx 48) 

- (+ rná~ 8) 

l1 

}'. 

SIMATIC 55-95U 
El m1n1autómata rápido 
que ofrece gran 
potenc1a en un reducido 
volumen 

16 Kby1es (2 x B Kbytes) 
RAM/EPROM/ 
EEPROM 

2 ms 

2048/--
512 remanentes 

128/128 

+. -, X, 

16/16 (+ máx. 256) 

811 ( + max 16) 

ll, L2 

. ... 

·-·: 
.. / 

SIMATIC 55·100U 
El miniautómata con modularidad 
integral; puede amplrarse poco a 
poco a medida que aumentan las 
neces1dades. 

CPU 100 CPU 102 CPU 103 

2 Kbytes 4 Kbyles 20 Kbytes 
RAM/EPROM/ RAM/EPROM/ RAM/EPROM/ 
EEPROM EEPROM EEPROM 

70 ms 7 ms O.B ms 

1024/- 1024/- 2048/-
512 remanenles 

16/16 32132 1::08/128 

, __ 
1. -. ~. .¡., •• X. 

en contunlo m#lx 
128 ·-- 256 256 

en conJunto ma~ 
B 16 3? 

1.1 l1 



! :. ·.· .· ¡· .. 

·;: '··-

'· 

SIMATIC S5-115U 
El ststema de automatización para toda la gama 
med1a que perm1te la adaptación gradual exacta 
a sus necestdades. 

CPU 941 CPU 942 CPU 943 CPU 944 

18 Kbytes 42 Kbytes 48 Kbytes 96 Kbytes 
RAM/EPROM/ nAM/EPAOMJ RAM/EPROM/ RAMIEPROM/ 
EEPROM EEPROM EEPROM EEPROM 

1.6 ms 1,6 ms 0.8 ms 0,8 ms 

2048/- 20481- 2048/- 2048/-
de ellas remanente!; a voluntad 2048. 1024 ó O 

128/128 
de ellos remanentes a voluntad 128. 64 6 O 

"-, -, X, • •, -, X, , ... -, X, .;. , -. X, , 

409EV4096 

de ellas 1024/1024 con cmagen de proceso (CPU 941. 
51?/512) -- -

?56/?SG 
rle ellas 64!6<1 con 1magen de proc~so 

ll. l2 Hl Lt.l2. Hl ll. L2. Ht ll. l2. Hl 

SIMATIC S5-135U 
El aparato compacto con capacidad multiproceso 
para todas las tareas de la gama med1a que, 
gracias a sus tarjetas compactas, "crea espacio" 
en los armarios de control 

CPU 922 CPU 928 CPU 9288 

64 Kbytes RAM/EPROM 64 Kbytes RAM/EPROM 
22 Kbytes RAM (para datos) 46 Kbytes RAM (para datos) 

20 ms 1.t ms 0,6 ms 

2048/- 2048/- 2048/8192 

128/128 256/256 256/256 

+,-,X, +. -. )(, +,-,X,: 

máx. 102411024 con •m a gen de proceso. 
adema~ m:b_ 307213072 Sin 1rnagen de proceso, 
adPmés máx i09614096 en ceso de acceso d1recto a 
•nemona. además máx 518152/518152 en caso de 
d1recc•onam1ento por pég1nas 

m3x 19?/192, 
Adem.<to:; 256/256 en c11so dP. acceso d~recto a menmna. 
además 32130132130 en caso de dnecc1onam1ento por pág1nas 

L 1 l2. Hl ll, l2. Hl L 1. L2. t-11 

.-. 

. . 

SIMATIC S5-155U 
El PLC más potente de 
la serie y con los tiempo~ 
de procesamiento más 
cortos, que ofrece 
además una mmensa 
memona capaz para 
multiproceso. 

CPU 9116f9t17" 

896 Kbytes RAMIE~AOM, 
de ellos 12R Kbytes como 
RAM mterna de la CPU 

t,4 ms 

2048/32768 

256/256 

.. -.... 
ver SIMATIC S5-135U 

ver S!MATIC S5·135U 

L1 l2. Hl 



1 
Los aparatos de prograhlaciór\ 
SIMATIC S5: una lamilia 
con muchas cosas en comúri. 

Microprocesador 

Memoria de trabajo 

Unidades de discos 

PG 605 

Mane¡able como 
una calculadora de 
bolsillo grande. 
resulta adecuada. 
eñtre otras aphcacro­
nes. para pequenas 
modtftcaciones a p1e 
de már¡uina 

8031 

2 Kbytes; 

PG 710 PG 730 PG 750 
-486 

Robustos, compactos y aptos para la industria, 
son los araratos ideales para el taller y para 
ser utilizados en la instalactón 
el PG 710 espectal para miniautómatas, 
el PG 730, con visualizador en b/n o en color, 
adecuado para los trabajos de mantenimiento, 
el PG 750-486. la herramtenta ópltma para 
la automattzación 

BOC28ú 80386 sx 80486 DX 

16 bit<; 3:? bt\S 32 bitS 
12 Mlll 20 MHz 33 MHz 

1 MbytE' 11 Mbytes 8 Mbyres 

nmpllahiP amphablf! 
ll;¡sra m!'lx hasta m!'lx 
?O Mbytes 72 Mbytes 

D1s{'n duro DISCO duro DISCO duro 

40 Mbyt~s. 105 Mbytes. 105 Mbytes. 
2~ ms. 19 ms. 19 ms. 
dl<:l<:ellc d1sl<cl!e ~. dl5kelte 
t V 3'/," 1 X 3'f.-" 1 Y. 3'gy 

1 X 5'/," 

·,,..: ,. .. ! : .. ~. 

PG 770 
-486 

Velocidad de procesamiento 
enorme. potencia de cálculo 
elevada, capacidades de alma· 
cenamrenlo rnmensas, monitor en 
color. el PG 770·486 es el aparato 
tdeal para la vigilancia y diagnosis 
del proceso en una sala cte mando 
o para la conf1gurac16n y programa­
ción en una oficina técnica. 

80486 DX 

32 b1IS 
33 MHZ 

8 Mbytes 

Ampliable 
hasta m<'lx 
72 Mbytes 

ÜISCO duro 

210 Mbytes, 
16 ms. 
d1skette 
1 Y. 3'/~· y 
\ X 5'/," 
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(Statamu lié iílán&jb y obeerllactónll¡"::..!;:{'~:~· ·.-''"-~ :>:C';('~:i'-; mil§_ Importante es una -~~~.ú~lcá~'.ÓI)~bre·~~Uina". 
encontraré Vd. déscrlpclonét .,-. ';.;- ~.r::.-<-,r':~·- .. ,·.: • _ •. -.::~ :: Qdecuada a los mismos 7:.., .•. :_=:t"'"~"i:...("'-;¿.·,.,_.:-, •• :~·--'.-~- ._. ___ ·, 
detalladas, datós lécnlcoe y datos·,~' ':f}2'··; .< .. ~: .. :~·>>;t-<W·fi'j.jliéstfii'61éita ~¡; é~te aeélbi'AtuirciÍ daédé 'simples Visualiza-· 

dé pedt .. d~:'·~, "· ;é;. ::;: _:_: .•.• :;e~~~*~t{~t:~~f~~1~:i::::::~,t-~i.~~t~:~~;r'o'a'::: ·t· ·. 

· M y O lr:lcales 

MyOanrP. 

, . , · · · .. :•. ,;,· ... ;_-' ;:;:,_ -;~ ;;. ~~ <f;~;,'::Cliñéabldoa para su Implantación a pi.Í.da máquina, sirven para 
· •: · .. ···: .. · · · · .. '; . .- '<'l.~;'·.'plilsentat áv!ooó de Incidencias y funcionémienlo. 

Manc1o y 

observación 
. (M yO) 

centrales 

. . :: > ·. ·.: l.:~~;::~¡,;¡;,~td~ óper~d~r io~)·-~!: : -,~:~:::-:;.;}~: · > · · 
:. ~ .:: · -,·:t;( t!lrye~ para Intervenir répidamerlte en t'a)t~rchB de 18 máquina. 

LS-A 

OSIIWNP 

· ·: .. , ":'· .-~r ellos se introduce~ valórés preseritil&i'sé solicitan datos de 
:· • _:, _:,<· trléquina y Se parametrizan instalacion9§~~:_:' · ·; 

. . ' .. , ' ·' .~~·:·,. 

LS-A 

l>rocaoador de comunicaciones (CP) '· ' 
Para operación y visualización rápidas del proceso d1recla· 
mente en el SIMATIC SS. 

Paneles de vigilancia (MP) 
Una combinación de monitor en blanco/negro o en color, de 
tubo o plano, y teclado en una caja compacta con grado de 
protección IP 65. 

COROS Ls-A 
Sistema monopuesto en PC, enchufable dtrectamente en el 
SIMA TIC SS o conectable a través de bus. Ofrece una 
excelente funcionalidad para un volumen de datos medio. 

COROS LS-B 
Sistema de manejo y observación (M y 0) totalmente gráfico 
con interface hombre·máquina orientada a objetos y técnica de 
ventanas. Hay diferentes configuraciones que ofrecen la 
solución correcta para cada caso de aplicación 

La comunicación se lleva a cabo directamente en el autómata 
SIMATIC SS o a través de una red local (LAN, por ej., SINEC 
L2). 

COROS LS.CIIS·C 
Sistemas con una alta funcionalidad (M y 0), configurable 
desde un sistema monopuesto hasta un stslema multipuesto 
para mane¡o y observación centralizados. 

'""" ,.,, 

os. Estac;ón de opeoado• 6 
(Operator Sta!IOn) 

IW EstactOn de traba¡o 
111dustrtal (Industrial 
INorkslatton) 

VP Procesador de visua· 
hzación (Vtsuahsa11on 
Processor) 

MI"· Panel de vigilancta 
(montlor PAnel) 

CP ProcPsador de 
comunrcactOnE's 
(Commumca!ton 
Processor) 

OP. Panel de operador 
(Operator Panel) 

TD. VIsualizador de te.-• 
(Vtsuat OtspiAy) 

Productos 

r:ornponente-. hásrcos 
para los s1stemas 
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Redes industriales de comunicación SINEC 

l'i*;;m<&WJf;iiSt!'¡.;.:-.?~~;,_~~MW..:.ii~~t.k.:..tt!W&&4fi.E~fiM·t·:ifiJfi.:t~1~t:~~!'. -~-
La descentralización aporta 
venta¡as indudables en 
cuanto a la flexibilidad pero 
hace crecer también la 
necesidad del rntercambro de 
datos entre aparatos o con un 
ordenador supenor de 
conducción. 
Las redes locales en bus 
ofrecen grandes venta¡as 
frente a las redes enmalladas, 

· sobre todo cuando los 
sistemas de comunicación 
son complejos y extensos. 
los gastos de cableado son 
más reducidos. pueden 
ampliarse con una notable 
facilidad y permiten la 
comunicación drrecta entre 
estaciones. todo ello con un 
único cable de datos 
Las redes SINEC están 
construidas de acuerdo con 
las normas nacionales e rnter· 1 

nacionales Las redes SINEC 
son redes abiertas para la 
comun1cación industrial 
"Ab1ertoft signif1ca que el 
SIStema de comunicaciones 
SINEC adm1te la integrac1ón 
de componentes de automati­
zación muy diferentes e 
incluso de distintos fabri­
cantes. 
En el Catálogo IK 10 (Redes 
de comunicación Indus­
triales StNEC) encontrará 
Vd. descripciones 
detalladas, datos técnicos y 
datos de pedido. 

SINEC L2 
l2 • TF 
L2 · FMS 

l2 · DP 

SINEC L 1 

SINEC L1 

SINEC lt es una red local económ1ca que trabaja segun el prmc1p1o maestro·esclavo El acceso a las estac1ones 
. de ta red esta controlado por una estac•ón maestra de bus. Esta solución es recomendable. por e1 . para la 
v•g•lanc•a centralizada de •nstatac1ones de produCCión y para la entrega de 1nc1denc•as datos de producc•on y 
av•sos la maestra del bus asume el papel de coordmador y en caso de alarma abandona por si m1sma la forma de 
consulta ctclica usual para atender at punto donde se ha presentado la anomatia. 
la red de comunicaciones alrededor de la maestra puede llegar hasta una d•stancta de 50 km y admite como 
máximo 31 ~Qu•pos SIMATIC SS de la ser1e U. La velocidad de transmisión es de 9600 b•ls/s. 
Para más mformaCiones, ver la parte 3 de este Catálogo 

SINEC L2JL2FO 

SINEC l2/l2FO es la red local para tos campos •nlerior' y med•o de célula y campo en el enlomo Industrial SINEC 
l2/L2FO, es et PROFIBUS de Siemens (PROcess Fteld BUS) y se basa en la norma OIN 19 245) SINEC L2FO esta 
vammte "óptica·. es dec1r. la transmiSión de datos entre 2 estac•ones se realiza por cable de l1bra ópt•ca (FO) de 
vidrio o plástiCO. En una red pueden conectarse hasta 127 estac•ones, de las cuales pueden ser act•vas un mál(lmo 
de 32 (por eJ. autómatas SIMA TIC SS o aparatos de programac1ón y PC) 
la veloc•dad de transmiSión se dehne por soltware de modo escalonado (9.6 a 500 kb•ts/s y 1.5 Mblls/s) En !unción 
de ella se llega a unas d1stanc1as mtu(lmas de 9.6 km con cable de 2 hilos y 23,8 km con cable FO de v1dr1o 
En SINEC l2fl2FO se distinguen los s•gu•entes protocolos: 
SINEC l2·TF Que ofrece transparencia con todas las redes SINEC a través de su mterlace de usur~no TF 
(TF lunc•ones tecnológicas A MFS). 

1 que cumple toda la norma PROFIBUS conforme al estándar DIN 19245. partes t y 2 
1 para ttempos de reaCCión excepcionalmente réptdos. se ut•liza; por e¡, en el s•stema 

pe.,~i<:Od~scenual;zadoET200 

SINEC H11H1FO 

Slt.JEC Ht/HIFO P.S la red de célula abierta segun la norma mternac:•onal IEEE 802 3 (CSMAJCD) para su ullhl'aCión 
preferente en el entorno •ndustt~al SINEC HIFO es la vanante ópt1ca de SINEC Hl. es dec1r, la transmiSión de datos 
entre 2 estac•ones se rAalll'a lundamentalmente por cable de l1bra ópt1ca FO de vldflo StNEC H 1/H tFO sallslace 
todos los reqUisitos de un SIStema de comunicaCión potente procedimiento de transmrs1on con detección de 
cohs•ón y maestra volante (proced1m1ento Ethernet). 1024 estac1ones, veloc1dad de tmnsm•sión 10 Mb•ts/'S. dzstancta 
máxima 1,5 km con cable tr~axtal (cable amarillo "Yellow· con una pantalla adiCIOnal). 4.6 km s1 se uhhza cable FO 
Con SINEC HI-TF pueden· conectarse los s•gwentes aparatos a la red· autómatas SIMATIC S5·115U .. 155U/H, 
aparatos de programac1ón PG 730, 750, 770. controles numéncos. controles de robots SICOMP M, PC mdustnales. 
equ1pos de regulacrón de acc•onamtentos. s•stemas COROS y equipos de otras marcas como D1g1tal. Tandem y 
Hewlett-Packard 
Además. SINEC olrPce con SINEC H 1-MAP una seue de productos conformes al protocolo MAP 3 O Que ut1hzan el 
m1smo mvel l!sico de bus que la comun•cac1ón baJO SINEC TF. La 1nterlace de usuar~o es 1¡¡ m•sma parA ambos 
protocolos SINEC TF A MFS 

; PG 750 · .. ·• ATIPC 

SS 95U 1 ET 200 1 ., . ~·'-. ,. ~:' ;¡ 

S5 t35U 

S.."i·115U ET 200 "'" campa 

S5·115U PG730 

D•sp rG no campa 
.. 

S5·135U 1 

PC ss-ooufCI';ul 

.,. ; 

SS·IISU 1 

' SS 155U 
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Datos técnicos 

Número máx. de estaciones 
Linea de bus 
Longitud del cable 

Interfase 
Protocolo de transmisión 
Método de acceso 

Número máx. de estaciones 

Linea de bus 
Longllud del cable 

Interfase 
Protocolo de transmisión 
Método de acceso 

NUmero máx. de estaciones 
Unes de bus 

Longitud del cable 

Interfase 
Protocolo de transmisión 

31 (rncl. PLC maestro) 
Cable tetrafrlar con pantalla 
En total max 50 km: 
entre 2 bornes de bus 
máx 4 km 
AS 485 
AS 511 (Siemens) con BBC 
Maestro-esclavo 

32 por segmento: 
127 en total 
Cable bifdar con pantalla 
Depende de la vel. de transmis16n 
AS 485: máx. 1200 oor segmento 

en total máx 9600 m 

Yetocldad de transmisión 
Tiempo de ciclo de bus 
Equipos compatibles 
(SIMA TIC SS) 
Cantidad méx. de datos por 
envio 
Manipulación de datos 

Velocidad de transmisión 

Tiempo de ciclo de bus 
Equipos compatibles 
(SIMA TIC SS) 

Modem FSK: máx. 5000 m Cantidad méx. de datos por 
AS 485 o modem FSK envio 
según PROFIBUS DIN 19245,parte 1 • Manipulación de datos 
Token (paso de tesl1go) con 
maestro subordinado 

32 por segmento: 127 en total 
Cable de libra de vtdrio. dúplex 
(62,51125¡<m) 
Cable de lrbra de plástico. dúplex 
(98011000 ¡<m) 
Ptástrco. 1 tramo· máx. 25m 

en total: max 4 25 m 
Vtdrro 1 tramo: máx. 1400 m 

en total máx. 23,8 km 
AS 485 o modem FSK 
segun PROFIBUS DIN 19245, parte 1 

Método de acceso 

Velocidad de transrnJalón 

Tiempo de ciclo de bus 
Equipos compatibles 
(SIMA TIC SS) 

Cantidad mb. de datos por envio 
Manipulación de datos • 

9600 brts/s 
Tip 400 ms· 
Todos los autómatas 
programables de la serie U 
64 bytes 

Medrante módulos de mani· 
pulacr6n SENO, RECEIVE. etc 
Supervrsrón del bus automátrca 
via CP 530. 

9,6 kb1ts/s a sao kblls/s 
(en preparación 1500 kbrts/s) 

S5-115U. -135U, -ISO U, -155U, 
(95U en prep) PG 685, PG 730, 
PG 750. PG 770 
242 bytes 

Medmnte módulos de manr­
putacrón y periter~a global 
o cictrca 

Token (paso de testrgo) con 
maestro subordmado 
9,6 kbits/s a 500 kb1ls/s 
(en preparac1on· 1500 kbits/s) 

S5-115U, ·135U, -ISOU, -155U. 
(95U en preo.) PG 685. PG 730, 
PG 750, PG 770 
242 bytes 
Medrante módulos de manipulación 
y penferra global o cíchca. 

,..,..,..-e--,--~·--·---·-.. -

Numero méx. de estaciones 

linea de bus 

Longllud del cable 

Interfase 
Protocolo de transmisión 
Método de acceso 

Numero méx. de estaciones 

Linea de bus 

Longitud del cable 

Interfase 
Protocolo de transmisión 
Método de acceso 

S1emens AG 

100 por segmento 
en tot<'ll: 1024 
Cable coax1al con pantalla 
adrcronal 
En seomenlo: 500 m 
con piír de repetrdores remotos· . 
máx. 2,5 km 
según IEEE 802 3 
segun IEEE 802 3 
Maestro volante 

Velocidad de transmisión 
Tiempo de ciclo de bus 
Equipos compatibles 
(SIMA TIC SS) 

Cantidad méx. de datos por envio 
Manipulación de datos 

.. . . '~ .. 
32 por transceptor 
en total· 1024 
Cable de lrbra ópt1ca 
(62,51125 ¡<m) 
En tota14,6 km 
con 1 transceptor 
segun IEEE 802 3 
según IEEE 802 3 
Maestro volante 

Velocidad de transmisión 
Tiempo de ciclo de bus 
Equipos compatibles 
(SIMA TIC SS) 

Cantidad mja, de datos por envio 
·. Manipulación de datos 

10 Mbrts/s 

S5·115U, -135U, -150U. -155U 
PG 685. PG 730 (en ore p.) 
PG 750, PG 770 
1518 bytes 
Medrante módulos de mam· 
pulación SENO, RECEIVE. etc 

--51Jperv1sión del bus· automáltca 
vía CP 143 . 

10 Mbrts/s 

SS- liS U, -135U, -ISO U -155U 
PG 685. PG 730 (en preparación) 
PG 750, PG 770 
1518 bytes 
Medtante módulos de manr­
pulac:ión SENO, RECEIVE. etc 
Supervtsión del bus: automálic; 
vía CP 143 

Subdivisión Sistemas de Automatización Industrial 
Posllach 48~8 W-8500 Ntirnberg 1 Oueda reservado ~1 drrec:ho de establecer modohcaceones 

-- Progress 



,SIEMENS 

SiMATICS5 

-Interfaces: 

ParalleiiF 

- PG IF 

TIYN24 

SINEC L1 

SINEC L2 

direct connection -----1 

across 
- interface module 
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S5-115U 

TD10 TD20 _ OP 20 OP 30 

COROS 
TD/OP: lts Numerous Interface 
Modes 

ro294:9:o 
AUT 91 

B + B-OJ4 -01/92 

"" 1: ' . ' ( 
~ .: 

Printer (TTY) 

1 
- '¡ 

~ Progress 
-~ tn Automation_ :.--.= 
""- - Siemens 
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SIEMENS 

COROS IS-C 

nx4 Terminals 
• • • 

SINEC 

1 Local Process Monitoring 

COROS LS-B 

bl. b1 

Process 
Monitoring on 
Machine Level 

TD/OP Systems 

COROS 
Operator Control 

CP+MP Systems . 

. Fü2S1.1/92 
AUT91 

B• 8·003-10/91 

i . 
' 

! : 

¡' ~ 
. ' 1. 

~ : 

. ' ' . ' . 

COROS LS-C 

max. 4 
• • • 

; . 

; : 

~ ~ 
: 'l 

! . 

VP+MP Systems 

\ :¡ -= Progress · -=~ in Automation 
:.-.....:....=.. 

= ~-=- Siemens 

and Process Monitoring on All Levels 
of Plant Automation 



-30-

SIEMENS 

.': . . .. · ... ~ . ., - . ' . 

Graphics Processor VP-C 
o Single-user solution in COROS LS-C system 

f02SM/82 
AUT ~1 

8; 8-090-11/fll 

o Plug-in module for automation equipment of 
SIMATIC 85, SIMICRO MMC and SIMADYN D series 

o User data on RAM cards 

Operator station OS-C 
Operator terminal OT-C 
Industrial workstation IW-C 
o Different designs for various fields 

of applicatipns (industrial design, 
control room design) 

o Coordinated load distribution 
o Centralizad data maintenance 

COROS 
Single/Multi-User Syst~'!l 
COROS LS-C 

. : 

, ~;; Progress . 
,-=-: 1n Automat1on. 
~:i Siernens 
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SIEMENS 

-O Easy"prog - - sóf:t\Nare 
o CP 526/527/528 - a productspectrum . 

graduated in price and performance 

F0294/92 
/\UT 91 

B+B-040-11/91 

o The industrial solution: CP with monitor panel 

COROS 
Communióations Processors 
CP 526, CP 527 and CP 528 

Q
DDDD 
0000 
0000 
0000 
0000 
0000 
0000 
0000 
0000 
o=o 

000000000 [=::J 
000000000 

• 

Progress 
in Automation. 

__ Stemens 
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o BEDI: Software tool for CP527/CP528 cards 

o Diagnosis of GRAPH 5 sequence cascades 

o CP 552 diagnosis of logic control sequences 

o Status/controlling of variables 

COROS 
Diagnosis Functions 
Running on CP Cards 

--

---

F029~:g¿ 

AUl 91 
B• B-OtS-11/\11 

2 -_;; Progress : ~= in AtJiotllalion. 
~---= c-.~-:-,; Sie1nens 



Tarjetas centrales con -33-

cuatro niveles de potencia 

Grac1as a las cuatro tar¡ctas centrales. 
o CPU 941 
o CPU 942 

• 

• CPU 943 y 
• CPU 944, 
el campo de aphcac1ón del SIMATIC 
S5-115U abarca del pequeño control indivi­
dual hasta el extenso sistema de control 
de procesos con monitor, acoplamiento a 
computador, tratamiento de valores analó­
giCOS y funciones de regulac1ón. 

La dave de esta flexibilidad en su aplica­
ción está en el uso de coprocesadores· 
Con esta técnica, además del microproce­
sador estándar se utilizan gate-arrays 
(ASICs) de alla velocidad diseñadas para 
eJeCutar las operaciones que se uhhzan 
con mayor frecuenc1a en los programas de 
aplicaCión. 

Esta arQuitectura de CPU hace más rapido 
el S5-115U. además justo en la med1da 
que lo ex1ge.la tarea rcspect1va. 

Todas las CPUs utilizan las m1smas opera­
Clones, solo se dllercnc1an en la veloCidad 

.a la que son e¡eculadas. 

La CPU 941logra 1000 mslrucc1ones en 
30 ms. Su memonn de programa !Lene 
18 kbyles de capacidad. 

La CPU 942 es casi el doble de ráp1da 
(1000 Instrucciones en solo 18 ms) y 
dispone de una memona de programa 
dos veces más grande, 42 kbytes. De la 
CPU 942 para arr1ba todas las tar¡ctas cen­
trales lLene Lntegrado un algontmo de 
regulactón PJO. 

La CPU 943 es capa¿ de e¡ccutar 1000 
rnstrucctones en solo 10JT1S y drspone de 
memona para albergar Pro9ramas de 
hasta 48 kbytes. La arqUiteCtura con co­
procesador hace la CPU 943 más flex1ble: 
En lugar de un solo canal sene de comuni­
cación son también posibles dos. Esto 
perm1te conectar, s1multaneamente al 
aparato de programacion, una red local 
SINEC L1 o, p. e¡., un equtpo para !uncio­
nes de operaoon u observación. 

La CPU 944 no solo es capaz de ejecutar 
1000 mstrucoones en 3 ms, smo que 
también olrece una mayor tuncronahdad: 

• Memoria de programa de 96 kbytes de 
capacidad 
• Aún más funciones como p. e¡, relo¡­
calendano para programar horanos de lan­
zamiento, contador de horas de funciona­
miento, cronómetro y medidor de tiempos 
de ciclo para ophmar el programa y lograr 
así una e¡ecución más rápida. 

El segundo canal de comunicación puede 
usarse para 
• conectar aparatos de programaoón 
• conectar aparatos de operación 
• acoplamiento a la red SINEC L1 
• acoplamiento punto a punto 

- vía canal ASCII, p. eJ. para impresoras, 
terrmnales, s1stemas a1enos 

- usando el protocolo estándar 3964 (R). 

Cualqu,er usuario de la CPU 944 podrá 
aprovechar futuras extensiones funaona­
les, ya que el sistema operativo es mter­
cambLable. 

115U 
CPU 
941 



Bastidores y fuentes 
de alimentación 

SIEMENS ® 

SIMA TIC SS 
PS 
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POWER o 
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El que el SIMATIC S5-115U no es un PLC 
vulgar lo notará ya a la hora de ete~w el 
tipo de bastidor. Tanto s1 su aplicación se 
hm1ta a s1mptes entradas y salidas o si 
Incluye funaones especiales tales como 
comunicación o tareas de tiempo critico: 
En nuestr~ gama Vd. Siempre encontrará el 
bastidor adecuado. · 

Todos ellos tienen en común la facilidad 
de monta¡e de las taqetas: Colgar, apretar 
y atornillar. listo. 

Otro detalle mteresante lo constituye por 
c1erto la placa del bus: Está Integrada en el 
bastidor y une cada tarjeta con la fuente 
de ahmentaaón y la CPU. 

Se dispone de fuentes de alimentación 
para 24 V c.c. y 115/220 ... 240 V c.a., e 
Intensidades de 3 A. 7 A, y también 15 A. 

Para 24 V c.c. ofrecemos tanto una versión 
con separación galvamca como otra sin 
ella . 



Una estación de clasificación 
específica para señales 

Siempre que aparezcan señales en forma 
• binaria entran en acc1ó~ las ~arjetas de 

entrada diQIIal, a l1n de adaptar su nivel al 
interno del SIMATIC SS. En este caso el 
término b1ñano constituye solo el mimmo 
común denom•nador, dada la gran varie~ 

dad de mveles de tensión o Intensidad 
que pueden tener las señales de entrada 
al SIMA TIC SS. Las tar¡etas de salida reali­
zan la misma lunc•ón solo que en el senil­
do contrario; con ello ahmentan con el nivel 
adecuado, p. ej. relés y electroválvulas. 

Un punto a destacar es la tecnología de 
conex1ón de estas tar¡ctas· 
Las lineas de señal se unen a la tarJeta vía 
conectores frontales; esto reduce las 
operaciones de conex1ón a unas pocas 
manipulaciones. Además, tamb1en ex1sten 
dos versiones d1ferentes de conectores: La 
rápida por terminales tiPO prnza y la 
clás1ca por bornes de tornillo. 

Los procesos rmphcan tamb1én, es Inevi­
table, señales analóg1cas. por ello SIMA TIC 
S5-115U le ofrece naturalmente las taqetas 
analóg1cas adecuadas para resOlver sus 
problemas. 

Módulos de margen adaptan el mvel de 
las señales; un módulo para cada cuatro 
canales. En· una taqeta es pos1ble alo¡ar 
hasta cuatro módulos de margen diferen­
tes. Asi, sr con postenondad es prec1so 
cambiar un margen, solo habrá que sustr­
tuir el módulo afectado. 

En las tar¡etas analógrcas de salida están 
separadas gafvamcamente todas las sah­
das de tenstón e rntensrdad. Tres tarjetas 
de sahda cubren los drlerentes márgenes 
de tensión e 1ntens1dcitl-'COn los que 
operan los actuadores·analógrcos. 
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b) Digital~s -36-
Son las más utilizadas y corresponden a una señal de entrada todo o nada. esto es. a un 

nivel de tensión o a la ausencia de la misma. Ejemplo de elementos de este tipo son los 
finales de carrera, interruptores, pulsadores, etc. . 

La Figura 3.11 representa el esquema simplificado de un circuito de entrada por tran­
sistor del tipo NPN, y en el que destaca, como elemento principal, el optoacoplador.· 

R3 

Optoacoplador 

r·-·--- ~ 

A los circurtos 
i,nternos de la CPU. 

Figura 3.11. Circuito simplificado de entradas tipo NPN. 

• Salidas 

La identificación de las salidas se realiza igual que en las entradas, figurando en este caso 
la indicación de OUTPUT o SALIDA. Es en las salidas donde se conectan o acoplan los 
dispositivos de salida o actuadores, e incluye un indicador luminoso LEO de activado. 

Tres son los tipos de salidas que se pueden dar: -

• A relé. 
• A triac. 
• A transistor. 

Mientras que la salida a transistor se utiliza cuando los actuadores son a c. c., las de re­
lés y triacs suelen utilizarse para actuadores a c.a. 

En cuanto a las intensidades que soportan cada una de las salidas, esta es variable, pero 
suele oscilar entre 0,5 y 2 A. Al igu_al que en las entradas, las salidas pueden ser analógicas 
y digitales, si bien esta última es la más utilizada. En las analógicas es necesario un conver­
tidor digital analógico (D/A) que nos realice la función inversa a la de la entrada. 

La Figurá 3.12 nos muestra el circuito de salida a triac, en el que también se ha incluido 
el circuito protector interno contra sobre intensidades. 

_, 

Dala 
CPU 1 
~~ 

C> 

Circurto amplificador 

Triac 

Circuito de protacetón 
de cargas rnductrvas 

Fusible 

-

Figura 3.12. Circuito simplificado con salida a triac y protección interna. 

-. 

Salida 
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EI procesador de diagnosis CP 552 
Un diagnóstico rápido de perturbaciones 
reduce los tiempos de parada 

Desgraciadamente, en la producción no se 
puede excluir nunca la presencra de per­
turbacrones; srn embargo, el CP 552 le 
permite reducir consrderablemente la dura­
ción de la dragnosis y con ello tiempos de 
parada del proceso. En efecto, una vez 
locahzado, un detecto se elimina en 
general con mayor rapidez. 

El procesador de diagnosrs CP 552 detec­
ta anomalías en el proceso, p. ej., defec­
tos en actuadores, en captadores o en 
cables, tanto durante la puesta en marcha 
como durante la explotacrón. Gracras a la 
comparación permanente de valores 
reales y presentas, el CP 552 detecta la 
menor desvracrón y presenta un mensaje 
en texto sin cochlicar en un monrtor o en 
un aparato de programación (en prepara­
ción: vía CP 527) o lo lista por impresora. 
Entre los valores reales hguran las entra­
das y las salidas asi como las marcas 
provenientes del procesador central del 
S5-115U. Los valores prescritos. o sea. la 
descripción del curso correcto del proceso, 
están almacenados en la CP 552. 

El CP 552 se puede configurar en paralelo 
con la elaborac1ón del programa, o ultenor­
mente. El software de conhguraaón COM 
552 le racilila la puesta en marcha del 
CP 552 

Para supervisar var1os autómatas con un 
solo CP 552 o para d1agnqsticar 

usando vanos aramios de programac1on 
se aconseta recurm a la red local SINEC H 1 

En una ronfrguradón de autómatas SIMATIC 
S5-115U asi, un aparato de programación 
está en condiciones de rec1b1r los 
mensajes enviados ppr _16 procesadores 
de do"gnosos CP 552. Don la rod SINEC 
Ht, un CP 552 puede erñ1hr mensa,es des­
tinados a ocho aparatos de programación. 

1 

1 

i 
[· 

; . .. .. .. .. .. . . . . . . .. 
• • . : 



\ 

La memoria de rñ
3

asa inteligente CP 551 
Integra funciones de PC 
en el SIMATIC 85 

S1 su aplicación está caractenzada por un 
gran volumen de datos a memonzar y a 
procesar, la lanulra SIMA TIC SS le ofrece 
una solución elegante: La memona de 
masa Inteligente CP 551. Concebida para 
su uso en ambientes mdustriales rudos, la 
lal'}eta CP 551 se enchufa directamente en 
el autómata. Su dtsco duro de 20 Mbytes 
permite almacenar todos los datos de pro­
duroón. Como la CP 551 constituye un 
computador personal completo dentro del 
autómata, está en ~ndictones de garanti­
zar el procesam1ento Inmediato de Jos 
datos ya memonzados. Al usuano de Siste­
mas SIMATIC SS se le abren con ello hori­
zontes absolutamente 1néditos dentro de 
la gama med1a: 

ARCNET 

Mon110r 

Teclado de 
operacLon 

PG 

CPU 

• AdQUISICIÓn a larga· plazo de datos 
med1dos 

• T eneduria de informes de perturbaciones 
• Estadisticas 
• AntiCIPación de tendenCias 
• Cálculo de tolerancias. 

Los módulos de manejo se hacen cargo 
del 1ntercamb1o de datos con la unidad 
central. El bus Interno garant1za la rapidez 
necesaria para la transmisión. El software 
de parametnzación COM 551 asiste al 
usuano en la organización del diSCO duro. 

... 
... 



Tarea c::;pecL~Iilada Regular 
La taf')eta de regulaaón de temperatura 
IP 244 s1rva para regular con gran 
preasión temperaturas captadas con 
termopares o termorresLstenaas pt 1 OO. 
La IP 244 reemplaza hasta 13 regu· 
!adores LndLvLduales de t1po conven· 
dona l. 

15 
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Los lazos de regulación que ex1gen 
gran velocidad de respuesta a:msti. 
luyen el campo donde destaca la ta~e­
ta de regulación IP 252. Optrmada en 
lo que respecta a veloodad de 
respuesta, esta tar¡eta brilla p. ej., en 
lazos de regulaCión de veloodad de 
giro o de presión gracias a su Lnlervalo 
mimmo de muestreo de solo 4 ms. 
Perm1te sustituir hasta 8 reguladores 
indiViduales de tipo convencional. 

Si es necesario regular magmtudes de 
proceso tates romo cauda~ temperatv~ 
presión o nivel. de ello se hace carg. 
la ta~eta de regulación IP 260. Al 
disponer de fuente de ahmentac1ón 
prop1a t1ene funciones back-up, lo Que 
le perrmte oont1nuar lunoonando aun­
que falle el autómata. Quien desee 
una d1sponib1hdad aún mayor puede 
adoptar una arqu1tectura redundante 
usando dos IP 260 en el autómata. 



Tarea especi<JIJ.:,KJ,1· Contar 
La tar¡eta de contadores y lectura de 
recomdo IP 240 cuenta de + 9999 
a - 9999, y mide también recorndos y 
veloodades de g1ro. Además permite 
POSicionar también accionamientos de 
veloodad h¡a. 

17 
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Tarea espccJaiJzada: 
Contar a elevada lrecuenc1a 
La IP 242 capta a través de 4 canales 
los impulsos a contar, los procesa en 
uno de los 19 modos diferentes, ya sea 
Incrementando o decrementando, con 
cod1hcaoón b1naria o BCD, con o sm 
comparaciones. El usuano selecciona 
el modo por software entrando los 
parámetros correspondientes. 

Ademils, la IP 242A domina todo lo 
antenor y además mud"'o más, entre 
otros: 

-. 

. -

Conexión directa de captadores 
•ncrementales, entradas de starVstop, 
7 canales de conta¡e. 

Tarea espec1ahzada. Dos1hcar 
Para este fin se ofrece la tarJeta de do­
sihcación IP 261. Esta tarjeta opera en 
procesos por lotes sigu1endo el princi­
pio del doble flu¡o· Con válvula de flujo 
grueso y válvula de flUJO f1no. La IP 261 
11ene caracterist1cas back-up y puede 
utilizarse redundantemente. 

Tarea espec1alizadJ' 
Mando d1recto de válvulas 
En aplicaciones hidráulicas la tarjeta 
de mando de válvUla IP 245 consfiluye 
la mejor solución cuando se desea 
gobernar directamente - esto es, s1n 
intercalar un amplificador electrónico -
servoválvulas y válvUlas propordonales. 

-· ---· ···.~·~· 
·.~-::\f::·\.~·~ . 

Tarea espeoallzada. 
Tratamiento ráp1do de valores analógi- · 
cos. 
Junto altratam1ento rápido y preciso 
de señales analógicas, la tar¡eta analó­
gica IP 243 se hace cargo también de 
comparaciones rápidas de valores 
analógiCOS, reconoce, p. eJ., desviacio­
nes entre valores de consigna y 
valores reates, adapta el valor real o 
interconecta entre sí o con entradas y 
salidas los amplificadores y los com­
paradores. 

....... 
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VAX-Based 
Enterprise System 
with Wide Area · 
Network/SCADA 
Telecontrol 
System 

e 1991, Brislol Babcock lnc. 



NETWORK 3000 
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Network 3000 
Hardware 

lntelllgent dlstributed 
controllers for a real 
world environment. 

Our "33XX .. series controllers are 
designad to be your hardest workers. 
Equally apj,ropriate on a pipeline. water 
tank or plantlloor. lhey oller maximum 
price/performance and are effeclive in 
configurations of a few lo few thousand 
110 polnls. 

Every "33XX" conlroller provides a 
wide varlely ol process 1/0 - analog 
lnpulsloulpuls. discrele inpulstoulpuls. 
high-speed pulse inpuls and low level 
(millivoll, RTD, lhermocouple) inpuls­
_allowingthem to wire into any instrumen 
lalion system. 

lo salisfy every <lpplication, v 'er 
modular wall-mounttng and rack 
mounting components, local and remole 
1/0 lerminations. stand-up or NEMA 4 
cabinels and single or redundan! 
hardware. 

Every "33XX" controller features the 
following: 

16-bil 80C 186 microprocessor 
Optional malh coprocessor 
Up lo 512K EPROM and 128K RAM 
Oplional RAM expansion 
Up lo 4 serial RS 4231485 porls 
standard. rales lo 1M baud 
Privale and swilched lelephone fine. 
radio, coaxial cable or liber oplic 
communications 
Modular process 1/0 
Class-t. DiviSIOn 2, Groups A-D 
certified 
C37.90 surge proleclion 
ACCOL 11 modular, high·levellangua! 
Oplional LCD wilh keypad (DPC 333( 
DPC 3335) 

() 1991, Brislol Bilbcock lnc. 



DPC3330 
DISTAIBUTED PAOCESS -45-
CONTAOLLEA 
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DPC 3330 with M &. R Software 
Why use a ftow computar when you 

can take control of your M&R station? 
The DPC 3330 allows you to custom 
program your measurement and con­
trol system to meet the specific 
requirements of any M&R station. 
Don't want to program? Then use one 
of our standard M&R software pack· 
ages that ollar a comprehensive 
assortment of functions. 

Unlike most ftow computers, the 
DPC 3330 is not an RTU adaptad to 
gas measurement. lnstead, it is an 
intelligent distributed process control­
ler which has been applied to a wide 
range of tasks, including pipeline 
compressor automation as well as 
measurement. 

Tha Package 
· The DPC 3330 employs a modular, 
low power-consuming design that 
makes extensiva use of CMOS elec­
tronics. Full sixteen-bit architecture 
provides the performance necessary 
for today's intensiva applications. 

The process 1/0 subsystem is com­
pletely modular, allowing the user to 
tailor the 1/0 to specific locations. Two 
package sizes-one accommodating 
six 1/0 modules, the other, twelve­
are available. The modules can be 
used in any combinalion. All include 
surge protection meeting the IEEE· 
472 test. The following are available: 

• Four analog inputs (4·20 mAl 
1·5Vor 0-10V} 

• Two' analog outputs (4-20 mAl 
1-SV or 0.10V) 

• Eight discreta inputs 
• Eight discreta outputs (open 

collector) · 
• Four discreta outputs (relay) 
• Four counterlfrequency inputs 

(0·10 KHz) 
• Four low level inputs (RTD, 

Thermocouple) 

The DPC 3330 operates over - 40"C 
to + 70°C temperatura range. 1t is FM­
certifoed for Class 1, Division 21oca· 
tions and is available in an optional 
NEMA IV enclosure. This low-cost 
platform is designad for ease in instal­
lation and maximum serviceability. 

Communlcatlon 
The communication capabililies of 

the DPC 3330 are very extensiva: 
• Four serial communication ports 
• Up lo two built-in modems (prívate· 

line or dial-up) 
• Modems are radio-compatible 
• Fully programmable ASCII com· 

munication with hand-held termi· 
nals, printers. computers, 
chromatographs, etc. 

• Network communication as both a 
master and slave 

• Multiple, bullt-ln communication 
protocols, including Bristol 
Babcock, Modbus (ASCII, binary, 
and ftow computar variations), 
Teledyne Geotech, and more 

• Up to two ports can connect toa 
187.5K baud LAN 

• BuiiHn LCD/keypad, for local oper· 
ations, does not use a serial port 

A lull complement ol perlpherals and 
networks can be connected, simulta· 
neously. For example, a hand-held 
terminal, printer, Bristol Babcock nel· 
work and another network can all be 
used at once. 

Software 
The DPC 3330 uses ACCOL 11~, 

Bristol Babcock's high-level measure­
ment and control language. Program­
ming is as easy as filling in blanks on 
menu displays. ACCOL llleatures: 

• Forty software modules, including: 
Gas Flow Modules-AGA3, 
AGAS, AGA7, NX19, AGAB, and 
Characterizer 
Control Modules- averager, com· 
parator, inlegrator, multiplexer, 
PID controller, sequencer, timer 
Full math calculator (lwenty-three 
lunctions) 
Audit trail 
Data storage 
ASCII communication, network 
communication 
Display/keypad 

• Multitasking: Up lo 127 tasks per 
DPC3330 

• Minimum task execution interval: 
o.o2sec 

• Twelve programming statements 
• Advanced debugging and docu· 

mentalion utilities 

Standard M&R Software 
Features 
• Two preconfogured packages allow 

immediate start-up without 
programming 

• Three-run package, lor six 1/0 
module DPC 3330 

• Six-run package, lor twelve 1/0 
module DPC 3330 

• Three-run package avallable on 
PROM 

• AGA3/NX19, AGAS, AGA7 per run 
• All calculations done once per 

second 
• Aun switching 
• Auto-selector flow/pressure controller 
• Stacked transmitter.on primary run 
• Input linearization 
• Thirty-five day storage 
• Audit trail · 
• Overrides on all inputs 
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• Sampler trigger 
• Communications ports 

Hand-held terminal/data 
storage device 
Printer (with preconfogured 
reports) ora customer ASCII port 
Chromatograph 
Bristol Babcock network 

Since the M&R software is written in 
ACCOL 11, it can be modified, by the 
·us~r. for specific requirements. 

Brlstol Babcock 
Bristol Babcock is a leader in instru· 

mentation used in.the gas industry 
and has been in measurement for ovar 
100 years. We were a pioneer in 
mechanical, analog, and digital flow 
computers. 

Today, we offer not only a complete 
product tine. but also a lull comple· 
ment of services tO meet your needs. 
Our appl ication services, systems 
engineering, and radio communica­
tion services are available to help you 
with any size pFOject. Please call us to 
discuss your requirements. 

ACCOLIIis a registered lrademark of Brislol 
Babcoek 

Babcock Industries lnc. 

Bristol Babcock 
U.S.A: 
Brfstol Babcock lnc. 
Process Control Group World Headquarlers 
1100 Buckmgham SI. Watertown, CT 06795 
Telephone (203) 575·3000 
Telex: 96·2417 BRlS BAB WBY 
Fax: (203) 575·3170 
U.K. and European Headquarters 
Brlstol Babcock ltd. ' 
Vale lnduslnal Estale 
SlourporrRoad. Kiddermmsler, 
Worcestersh~re. OY11 70P, England 
Telephone· Kidderminster (0562) 820001 
Telex: 339586 
Fax 0562 515722 
Cenada 
Brlslol Babcock Canada 
234 Allwell Dr1ve 
Toronto. Ontario M9W 583 
Telephone (4 16) 675·3820 
Fax (4 16) 674-5129 

France . 
Brlstol Babcock s.s. 
31, rue du General leclerc 
60250 Mouy France 
Telephone 44 56 52 08 
Telex· 140397 F 
Fax· 44 26 43 73 

MR-100-A 
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FOUR-RUN METERING 
ANO REGULATION (M & R) 
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FOUR- RUN METERING 
J\ND REGUlATION (M & A) 

STATION 
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TYPICAL AccuRate INSTALLATION 

t.leter tube 

Modem!battery 
charger box 

2 inch pipe 

ATO 

Flange taps shown 

F1650 S! 
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ORIFICE METER with 
AccuRate!XM 

' •,1 

' ., 

3 valva manifold 

Meter tuba 

Charger/ 
regularor 

Banery 

AccuRate /XM w1th 
integral DP/P wet end 

Solar panel 

ATO in thermowell 

t 
lJ1 

1111111 
, 
01 
U1 
o 
(/) 
(/) 

6 



-52-

SPECIFICATION SUMMARY F1sso ss-o_ 

NETWORK 3000 
AccuRate ADVANCED GAS FLOW 
COMPUTER 
Model GFC 3308 

The AceuRate 1s an advanced slngiiHUn gas ftow com puter 
that performs hlghly accurate calculatlons, parforms flow/ 
pressura control, atoras extensiva audft trall and hlstorlcal 
records, and comrriunlcatas on a real-lima natwork. 

Designad for low powar consumptlon and lnslallatlon In 
remota arsas, tha AccuRate provldes tha capabllnles of Brls­
lol's Natwork 3000 lo gas maasuremant and control. lis 
AeCOl software and muftlple communlcatlon protocola ara 
fully compatible with our other '33XX" products such as !ha 
DPC 3330. 

APPLICATIONS 

The AccuRata ls approprlate lo any appllcatlon lhat requlres 
gas flow(energy calculatlons and flow/pressure control. 

o Productlon walls 
o 1 njectlon wells 
o Separallon plants 
o Transmisslon meterlng statlons 
o Dlstrlbutlon gata statlons 
o Storage facllftlas 
o Custody lranstar stallons 

FEA TU RES 

o Class 1, Divlsion 1 package 
o Hlgh accuracy calculalions 
o AGA 3, 5, 7, 8, and NX-19 
o Programmed In ACCOL 11 
o Preprogrammed, PROM-basad appllcallon 
o Real lima communlcallon · _ 
o BSAP, MOOBUS, TGPL communlcallon protocols 
o Comprahenslva 35 day hourly/dally data basa 
o Audft trall alarm/avent data base 
o Auto selector flow/prassura controllar 
o eonngurallon vla standard 18M-compatible lap lop com­

putar 
o Operallng tamper81ure ranga: ·40' e lo 70' e 

PRELIMINARY 

· The AccuAata ls availabla In two basic packages lhat allow 
flaxlblllly wilh raspect lo tha transducer inputs: 

The 'XM' verslon lncludes a smart DP/P integrated 
transducer and an ATO Interface; 

Tha • Al' varslon lncludas a 3 Al/1 AO Interface board that 
accommodatas externa! OP and P transmitlars and an 
ATO. 

OPTIONS 

o Solar power package, lncludlng solar panel, banery, 
charger 

o SwHched natwork auto-dlaVauto-answer modem 
o Prlvata lina modem 
o UHF radio 

Bristol Babcock_ 
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AccuRsteADVANCED GAS 
FLOW COMPUTER 
Model GFC 3308 

PROCESSING POWER 

o Processor: 80C188 
o Speed: 12 MHz 
o Firmware EPROM: 256K bytes 
o Application EPROM: 64K by1es 
o RAM: 256K bytes 
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o Real lime clock: DS 1287 accurate to one second per day 
o RAM/cloek battery back-up: 4000 hours 
o 6 diagnos11c LEOs 
o ldle LEO 
o Watchdog LEO visible externally 
o Software selectabla network address (Range: 1 to 127) 

COMMUNICATION CAPABIUTY 

The AccuRate lncludes three asynchronous serial ports: 

Network Port 

o RS232 
o Media: Multlconductor cable 
o Baud Rales: 300, 1200, 2400, 4800, 9600, 19200, 38400 
o Can be used wnh optlonal modem 

lnfrared Port for Lap Top Computer 

o Modulated IR Interface 
o Baud Rate: 9600 1 

. o IR/AS 232 Adaptor available for Lap Top Computar 

Smart DP/P Transducer Port 

o TIL leve! interface 
o Baud Rate: 1200 

Optional Modems for Network Port 

o Baud Rate: 300 or 1200 
o Sw~ched Network Modem allows auto-dial and auto­

answer 
o Prívate Une Modem is Bell 202 

' 
Please refer to Speciflcatlon Summaries 0453 SS-6 and 
0453 SS-7 for further lnformallon regardlng the modems. 

_.COMMUNICATION PROTOCOLS 

''-BSAP. 

o Bristol Standard Asynchronous Protocol 
o ISO Standard 1745/2111/2629 
o Compatible wnh al! Brlstol Network 3000 Products 
o Local Addresslng: 1 27 Nades 
o Global Addressing: 32767 Nades 
o Hierarchy: 5 Levels 
o Contentlon Scheme: Polled 

MODBUS 

o Standard Gould Modicon Modbus 
o ASCII and Binary Versions 
o Additional Daniel Chromatograoh and Flow Ccmputer 

Functions 

TGPL 

o Teledyne-Geotech with Tenneco Function Cedes 

ENVIRONMENTAL SUITABILITY 

o Operatlng temperatura: c4o• C to 70. C 
o Relatlve humldlty: 5 te 95%, noncondensing 
o RFI susceptlblllty: Per SAMA standard PMC 33.1-1978, 

uslng fleld of 10 V/Meter lrom 20M Hz to 500 MHz 
o Vlbratlon:S-15 Hz: 1 mm peak-te-peak constan! disptace­

ment 
15-150 Hz: 4. 9 M/sec constan! acceleration 

o NEMA rallng: NEMA 4 (certilicatlon pending) 
o NEC envlronmental ratlng: Class 1, Division 1, Groups C 

and D (certlficatlon pending) 
o Dlmensions: please refer to diagram 
o Weight: 

XM Package: TBD pounds 
Al Package: TBD pounds 
Modem/radlo package: TBD pounds 

o Power Input: 9.0 to 15.0 VDC 
o Noise and rlpple: 2.0 VDC peak-lo-peak 
o Power requirements: 

XM package: 1.5 wans at 12. O VDC 
Al package: 3.5 wans at 12.0 VDC 
Modem: 1.5 watts a112.0 VDC 

ANALOG INPUTS (Al version) 

o 1-5 VDC/4-20 mA OC, switch setectable 
o 12bitND 
o eonversion lime: 200 11-Sec 
o Accuracy: 0.1 % at 25 C 

0.2 % over -20· e to 10· e 
0.3% over -40. e te 70• e 

o Input fiherlng: single pele 50 msec time constan!: 300 
msec te 0.1 % of Input value 

o Senllng time: 18 ,.sec lo 0.01 % 
o Surge protectlon: meets.C37.90-1983 
o Screw compression terminatlons 

ANALOG OUTPUTS (Al verslon) 

o 4-20 mA OC, swhch selectable 
o 12bltNO 
o Accuracy: O. 1 % at 25 C 

0.2 % ovar -2o· e te 7o· e 
-. 0.3% over -4o· e to 10· e 
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o Slgnal condHionlng: 1 00 I<SBC time constan! 
o Surge protectlon· Meets CJ7.90-198J 
o Screw compression lerminatlons 

HIGH SPEED COUNTEA INPUTS 

o O lo 5 von ranga 
o Olf/on lhreshold: 0.5/4. 5 VDC 
o Frequency ranga: O lo 1OKHz 
o lsolallon: Optlcallsoletlon: 1500 vol! common moda lso· 

lallon 
o Surge proteetlon: meels CJ7.90-198J 

ACCESSORIES 

· LAP TOP COMPUTER 

o 18M-compatible wnh 640K RAM 
o Hard disk drlve end floppy disk drlve requlred 
o MS/DOS operatlng system requlred 

IR CONVERTER 

o Converts AS 232 lo lnlrared 
o Bracket attaches lo Accurate package 

LIQUID CRYSTAL DISPLAY 

o Standard, bulll-ln accessory 
o 4 llne by 20 character LCO 
o Backllghl lncluded 

Oporotlon of tho Display: 

lnstaad of pushbuttons, two lnfrared proxtmny sensors are 
usad. One sensor allows the usar to sequence through a lis! 
o1 menus whlle !he other allowsthe usar to aaquence through 
Individual Rems In a seleeted menu. When no operallons are 
In elfecl, the display revarts toan auto-scroll of common Input 
and llow data 

Thls display ls raad-only. The lap lop computar or communl· 
callen network must be usad to make valua changas. 

SOFTWARE FUNCTIONS 

The AccuRate la program-;;ed In ACCOL 11, Brtstol's hlgh­
level, modular, munt-tasklng measurement and control tan· 
guage. ACCOL 11 perlorms aD calculetlons and data 
manlpulatlon, lncludlng Input sampllng, scallng, flow calcula· 
tlons, averaglng, lotallzlng, alarmlng, date storage/retrlevel, 
moda selecllon, and llow/pressure control. 

F1650 SS-O 

PERFORMANCE 

Slnce ACCOL llls multl-tasking, the various software !as>.s 
can be perlormad on selected lntervals. The following table 
relates how often the prlmary functions are perlormed One 
reason for !he hlgh accuracy ofthe AccuRate ls the execution 
lntervals of funcllons such as Input sampllng; averagtng, 
lotallzlng, and the AGA calculallons. 

FUNCT!ON 
EXECUTION INTERVAL 

(seconds) 

Input Sampllng (XM) 
Input Sampllng (Al) 
Averaglng 
Totallzlng 
AGA3* 
AGA5 
AGA 7 
AGA8 
NX-19 
Alarmlng 
Flow/Pressure Control 

0.2 
1.0 
1.0 
1.0 
1.0 
1.0 
1.0 

10.0 
1.0 
1.0 

·t.o 

• Note: Thls ls !he full AGA J. lncludlng !he E>ctension 
and C Prime. 

AGA3 CALCULA TION 

Currenlly, the AccuRate uses the standard ACCOL 11 
"AGAT3" modula, whlch ls axaclly the sama as the "AGAJ" 
module, but wllh the C Prime Feetors all avallable as signals. 

Al lhls wrttlng, lha APIIs tastlng a naw orifica now calculation 
lntended aa a revlslon lo AGA 3. Thls calculallon wlll be 
avallabla as a new ACeOL modulathat can be salaeted asan 
aHamallvato tha AGAT3. Tha API standard ls scheduled to be 
lncorporatad In the AccuRata by the end of 1991. . . 
The AGA3 Module perlorms the gas flow calculalions speci· 
fiad by the American Gas Assoclallon, Report No. 3 (AGAJ) 
ANSI/API 2530, 1985 edlllon. The output ofthls modute is the 
raid of flow of a gas lhrough an orHice pletl! In cublc fe el per 
hour (SCFH). 

The generallorm ol lhe AGA:J aquallon ls: 

a •• e· ,J h. p, 
Eq. J-t 

whare: 

a. = Ouanllty rata of ftow al basa condltlons, standard 
cublc leal par hour (SeFH) 

e· • Orifica flow constan! 
h. • Dllfaranllal prassura, lnches of water al 60 F 
p1 • Absoluta stallc prassure, psia 
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The orifica flow constant. C', ·ls composed of vsrlous factors, 
soma ot whlch are flxed by the ohysical equlpment and soma 
that vary wlth the state of the f!owing gas. Tho ornlce flow 
constant ls deflned as follows: 

e·= F, F, Y F,. F., F, F
1 

F .. K 
Eq. 3-2 

where: 

F, = Baslc ornlce factor for a given orifica slze and pipa 
dlameter 

F, 
y 

Reynolds number factor 
= Expanslon factor 

Pressure base factor 
Temperatura base factor 
Flowlng temperatura factor 
Speclfic gravlty factor 
SupercompresslbiiHy factor 
Combinad orifica constant 

F ,ls computad uslngthe aquatlons contalned In Appendlx B of 
the AGA3 report. 

The term F'"' the Reynolds number correctlon facto.r, ls calcu· 
lated from: 

F, = 1 •. b 

Eq. 3-3 

· · wh·ere b ls a constan! for a glven orifica size and pipe dlameter. 
lt ls computed uslng equalions In Appendlx B of the AGA3 . 
report and ls comblned wHh the linear lnterpolatlon ofTable 18. 

K, the comblned orifica constant, ls obtalned lrom the expres­
sion: 

Eq. 3-4 

where: 

F ~ = Manometer factor lor mercury-type ftowmeters only 
F, • Ornlce thermal expanslon factor 
F, = Gravitatlónal correctlon lor mercury manometer !ac­

tor 

,· -
·Y, the expanslon lactor;··ts --calculated uslng the equatlons · 

''ctescrlbed In the American· Nallonal Standard Document Orl· 
lice Meterlng ol Natural Gas, Appendlx B, Sectlon 8. ' 

These equatlons are broken up lnto two factors, orle of whlch 
depends on the physlcal equlpment, and the other whlch 
depends on the state of the gas. 

The other factors are calculated as follows: 

F,. • 14.73 

P, Eq. 3-5 

F1650 ~ 

where P 
111 

• contract base pressure 

F., • T, + 459.67 
519.67 Eq. 3·6 

where T,ls the base temperatura In degrees F 

F, • 519.67 
T1 + 459.67 

F, ls deflned by the loilowlng expression: 

F • 1 • JO 
where G lsthe speclflc gravlty ol the gas. 

Eq. 3-7 

Eq 3-8 

Comblnlng the varlous axpresslons, !ha basic equalion solved 
by tha gas flow block la: 

a, • 
KF, • (' + _b ] • 

Jii:P," 

T, + 459.67 • F .. 

519.67 

AGAS CALCULATION 

y • 14.73 • 

P, 

Eq. 3·9 

For energy calculatlons, tha AccuRate uses one ACCOL 11 
AGA5 modula. 

The AGAS Modula peilorms AGA5 calculatlons lor conversion 
ol computad gas volume to energy equlvalents as descrlbed 
In tMII American Gas Assoclatlon Report No. 5, reference 
Catalog No. X00776. The equatlon Implementad by this 
module ls taken lrom Sactlon 11 of AGA Raport No. 5. This 
particular equatlon dovetalls the requlraments of the orlfice 
meterlng approach and the voluma meterlng approach. As 
such, severa! ol the lactors are not required lor the orifica 
metared voluma to anargy converslons. Thls modula ls onty 
usad whan a calorlmeter slgRal.ls not available. 1t per1orms the 
lollowtng equatlon lor gas volume-to-energy converslon: 

Eq. 3-13 

\ 



The ACCOL Concept 
All "33XX" controllers use ACCOL 11. our high-level modular language. ACCOL 11 algorithms can 
be depicted by process "llow" diagrams that direclly show the relationship belween all funclions. 

ACCOL 11 
lnteractive Compiler 

ACCOL 11 is a modular, 
high-levellanguage used lo 
program all "33XX" control­
lers. 

Menu-driven, fill-in-the: 
blanks programming on 
standard PCs 
Batch, continuous and 
discrete control 
MultitaskinQ 

on-llne tools ": ··_ 
Perform remole debug, 
diagnostics, performance 
analysis and program 
downloading via any 
workstation in the system 

Genesls Software 
Genesis provides a compre­

hensive PC-based operator/ 
host computer for a unit 
process, remole area network, 
small LAN-based plant ffoor 
system, ora small SCADN 
telecontrol system (up to 1 20 
"33XX" controllers)_ 

IBM/DOS compatible 
lcon-driven graphic display 
system 
Easy-to use database 
builder 
Historical archive and repfay 
Alarm, event and report 
logging 
Real-time and historical 
trending 
Standard LAN communica­
tions 119tworking 
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Network 300 
Sof:tware 

Enterprise Software 
Enterprise provides a DEC 

VAX-based servar and PC­
based workstations tor 
supervision of smaff lo farge 
systell)_s. 

Enterprise Serverfeatures: 
DEC VAXNMS compatibh 
Easy lo use database 
buifder 
Historical data archive anc 
replay 
Alarm, event and report 
togging 
Real time and historical 
trending 
Full "33XX" program 
development tools 

- Ethernet LAN capability 

Enterprise Windo!V" teature! 
IBM/OS/2 com~ 1 

- Full VGA graphit._ 
Window-driven display 
system 

© 1991, Bristol Babcock lnc. 
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GENESIS- Network 3000- Software 
' f 

Features 
• Runs on IBM AT and PS/2 or 

compatible computers 
• DOS compallble 
• ICON-driven graphic display builder 
• Graphic animation 
• Easy·to-use database builder 
• Comprehensive alarm reporting 
• Alarm, event, and report logging 
• Historie data archive and replay 
• Aeallime and historie trending 
• LOTUS 1-2·3 compallble 
• On-Hne file lransfer utility 
• Password proteclion 
• SPC/SOC 
• Networklng software 
• Report general ion 

lntroducllon 
GENESIS ls a powerful operalor 

lnlerface software package for Net­
work 3000 pmducts lncluding DPC 
3330, DPC 3335, RDC 3350, and UCS 
3380 Dlslrlbuled Process Controllers. 
In process control, industrial auto­
mallon, and SCADA appllcations, 
GENESIS provldes dala acquisllion, 
operator graphlcs:trendlng, alann log· 
glng, data logglng, hlstorlcal replay, 
report generation, and SPCISQC 
functions. 
GENESIS consists of two main parts: 

the system conflgurator whlch runs' 
under DOS and the run-time system 
which is a real-time mulli-tasking 
operallng system thal is co-resident 
wilh DOS. The system conligurator is 
a CAD-Iike syslem development 
envimnment which lncludes the data· 
base builder and the graphlcs builder. 
The run-time system executes the 
data collection system and pmvldes a 
graphlcal operator Jnlerface. 

Database Bullder 
GENESIS lncludes a utlllly which 

exlracts all database signals from the 
ACCOL JI" program files and automal­
lcally generales an Interface file for 
each Network 3000 process controller. 
Signals are then selected for lnclusion 
loto lhe database by simple selection 
with the click of the mouse. Also, 
using the mouse you can select from a 
llbrary of acqulstion, mathematical, 
logic, and calculation functlons, posi· 
tion them on the screen and connect 
them lo database signals. 

Graphlc Display Bullder 
The graphic display builder also uses 

ICON selection via mouse lnteractlon. 
These ICONS allow drawing 
of lines, boxes. bars, circles, ellip~es, 
ares, area fill, and text. 

Object orientad editing funclions 
lnclude move, copy, changa color, 
changa size and rotata. 

Once a symbol, such as a valva 
motor or faceplate, ls creatad it can be 
stored in a symbollibrary for later use. 

Run·Time System 
The run·time syslem provldes real­

time and hlstorlcal data acqulsllion lar 
color graphic display, trending, and 
reporling tunctions. Data entry fields 
allow setpoint changas. on-off status 
changas, and manual overrlde of 
signa! values. 

GENESIS provides outstanding 
display capablllly wilh graphlc anlma­
lion, mulliple dynamlc color changas, 
dynamlc messages, and on-screen 
trend windows. 

Alarm System 
Network 3000 Oistrlbuted Process 

Controllers provlde a unique alarm 
system whereby alarms are detectad 
and time stamped in lhe process con­
lroller at the lime of occurrence and 
Jransmilled lo GENESIS. 

Dala Logglng 
GENES! S provldes lwo diHerent data 

logging models with the standard · 
package: the Event-Oriven Histoiian 
and the Shlll Historian. Bolh models 
produce delimiled ASCII files 
designad to be dlrectly importad by 
LOTU~ 1-2-3. You can selecl one of 
the models according lo the needs of 
your application. These files can be 
replayed in a tabular or graphlcal 
trend formal. Ourlng hlstorical replay, 
the sy~tem maintains full operation 
includiilg data logging and short term 
trending. 

System Trend Display 
System trending is a dedicated dis­

play wlth an Interna! data storage 
buffer. 1t allows up to 20 variables to 
be trended slmultaneously. System 
lrending also previdas a trend 
"SNAPSHOT" ailowing Jhe operator 
to instantly capture any number of 
trend curves for later replay. 

Oplfonaf Packages 
Host Communlcatlon Package 

Previdas automatic or demand file 
transfers to a host computar using the: 
lndustry standard KERMIT file transfer 
protocol. All file transfers are accom­
pllshed concurrenlly with fu/1 
GENESIS run-time functions. 

Remole Supervlaory Statlon 
The Remate Supervisory Stalion 

(RSS) is a full network product allow­
lng a master GENESIS syslem to be 
accessed by up lo eight remole sta- . 
tions for ?noniloring and supervisory 
control. Each of the remate stations 
function as a full operator consola 
allowing access to live data, operator 
graphics. trend charts, historical files, 
and statistical data resul'f.s. In addition, 
each of lhe remole stations have the 

ability to modify set points, select and 
modlfy operallng limits. totals, and 
other parameters innuencing overall 
system operation. The physical inter­
face supports ARCNET runmng al 
2.5m baud between stations. 

SPC/SQC 
The Statistical Process Control -:-­

optiÓn for GENESIS is an independant 
module aflowing on-line ealcutation 
and storage of statistical information 
vital Jo the process. GEN·SPC pro· 
vides automalic or manual sampling 
of process data, calculates averages, 
X·bar. standard deviatiOn, S. and 
rango, R. The stalislical option gener­
ales multiple types of alarms basad on 
whether the upper or lower control 
limits for the X·bar, R or S are 
exceeded. 

Hardware Requlrements 
• IBM AT, PS/2, or compatible 
• 286 or 386 CPU 
• 640 Kb memory mlnlmum 
• 10 Mb fixed disk mlnimum 
• Floppy disk 
• Math coprocessór 
• EGA or VGA card with 256K memory 
• EGA or VGA color monitor 
• 1 serial port 
• 1 parallel porl 
• Mouse (three bullan recommended) 

required for configuralion only 

t-2·31s altademark ollolus Oevelopment Cotp. 
MS.DOS ls e rrademark ol M•crosoll Cofp' 
GENESIS lt a lrademark oiiCONICS lnc. 
ACCOL 11 and NETWORK 3000 are lrademarks 
ol Brlttof Babcock. 

Babcock Industries lnc. 

Bristol Babcock 
U.S.A. 
Brlslol Babcock lnc. 
Process Con!rol Group World Headquarlers 
1100 Buckingham SI.. Walertown. CT 06795 
Telephone: (203) 575-3000 
Telex: 96-2417 BRIS BAB WBY 
Fax: (203) 575-3170 

U. K. and European Headquarters 
Brlstol Babcock Lid. 
Vale Industrial Estate 
Stourport Aoad...l(ldderminsler, 
Worcestershire. OVIl 70P. England 
Telephone: K1ddermins1er (0562) 020001 
Telex: 339586 
Fax: 0562 515722 
Ca nada 
Brlslol Babcock Canada 
234 AUwell Orive 
Toronlo. Onlatio M9W 583 
Tetephone: (416) 675·3820 
Fax: (416) 674·5129 

Franca 
Brlslol Babcock s.a. 
31. rue du Generalleclerc 
60250 Mouy France 
Telephone: 44 56 52 06 
Telex. 140397 F 
Fax: 44 26 43 73 
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Network 3000N Software 
ACCOL 11 is the most advanced controllanguage 

available for process controllers. lt is a set of forty 
preprogrammed software modules (software 
algorithms) that perform process control functions. 
They provide powerful computational and arithmetic 
functions as well as control functions. 

simple sequencing and control interlocks, tr --
formance calculations and state evaluation 31-

ACCOL 11 is essentially a symbolic language easily 
understood and implementad by the process engi-. 
neer. 1t can handle control chores ranging from 

time. Through the power of ACCOL 11, process 
modeling, simulation and optimization can be 
accomplished on even the smallest control system 
budget. Below is a sample of these ACCOL 11 
blocks. In addition lo !hose shown are high speed 
counter, encoder, command, scheduler, stepper, 
storage, PDO, low·level input, AGA 8, audit trail, 
keyboard, and custoin protocol communication. 

Input lnputs~.Outputs 
~ 

Sllle 1 

Input 

Sea le 

SEOUENCER 

---·-
-~~ 
~-·-

FPV 

TIME A 

S tate 

POMINPUT 

DIGITAl OUT 

Output 

Output-1 
Output-2 

Time 

Integral Derlvatlve 

lEAOilAG 

LOGGER 

FUNCTION 

Electrlcal 
Input 

1/0 Oev. 

Formal 

Reset 

Outpul 

COUNTERINPUT 

INTEGRATOR 

lnputs p Outputs 

CALCULATOR 

Electrlcal 
Output 

ANALOG OUT 

COMPAAATOR 

Output 

OIFFERENTIATOR 

AVERAGE A 

lnput~s 1 Outpul 
Thru 
·N 

State 

MULTIPlEXERI[)EMUlTIPlEXER 

DIGITAl IN 

MASTERISLAVE 

Babcock Industries lnc. 

U.S.A. 
Brlslol Babcock lnc. 
Process Conlrol Group World Headquarte1s 
1100 Buckmgham SI . Walerlown. CT 06795 
Telephone (203) 575-3000 
Telex 96·2417 BRIS BAB WBY 
Fax (203) 575·3170 

Bristol Babcock 
U.K. and European Headquarters 
Br!stot Babcock Lid. 
Vate lndustnal Estate -. 
Stourport Road. Kidderminster. 
Worcestershtre, DY11 70P, England 
Telephone. Ktddermtnster-(0562) 820001 
Telex 339586 
Fax 0562 515722 

ACCOL 11 and NETWOAK 3000 are trademarks of Bristol Babcock. 

Canada 
Brlstol Babcock Canada 
234 AUwell Orive 
Toronto, Ontario M9W 583 
Telephone: (416) 675·3820 
Fax: (416) 674·5 129 

ANA.LOG IN 

Time 

lnputs 

AGA3 

AGA S 

AGA 7 

-·· ~ .. 
01_,_ 

TOTA.LSfTAEND 

France 
Brlstol Babcock s.a. 
31. rue du Generalleclerc 
60250 Mouy Frar 
Telephone: 44 56 
Telex· 140397 f. 
Fax 4Jl 26 43 73 

AS-100-A 



DE~CION. 
' '•' 

(1) GRUPO DE NODOS INTERCONECTADOS. 
(2) SERIE DE PUNTOS, NODOS O ESTACIONES CONECTADOS J'OR CANALES DE 

COMl}NICACIONES 

OBJETIVOS PIUNCIP ALES. 

• COMPARTIR RECURSOS DISTANTES, TALES COMO INFORMACION (BASES DE,DATOS), 
SOFTWARE Y HARDWARE. . 

• PROPORCIONAR COMUNICACIONES ENTRE USUARIOS. PROCESOS Y PROCESADORES 
GEOGRAF1CAMENTE DISTRJBUIDOS. 

• PROPORCIONAR COMPATIBILIDAD ENTRE SISTEL\L\S DISIMILES. 

• AUMENTAR CONFIABILIDAD DE LOS PROCESOS. 

• FACILITAR CONTROL CENTRALIZADO. 

• ELEVAR EFICIENCIA Y BAJAR COSTO 

1 
U1 
<!) 

1 



EVOLUCION. 

- EN LOS MíOS 50. . 
REDES CENTRALIZADAS (lJNA COMPUTADORA CF.NT.RAL). 

- EN LOS MíOS 60. 
REDES CENTRALIZADAS CON PROCESADORES DE COMUNICACIONES Y CONCE~TRADORES 

- EN Los ARos 10. 
REDES DISTRJBUIDAS (V ARIAS COMPUTADOR48 INTERCONECTAI>AS POR MEI>IOS DE VA~ 
RIOS CANALES DE COI.\IUNICACION ~ 

-EN LOS MíOS 80. 
REDES LOCAl,~ (LAN). 

-EN LOS A$-os 90. 
REDES DIGITALES DE SERVlCIOS INTEGRADOS (ISDN). 

o 
1 



CLASIFICACION DE REDES. 

' ' 
' '1 

- W Al~ (WIDE AREA NETWORII..) 

- MAN (l-IETROIJOUTAN AREA NETWORI\.1 

- L\N (LOCAl .. AREA NET\\'ORK) 

- RED Ct:NTRALIZADA. 

- RED DISTRIBUIDA 

-RED DE CONMUTACION POR CffiCUITOS. 

-RED DE ~ONMUTACION POR PAQUETES. 
1 

-RED DIGITAL DE SERVICIOS INTEGRADOS (ISDN) 

1 

"' ~ 
·1 
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TOPOLOGIAS DE LAN 

a) Estrella: 

PBX (Private Branch eXchange), ArcNet. 

d--Jt-
b) Anillo: 

Token-Rihg 
FDDI (Fibre Distribution Data Interface). 

e) Bus/ Arbol: 

Ethernet, 

' 

o.Qo 
cJ 'o 

Token-Bus. 

o t éS \ ' o o o 

. DI 
-;> ·~ 

\ es es ' o o 
9 ll t es \ ' 6 o o o 

(5 ó 
-

es ó 

ó 

L íJ 
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El modelo OSI 

La organización de estandarización más imponante en la actualidad es la lntematio­
nal Standards Organization. con unos 400 socios. Su amplia panicipación evita que 
un fabricante concreto pudiera tener una e<cesiva influencia al defintr los estándares 
de la industria informática. 

La ISO ha desarrollado el modelo en siete capas "Open Systems lnterconnec­
tion" (OSI. Interconexión de sistemas abienos) para la comunicación de datos. tal 
y como se muestra en la Figura 7-2. El modelo se presenta normalmente como una 
sucesión de procesos que tienen lugar cuando se pasan mensajes o datos desde una 
aplicación que se está eJecutando en una estación de trabajq a la red física. A la inver­
sa. describe los procesos contrarios para cuando se recibe un paquete de la red y se 
procesa para su uso por una aplicación. En cada nivel se definen reglas específicas 
que todo programador y fabricante de productos para redes habrán de utilizar para 
diseñar productos interoperativos. 

Apltcactón 

Presentación 

Sestón 

Transoorte 

Red 

Enlace 

Ftsico 

Incluye dtrecctón de nodo 

Incluye informactón de grupo de caracteres 

'--'-..Wul - Incluye 'información de comunicactones 

L.._J..J..;LJ).JI Incorpora cabecera de pandad 

'--..u..u.l wll Incorpora tnformactón de cantidad/secuencta 

11 JI JJI Incorpora pa[tdad y final de paQuete 

~--;¡f-----11 ... Los paauetes se "!nvtan como fluto d~ btts 

= 

Figura 7-2. El protocolo por capas OSI. y su efecto sobre los paquetes 



-64-
Los estándares OSI adquieren imponancia para los fabricantes de la industm de 

las computadoras. No sólo han sido adoptados en Europa y otros lugares. sin0 que 
desde agosto de 1990. el gobierno federal de los Estados Unidos no comprará ningtin 
sistema en red que no cumpla el Govemment OSI Pro file (GOSIP. Perfil OSI del 
gobierno). A principios de los ochenta. el Departamento de Defensa creó y oficializ6 
un estándar similar denominado TCPIIP que ha utilizado para conectar diversos sis­
temas formando redes de gran alcance. Aunque aún se usa ampliamente. posee algu­
nas deficiencias y tiende a ser poco eficiente al utilizarlo en redes locales o metropo­
litanas. OSI resolverá algunos de sus problemas. 

A continuación se describe cada nivel del protocolo por capas OSI tal y como 
se ilustra en la Figura 7-2. Para describir cada capa se utiliza un supuesto mensaje 
que un usuario envía a otro. 

Nivel de eplicación. El sistema operativo de red y sus aplicaciones están en si dis­
ponibles para el usuario en este nivel. El emisor escribe un mensaje y lo dirige al 
receptor. 

Nivel de presentación. LBs estaciones de trabajo interconectadas pueden repre­
sentar los caracteres, números, directorios y otra información de fonnas distintas. 
El nivel de presentación puede servir como un traductor entre las estaciones y fija 
el formato de la información que se visualiza en las pantallas. Por ejemplo. si el men­
saje va de un I'C basado en el DOS a un Macintosh, la forma en que se escriben 
los caracteres en la pantalla es ligeramente distinta. El nivel de presentac1ón añade 
la información M formato y pasa el mensaje al nivel de sesión. 

Nivel de sesión. El nivel de sesión coordina el intercambio de información entre 
las estaciones de trabajo. El nivel toma el nombre de la sesión de comunicaciones 
que establece y cierra. Será necesari3 una coordinación en el caso de que un sistema 
sea más lento que el otro o la transferencia de paquetes no sea ordenada_. Este_ nivel 
incorpora paréntesis al principio y al final. además de información sobre el protocolo 
de comunicación que se utiliza y envía el mensaje al nivel de transporte. 

Nivel de trensporte. Este nivel divide la información en segmentos más pequeños 
y le asigna una paridad a cada segmento para la comprobación de errores. Almacena 
una copia hasta que la estación receptora confirma la recepción. Envía los segmentos 
del mensaje al nivel de red. 

Nivel de r6d. El nivel de red conviene en paquetes la información. El tamaño de 
cada paquete viene determinado por el método de acceso al cable o el sistema opera· 
tivo. Se incorporan caheceras para almacenar el número total de paquetes y su se­
cuencia Envía los paquetes al nivel de enlace. 

Nivel de enlace. Asigna a cada paquete una paridad para comprobación de erro­
res. y añade ésta al bloque del paquete. Incorpora una cabecera de dirección al prin-

·--:---

c1pio <le cada paquete. Almacena una copia de cada paquete hasta que recibe la con­
tirmación de su recepción. Envía el paquete al nivel físico. 

Nivel físico. El paquete se convierte en bits digitales para su transmisión por el 
cable. El nivel físico de la estación receptora recibe la información. 

OSI intenta ofrecer un estándar que deje obsoletos al resto de grupos de protoco­
los. Tiene sus limitaciones. pero éstas tienen su origen principal en el hecho de que 
el conjunto de protocolos no é·stá completo. Se han escrito, por ejemplo. pocas apli­
caciones que saquen partido del modelo OSI. Además, las especificaciones de los 
c;ervicios de directorio y de -direccionamiento entre redes no se están desarrollando 
plenamente. Los siguientes estándares se han desarrollado a partir del OSI. 



USUARIO A 

1 

APLICt'-CION 
o 
1 

PRESE~TACION 
1 
o 

SESION 

TRANSPORTE 

1 

RED 
1 

1 

DI!.C 
1 

OPERACION DE OSI 

DATOS 

IAHI DATOS 

.lSH/ UNIDAD DE DATOS 1 

PAQUETE jTHj UNIDAD DE DATOS ~ 

MARC~ '\i 1 NH 1 · UNIDAD DE DATOS 1 
'\¡ . 

1 F ¡A 1 e 1 UNIDAD o! DAros toAioiPo DE IHf;) 1 Fes 1 F 1 

USUARIO B 

·1 

APLicACION 

1 

PRESENTACION 
1 

1 

SE!'(ION 
; 
1 

TRAN~PORTE 

Reo 

1 

D~C 

Fls1co 1 BITS 1 FIS,CO 

1 1 • • . 1 

!_¡_------·TRAYECTORIA DE COMUNICACION ·---------~ 

F:BANDERA 

A: DIRECCIONES 

C: CONTROL 

FSC: SECUENCIA DE CHEQUEO DE MARCO 

PAQUETE: MENSAJES TRUNCADOS . ' 

MARCO: PAC. TE CON INF. ADICIONAL 
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ORGA.NIZACIONES. DE ESTANDARIZACION . .. " 

• CCITT (COMITE CONSULTATIVO INTERNACIONAL 
DE TELEGRAFO Y TELEFONO) 

MIEMBRO A): LA$ ADMINISTRACIONES NACIONALES DE .PTT. 
MIEMBRO B): LAS ADM. PRIVADAS RECONOCIDAS (AT&T). 
MIEMBRO C): LAS ORG. CIENTIFICAS E INDUSTRIALES (IEEE). 
MIEMBRO D): OTRAS ORG. INT. DE ESTANDARES (ISO). 
MIEMBRO E): OTRAS ORG. QUE INTERESAN CCITT (IBM). 

LAS NORMAS DE SERIEV (V.24) Y X (X.25) SON EJEMPLOS. 

• ISO (ORGANIZACION INTERNACIONAL DE ESTANDARIZACION) 
FUNDADA EN 1946. SUS MIEMBROS. SON ORGANIZACIONES 

· NACIONALES DE ESTANDARIZACION DE 89 PAISES MIEMBROS. 
ELLOS;iNCLUYEN ANSI, BSI, AFNOR, DIN, ETC. 

: ·. . 

• IEEE (INSTITUTO DE INGENIERIA ELECTRICA Y ELECTRONICA) 
LAS NÜRMAS DE IEEE 802 PARA REDES LOCALES. 

1 

"' "' 1 
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Normas de control de seceso 802 de la IEEE 

La IEEE (lnstirute of Electrical and Electronics Engineers) ha desarrollado un con­
junto de estándares que defmen la forma en que las placas de interfaz de red transfie­
ren datos desde un sistema a la red. La ISO ha acepllldo estos protocolos. que funci<'· 
nan en los niveles físico y de enlace del modelo de referencia OSI. La sección 802 
de la IEEE consiste en un grupo de comités, cuyo objetivo es desarrollar estándares 
técnicos abienos a todos los fabricantes. de forma que puedan functonar juntos una 
gran variedad de productos de interfaz de red. Entre estos productos se incluyen las 
placas de interfaz de red, los bridges y routers, además de otros componentes utiliza-

- dos para crear redes basadas en cables de par trenzado o coaxial. o redes de gran 
alcance que utilizan elementos de transmisión comunes como el sistema telefónico. 
En los siguientes caplrulos se describe cómo se utilizan las especificac1<Ínes 802 para 
diseñar e implemenlllr estos productos. 

A continuación se lisllln los comités del grupo 802. Los niveles físicos y de enla­
ce están relacionados direclllmente con las placas de interfaz de red y sus controlad<'· 
res. tratándose en el siguiente capitulo. 

802.1 lntemetworking 
(Conexión entre redes) 

802.2 Logical link control (LLC) 
.(Control lógico de conexiones) 

8023 CSMA/CD LAN 
(Redes con CSMA/CD) 

802 4 Token-Bus LAN 
(Redes Token-Bus) 

802.5 1 oken-Ring LAN 
(Redes Token-Ringl 

802.6 Metropolillln area network 
(Redes metropolilllnas) 

R02.7 Slotted-ring LAN 
(Redes de anillo conmutado) 

X.25 \Vide area network protocol 
f Protocolo de redes de gran alcance) 

Los estándares 802 penniten que computadoras y dispositivos de distintos fabri­
cantes se puedan conectar localmente utilizando cables de par trenzado y coaxial, o 
sobre grandes áreas. utilizando. por ejemplo. sistemas de cableado de gran veloci­
dad, fibra óptica o los servicios de comunicación comunes con la red telefónica. 

Una pan e imponante_ del estándar 802 se refiere como.mreccionamiemo global. 
Según este esquema. a cada placa de interfaz de cada fabricañte se le asigna una di­
rección única. de forma que dos placas en la misma red no puedan tener direcciones 
connir.:tiva!'l. El esquema de direccionamiento ofrece un rcquistto prev!o. impottante 
en la intercnne,ión en redes para asegurar que los paquetes alcanzan su destino final 
tanto local como remoto. Los estándares de direccionamiento 802 facilillln a los fa­
bricantes el diseñar productos compatibles que trabajen en las redes. En el próximo 
capítulo se ofrece más información. 



OSI' NetWare . UNIX 

Aplicación 
NetWare Network 

Core Filing System 

Presentación Protocol (NFS) 

Sesión 
Named 

NetBIOS FTP ISMTP Pipes SNMP Telnet 

Transporte SPX TCP 

Red IPX IP 

Enlace 
Ccnuo!adores de red Comrc!accres de red 

de datos ODI NDIS Medza Ac::ess Control 

Físico Físico Físico 

Figura 6-4. Una comparación de protocolos. 

Protocolos y comunicaciones 

Apple LAN Manager 

Apple St-.a~e Bloques 
de mensajes 

Apple Te~ del servidor 
Filing Protocoi (AFP) 

~! Named 
ASP ADSP Zl? PAP NetBIOSt Pipes 

1 

ATP NBP A E= ñTMP 

NetBEUI 
Datagram De::...ery 

Protocol (CC?) 

Controladores :::-e :e Controladores de red 

local- 1 E!her- i ~c.en-
Talk Talk 1 Ta1k 

NDIS 

Físico Físico 

1 
a> 
ce 
1 



, -· TECNOLOGIA .DE INTERCONEXION 
' ·¡ 

ESTRATOS DEL OSI 

7 1 APLICACION 

6 1 PRESENTACION 

5 1 SESION 

4 · 1 TRANSPORTE 

3 1 RED 

2 1 ENLACE DE DA TOS 

1 1 FISICO 

RELEVOS APLICABLES 

+---- ROUTER 

PUENTE (BRIDGE) 

REPETIDOR 

1 

"' ID 
1 
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COMPONENTES DE UNA RED 

• SERVIDOR 

• ESTACIONES DE TRABAJA 

• PLACAS DE INTERFAZ DE RED 

• SISTEMA DE CABLEADO 

• RECURSOS COMPARTIDOS Y PERIFERICOS 

1 _, 
o 
1 
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DOS 
Workstation 

NatWare 
File Servar 

DOS 
Workstation 

A simple network 

SALES 

GRAPHICS 

AN INTERNElWORK . 

ENGINEERING 
Mlnlnmnll'lg 
Ne~W.-tor 

YIIS 

HUMAN 
RESOURCES 
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1 0Base5 & 1 0Base2 Bus 

Topologías Ethernet lOBaseT Estrella 

Estrella 10BaseT con Backbone FOIRL 
(Fibra óptica) en Estrella 

11 
Estrella lOBaseT con Backbone 

Tipo Bus lOBase-5/2 

1 
-.J 
N 
1 



-73-

Normas Etl1ernet e IEEE 802.3 

Originahnenle, Ethernet fue creado por Xerox, pero fue desarrollado conjuntamente 
como estándar en 1980 por Digital Equiprnent, lnlel y Xerox. Este estándar cnrne111.Ó 
conociéndose corno Ethernet DIX. en referencia a Jos nombres de los creadores. El· 
hernetliene un rendimiento (lhroughput) de 10 Mbps y usa un método de acceso por 
detecCión de portadora (CSMA/CD). El IEEE 802.3 también define un estándar si­
milar con una ligera diferencia que puede causar algún dolor de cabeza a aquellas 
persona< que configuren instalaciones Ethernet. Los estándares DIX e IEEE 802.3 
tienen una ligera diferencia en el formato de las tramas. Como el estándar 802.3 es 

el usado por ornisilín en NetWare y el que más se usa cnnnínmenle, se discutirá en 
esta sección. Si lo necesita, NetWare ofrece una alternativa para usar el estándar Et­
hernet DIX. ejecutando la orden ECONFIG. 

Todas las adaptaciones del estándar IEEE 802.3 tienen una velocidad de lransmi­
si<Ín de 10 Mhrs. con la excerción del 1 BASES, el cual transmite a 1 Mhrs. re ro 
rennite usar grandes tramos de rar trenzado. En esta sección solamente se discutirán 
la< norma. !OOASE5, IOBASE2 y IORASE-T, debido a su JlOf'Uiaridad. Veamos una 
lista de Indas las adartaciones del estándar IEEE 802.3: 

!OBASE5 

IOBASE2 

IOBASE-T 

IBASE5 

IOBROAIJJ6 

IOOASE-F 

Cahle coaxial con una longitud mádma de tramo de hRsla 500 
metros, usando transmisión en banda hase. 

Cable coaxial (RG58A/U) con una longitud rná,ima de seg­
mento de hasta 185 metros, usando transmisión en banda base. 

Cable de rar trenzado con una longitud máxima de segmenln 
de 100 metros. 

Cable de rar trenzado con una longitud máxima de segmento 
de 500 metros y una velocidad de transmisión de 1 Mhrs. 

Cable coaxial (tipo RG59/U CA TV) con una longitud máx i­
ma de segmento de 3600 metros, usando transmisión en ban­
da ancha. 

Segmentos de cable de fibm óptica con tmnsmisión a 1 O Mhrs. 

La tnrologfa de la Ethernet 802.3 es en bus lineal con un método de acceso 
· CSMA/CD. Las estaciones se conectan con segmentos de cable. Los segmentos for­
man un sistema de cableado con una linea extensa sencilla conocido como tramo de 
cable rrinciral (trunk). La versión en par trenzado se puede configurar en estrella, 
ya que ruede usar<e un concentrador que trabaja como un huh. 

Es posihle combinar liJ!os diferentes de cableado Etherne!Jlara conseguir un sis­
tema de cableado óptimo. Por ejemrlo, la Ethernet gruesa se pÜede usar en una con­
figuración de soporte conectando dos tramos de Ethernet finas separadas. 
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INTEL 
LANDESK. Este es el pumer softwAre que le permlle centralizar el manejo de lodo lo que esta en su r&i desde desktops hasta servidores 
lrctuye herramentas para monllorear el server ,la actiVIdad de la red, mventarlode hardware y software. revisión de vtrus y su ehminac•6n 
en caso de aparecer y control remoto. 

NETPORTEXPRESS XL El serVIdor de impresión de lntel, NetportEwpress Xlesla meJor manera deconi!Cterymanelarsusmpresoras 
en red. Estas unidades externas le perm~ten colocar lmpfesoras cerca de los LtSURnos. Incluye un progran1a de conhguractón en Wlndows, 
memona '11ash· para actualizar software, y pu~Hios paralelos de ella velocidad para conoctar mullrples Impresoras. 

FLASHC. Los adaptadores FlashC le permiten que su PC esté acllvllda ala red tan lácll como msertar la tar)eta y encender la PC. Las 
rut•nas de Instalación son atm.,ccnada~ en su rnumona llash, por lo QliO la tarjela se auloconlrgura y carga 'os drivers aprop¡ados para 
U•,f-NóJrll f:¡••l.t lnrlr,tn 110ji1Mlllt11L.ahluntkljtnrn OI>IC, AUI V 100n'>o·T. 

TAnJETAS ETftEnUET 

ETitEREXPRESS 16. Tarjolas de red Elhemel con un ello desempef\o. F6elles de lnslalar, ya que se conflguum auloml'llk:tunenle por 
medio de sohware (no conhenen swrlches ni tumpers). AderMs conliene utllarlas da dll!lgn6st\co y dotaccl6n da etrores para las tarjetas 
y la red. necesauas para el administrador. Funcionan en PC XT's, Ars, 386, 486 y compatibles. LAs Tarjetas ElherEilJiress vienen con 
drrvets para la mayorra de ambientes de red como Netwara, 3 • Share,LAN Manager, LAN Servar, VINE S. 3•0pen, wtN/TCP y PC/TCP. · 
Drsponible.rndrVJdual y en paquete de 5. 
ETHEREXPRESS 32. Tarjeta de red de 32 bits EISA especial para servidor de archivos (lrle servar). Olsel\ada para soportar redes 
grandes. se caracteriza por su lntor1ase bus masler, ofrecrcndo asl Rila velocidad en la lransferencta de da los. Se inchJyen dlagnóst,cos 
a niveltar¡ela Conbene soltware compalrble para Netware 386 y LAN Manag9f. 

TARJETAS TOKEN RING 

TOKENEXPnESS. la rielas de red para Token Rlng. Ofrecen una completa compatibilidad, 128K de memoria y teenologfa bus master. 
En pruebas hechas por la compafrla Noven, estas tarjetas demostraron hasta 3 veces más velocidad que otras marcas. Incluyen 
toneclores para UTP (Unshlelded TWisled Palr) y STP (Shlelded Twisled Palr). Permrte velocldades de 4 6 16 Mbps. Se rnduyen drrvers 
con un alto desempeño para Netware, LAN Server, PC-LAN. LAN Manager y 3t0pen. · 

SERVIDORES DE IMPRESION Y FAX 

NET SATISFAXTION. Sollware que permile compartirlas capacidades del8 !arieta SallsFAXtlon. Provee urtfl plataforma de servicio 
de lax en redes Uoven. los usuarios pueden env1ar y recibir laxes desde cualqoler aplicación da DOS y Wlndows 3.0, además que las 

, transmisiones ocurren en background sin Interrumpir el llulo de trabalo da los usuarios. NET SallsFAXILon sopor1a hasta e tmjoiAs 
SatrsFAXhon y hasla 1000 usuarios autorizados. 

ANALIZADORES DE REDES 

ABOVE BOARD PLUS 8. Tatjela ISA con capacidad de hasta 8MB, utiliza "chips de 1MB ll 1", Tiene 8 bRncos da tmsMB y en cada 
uno se lnslalan 9 chrps. 

ABOVE BOAnD ISA. TArjeta ISA con capacidad de hasta 16MB. Esta tarjeta puede uhlrzru SIMM's de 256K, 1MB. 64MB y estos se 
lno;lf'IAn An 4 rnrlll!f'5 

ABOVE BOARD 2 PLUS. Tnrjctn MICROCANAL cn11 capacldnll do hnstn RMO. AceptA SIMM ~de 256K o de 1MB y MIOS se lnsl<"lan 
en 8 ranuras EstA tar¡nln es conrpallble con lAS PS/2 Modelo 50, SOz. 55 y 60 (o sea. modelos 

PS/2 de 16·bllo;) No es compalrble con los modelos 70.80 y otros de 32-brls. 

ABOVE BOARD MC. Tar¡ela MICROCANAL con capacidad de hasta 32MB. Acepta SIMM s de 1MB 64MB y estos se 11\Sialan en 8 
ranur3s. Esta tar¡ela es compahble con TODOS los modelos de ~512 independientetllf!nte de si son de 16·brts 6 32·bits. 

NOVELL 
NETWAnE 

NETWARE4. Ln ctPtimn gcnmacló•l de sollw¡uo Pi'WJ ~Nvtdor convierte · · 
Un usuario pucdn d;'lr ¡0 , in Clll:r rr>d '"'" ve• V 1 ' A 1.'1<; r~tlr:'J multl sr:rv1dmes en ~t'Jiemao; Sl'!nCIII'J'i ml<'nra1'l~ 

11 • • • r.t1N ACCt>so a lodos loo; rccuro;o d 1 d N ._. •· 
actunltrarse t.le slsJromns opornhvos rrnJcuoros l'Os s s 0 a 1P. eiWnre 4 olrP.ce una tray<?r:lnria f.:r,.tt p;¡ 1;¡ 

lnlotméldón a hBvP.." de g1n 11d,.o; red~o; tle unrr manP·r:::roslnuovol s de_.'od de área Rmfrha (WAN) PP.rrnilen hacer tr;msll'!rt>n~rao; 1¡., 
NrotWa (NOS) · · ' • c~s e fCIOII e Y '"pida El sollwmo tambh'm inc::L· s · · 

· '8 .unabnc;etJqd.,lo'>l1rc;hrbuidasr¡uedana e 1 b 1 · ' ' - l\lye erVJCIOS~OifP.CIQII'ld" 
NotWare 4 lnleyra de manera transparente tod 1 e eso g o a a lodos los rec\llsos de la red Sin importar su locabtacrón fi~rr.,­
Wrndows y UNIX. . os os Slslamas 0P9'811vos mas populares. tales como, Maclntosh. OS/2. DOS. MS 

NETWARE 3. Nrtw;ue ~-12 es un sistema operatrvo podoroso do :12 bit 1 
y Oesktop, Se baM en lA lundon:aUdnd y éxito do los sislrornas N • s r¡uo ntr.ogra transpamnlemente diVerso!'J Bmbrontros dr: !lo~! 
Y probado al !(!guiAnle nivAI Nr>IW .. ,. J 12 01,_0 .. · ctWare nnterlores. lomando alsistemR operAIIvo diJ rP.d mác; P"l"hl• 

" ., · ,., Un uMPnljlflfrO y CMI'I'"! ' 1 rt o1 • • ., " • 
''" mnnorn cmrltll~tfORffM:un nml~.,,,111c¡ 0Sf2 Mnclnlo!lh UNo( DOS - · •vn a s IIQsnltonlrs nnrA rcdD'J dA Atr.il nmnlia Sr. mlr:r¡rn 
y 'TtCUIM~ jurrto r.on !lfU,_nrnhlnntes nntlvos itny vnr~s ~ r 1' , y"MS Wrmlow~. Jl(!rrnitlondo ~ lo'l uo:u~rlno¡w:r:r.o;;,"¡ffriform;¡r ,f¡n 
nrlu~n~ttnr.ll'm htlorcont;lruldn. · 8 oc Otlsllcns lluovos on ec:¡tn VOIIJión, lncluy(tlrdo dOClJITifflllac1ór1 811 hn~~ y 

NETWARE SFT 111 NeiWRTe SFT 111 soltwalo do o~ j 
slstrn1ils operativos de red. Basado en NeiWMe ~::W: 1005~ ~~¡'vhJores ~rw;orpora IIUAvas capactdotdes dP. tolerancia a lalll'lc; 11 lf)~ 
espc¡eados. Los dos seNidorcs esUin conectados ~~ u~ t es un srstema operativo de red que soporta 2 sCfvrdores de r~d 
sincrontraclón del seMdot SI Rlgunsorvidor t:rllo lp en ace de scrvrdor espejeado de alta veloctdad (MSL) el cual manela la 
dol d · · · n soqundo sorvktor nutomllltcay 1 1 · 

' os O o servicios 8 los clrenlos Esta lrnpleme 1 · d • ranc;paren emenle toma el mando sin pérd1dot de 
• 11 ncron e espe,no de servidores AS unlc 1 ' 

LAN WORKPLACE.La lamllla de productos LAN W kPl · • a Rn su e ase y es patontada por Nov~;>ll 
mhdcompuiAdoras UNIX, DEC VAX's y matntrarnes~e ~~~e hab_dlla a los usuarios do PC's a tener acceso a rect11sos TCPIIP IP.¡emplo 
lost.,tar y mane¡Ar. Se cnracterrrn ror sus apllcackmes basn~~;uen~os T~PIIP) desde sus compuladoras. LAN WorkPtoce P.S Íác•t de 
en Adición con más nphcaclonos liA!;ntlasen DOS C 1 d •en • tndows inlerconstruidas con tnterfeon grMocas fAr:,t d" u~ :ar 
(nP) en ut 1' ·' · UOIIIIB cm sconuncanjunlocompl 1 d •·- • · " 

• 
1 ac on de lormJnal (TELNET), ejecución remota de e n 

1 
. e o eap.,...aclones·Translerenc::rademchivoo; 

~•m•len e~ acceso sin.JIInnc.:unentc a los recUtsos de TCPilP~ tos (REXEC). e mtpre~lón remola (RPR). Estas henanuent:ts 
Wo•kPiaco proporciona el ngenta SNMP Rsl quepul'!(te!;er d Un! y eiWme, asi como lamb~n. capncktad de co~rto Móvrt lAr>! 
LAN wonKGnOUP. p,..mrl!n n lor, usu .. ,;., <1• pe·, . . a .. 'N' strado cenlratmcnto junto cm su f'l'ogram.:~ de Admmistr nclfin d~ t('r1 
UNIX Of:C · . . " rmtiii<\U),. PIW;nn~l d 

;. · VAX ~Yillnhdrnntn<;tlnlnM Prrot•nrrln,..,lao;n•""• · ' nrt:no;o lllr.t':llfc;oc;llr,TCPIIP!alescomnmrntcompttl<"rlnrilc:; 
,,,,M .• WlllfftJW'I .... hrlmlrr<•t•r, "' t\1~ Wl lr\dt tlu lto:nr 'IIIIIU111flf:~:~~CR!nr:~nri~.IN"I1'1 d, L "',! WmkPiar;f1 rmrA 005, llrch¡yrmtl•, .. ,.t.r:n,.,.,,,.~, 
'llfttrtlt/lf\IUlfl ""'lll'lf>t; ,,,, 1 t:t'/11' yllW, f'lll>rt< "''"''"'''"' ,·,., ,"'1 ~llllr.!1rlnrrn'1rfotlllrftrl'l •lrr nnr;, Otuorq "''' .. :tr:tr.rt•r'l 'r:P!Ifl. JI•, •• -•• , 
rl•• rhtvnro; 1''''"'"" nlrr"' o'll••lllut; n• f'fi',n n ''"""' •,l•, 1 , tfrfll ''.'"'vil, Vllttll"'' fthl'.rf"''''"' l'""'"'''lf llf'lt llnfrlrr'llr-:arlll 1 ': I•W ,,,,¡,.~. 
LAN WorkGroup olrorA In cn¡Jndd.td de flslgiiAT y'~~,';;~~:~,"~'¡,~"'~' 1111 ~~;1"Y'"'V"'"~.tru,.u Ml ~··rvorr. y Mtr.rw ... ll Ul.tYiw1M

1
,:a,¡•·r. 

. CttHIOS pnra cada. C:!olortón dlllrabAio automállcamflntn. 
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tiETWARI! NF9 OATEWAY. Pmrnlln e kl'\ 1r;uarln'll rln Nfllw,.reelftCCMO n CARlf'H1" rtt~lflntM nn k)'\ "l'llfnnn" UNIX. Fl "oltwtHO sn 
r.:llll'.hlflla ft'A •,u I.Jo.d tu·,lo~lar.l(lll y curill{lllftll.ll>ll l'uuulhr illn!o u•,uurlutt ''" UO:.. V Wlno.luw:, 1111 lt"lo'~ NW 11 lunm rll:\'0>'111 lr.m-.puumlu 
• .tu .. hrvos on scrvuJ•Jf(!S Uf S. lo'i u:.u:mo'li tkl UW no ro•fltturon llu tiUIIIJnunliontu, y11 qun lo~ rlllt.M.:IOfiO!> e lo archivos tlu UNIX tt!MII'Illr 
como volun~ncs rie NW La ;rphcacrón do crntSOI.t X proporctona admlrustraetón do St'fWIOf do NW nllnnutlrva dt!StiA cuatrruu~r tormurnt 
VT 100/220 o desde Cl•alq¡ner cornrutótl'lor ct UNIX corrl(!ruiOitn srstcma WuukJws X NIS (SarviCioS du HliOfllloiCini'l lkl rml) V ONS (SrSIC11r<l 
ti P. non1t111l do domm1n) ¡vopOI'CIOila odmh\lsl!.1ci6n cDnlml, AStqtmlos I!U1n•ni:.lrfulotvsdota rod JJUOOen.-.!>latar y arinurll!:.h;u el sollw;tr,J 

y d1retCIOflCS !P desdl! el serVIdor 

NETW ARE NFS & FleXJ1r. Este producto permite o los usHariosde eslac10nes de trabaJo UNIX lltaner acceso 1 arehtvos e Impresoras 
00 llt!Warn. flr:!Waro Flr:XJIP t:s un suhsr'il~ma rlc tJr:IWaro NFS. La dllmencla es qtiO No!Witre Flex.nP nopom11te a h•5 ast<"ooncs 
11<.1 traha¡o do Uf UX a1 ceso a ardwvos tlel'loiWare. An1hos r11ortudos permllon ni usu do la consola da wllw.tows X pa1ala atflnmslrRclón 
dP. red El ~uodrrcto d<" a losusua~~ns r:lo UNIX ncceso a NW <lns<lesus aml'llontos natiVOS, f!OIIIllhcndo A toschentns r:le UNIX con!flartlr 
a1chvos tic lom1a lác1l con cualo¡uler clnmto do Nc!Ware-Talcs como DOS, MS W111tlows, Mac•ntosh y OS/2. El producto tambtl'>n 
m.\ .. lmtlA tos rccursoc; rtonurrc'>ion hablhl,mdo 1mruns1on hltlnocckmaly transparentoenlre SIStemas UNIX yNW. USAndo los comandos 
naltvos de nr. los usua110S de UNIX pueden tr;¡nslcm arcluvos haCia o desdo cuakl!nfll servid()! de Nc!W<ua en la red- aun Rf'lucl!os 
qu no sop01 tan TCI"',·¡p Para BdmimslraCI6n, la nphcactón do consola X ptopOI'ctona admhl!slraciOn drt servWor NrtiWa•e como 
al1"!1flal•va dfl:,•llll cualr¡tli•Jf lornnnal VT 1001220 n c:!IRiqtllnr COI'n¡nll:u\orn UNIX crnnnnrlo tm !lfslmnn tlu Wlndows X. 

flfJVf 11. fJfJ'II. 1 11 olf '''~'"'' ltf J'j 't'''' ~"''"JI" '·""!Jolnllllhtllllu lit tf•.nhluuln nu\'1 nvml/111111 tltriKl!; t~lnlntc·nuut·llvlclntl !lnudlln rm ul 
!;'..< flh¡oi<J IIIIVIIIfiJI J:1 /llldllytt l'llff>ltflhlfluiWIOtU, lit t.<oll ... l{oltfllllklltfoUUhttkoNIIVIol,flllllll:t"'I•IIUIIf tUddvutt, .. tlltiU"'I"n:ot, t:IIIIOM .. 
y o !los rect•s~ do mtB rnanora nH1y senctllu. la Actmlnl!:.ltaclón avar111Hia do nwmotl,t II1Ch1yo Srnvldos do lnndo ptole!Jhlo Mutlll.uess 
(OPMS) O !tao; caraclerfsl~eas <i••e u•ctuyo este sollware son uncorn~olo sal de mullrtarcascon derecho J'lfelerente pllra conet rmllt•plcs 
programas do DOS Slmu11arreamor¡te v coner programas en ~background"; integra ndemas COfr('lrcslóndo datos (compat•I.Jie con DOS 
y US Wmdows). El productoconllene u\llnnas do adnunlsltacion de la Integridad de datos y manejo de diSCO para mejotar el de!lempeño 
y a-.cgurar la tnlegndad de la lnlormación. 

PERSONAL NETWAnE. Porso~ill r II:IWdra os 111 sohtr.lón soncma, escalable y punto" p. mio qua pormlte fila gMiacomprtrtlr rf'Cur!.os 
en l(ls g111r..os d•liHlhl!oJ(I y pt!qu•Jflo!:> nc']nclos.l~~o rctnr.tón costu·oUclmcla es la'"'*" on el morcndo e tnlor~~ttrAirnnspnruntumonto 
cor1 servidores dodrcados da 1 JatWare Porso••al Ne!Warecuenta adoi1\Ascon adnmu"olrar.u'm y mane¡o de problamns COI1lltnes cnrodos 
punto a punlo. Sopnna ambos tJSIJarios DOS y MS W1ndows en la nusma red. (Es lolalmenla compatible con las apllcaclonAs do MS 
W11111ows y DOS ) 

NETWARE FOR SAA. E !ita soltwnre lnlngra A I'JeiWare con mtlinlrames de 18M y ambientO! AS/400. Desarroll11do como mol'tulo d9 
NetWa•e tUL M), Netwnre lor SAA toma vmllnja del alto desempeño, segurldad.rentalul•dad y la li!Cthdad de maneto do tJetWarc. Esto 
ptod•r:lo es ide~t para ¡K!queña'i o!JCmas (sucursales) ya Qua puede correr junto A archrvos y sorvte!OS da Impresión en un serv•dot d!l 
IJetWarc Olrer:o un acceso completo a aphcat.:!Oite'i dematrlhamescuandoseusa encomll1naC1ón con NeiWara 3270 Len Workslitlmn, 
soii~NartJ do pmut:u:1ón dtJ lmcoros. IJr.twarfl lor SAA proporciona acceso a Cllento'i do DOS, Mncmlnsll, Wnn1ows, OS/2 v u m .. a 
apbr:adonP.s rte m~lnhamos I8M.tnmb1ón proporciona m!OfJtaclóntranspnronte onllucllontcs do PC do sopOI'to a lOM AS/400 y NetWarn 
s1n tmporlarl.t lo¡tolog•a do la rod El scrvnklr SAA pumlo conoclar!\0 al host v6A tokon·riug, Ethurnot,SOLC,OLLC/X.25 y cortellloncs 
de cnnol. Incluyo una mlcrlace rmm ol sislcmn Nu!VIow do IBM pnra monlloreo y el envio tla con1o1ndos a servidores NotWnre de<;de 
la consola del NciV•cw. 

NETW ARE FOR LAT, Es un sel de NLM's, que lnlegra a Ne!Ware con ambientes OEC, proporcionando a los usuarios un acceso ~Impla 
y lransparenlo a las aphcactoncs da OEC desde los s1slemas operatrvos mb poputares.EI producto combina recutsos de Nr.IW<"•e y 
OEC en un solo st:>tema do computo QIIC rroo;mva las rnversloM'i en el hardwAre y el soltwaro Q[C al1msmo !lompo quo P•opurctcuo¡:¡ 
un carnuo r:\11 nuiJraotmnrcfln'i fllll{lhas N•;IWa;c lor LAT so¡}orlaiPXJSPX, 

TCP!IP y .AfJ¡,tcTnlk V tmlmJa crn•tastopohxJI.ts (lliO suportan Netwaro, hw:luynm1o Tokrm-ntno. Ethernel y ARCnAI. 

tlETWARE CQW4ECT Cnn<;UIIfla r.oluclouu'> sutu,ltl,¡~ tl!l ACCCJSO remolo, all una 1'1,11nlnnna, ln!l:qrn V mhnlnlslrnblo (1nn!IC'I dn 
11.,1!/l.llt, /l.l.,,ra lo~ mlmllll',h;lll<trt!'> ,¡,, t•tl\11',1"'"''"11 •,nptlll;"tr U'>t!Uolu, múvtlo!:>, CtHlllttlk:ndor•n~l hmo n tln hrttMin y oprltlnus 1111 1111pl"s 
o1c t•m•:cltvt•l:td u·.an•l•t ''" snl11 pr 01 h t•: lo. U•,thll u,., rr)lriOh 1!:> t lo DOS, MS ·Winolows y npplo Mndt!IU!>II p!tmkm marcnr y ncr.osAr r f•c•u sos 
d•:.PU';III•I,,-, ~~~ la ffJII IJ<,u:ul(l'i lllr:alo:s fttll'•ltJII marcar hnr.lr. Alnora y cnflO(:Jnr~o 11 ltulloltll hunrds, X 25 y sorvk:lo'i ISDN y n 
n~mcomputa•I01AS &!:.hiCmnAs. Oltece sopmto a usum•os tlo cónlfJUIO móvU que neco~itan ar.ceso r8fll(liO a Jodes COI'porAtivils, 
•ncluyendo prolos•on1<;la'i Vla¡r>roc; y olrnc; f'IIIO dehAn dP.Iar sus ohe1nas poro no qweren tic¡nr Slt ''"''1110. 

NETWARE MULTIPROTOCOL ROUTER. Conr~1a sm\llr:tos do NctWare tlo ohctnas (SUCUI.<illlc..,l P8Qllt'lfiRS con lns mnttirf'l<;, 
ptuporcmuanrlo 1111 at:cr:r'>o !II'SI;tnlauuo A la lnform;"!C!Óil y a los rocur"ios 110 NoiWAre, Slll Importar St• localidad. El softwa.ro le pernnte 
lranc,nwh' dato-; a Ir aves tlo r11m v.JIIO<I,¡jl rm1y i'lmpb~t dn oniAcus, lnctuyot1dn tnmAsprrvatlas, F1mne AEtnv. X.2S,ISON, y SMOS SoportA 
y lli1Ca Pilflut:ICS de IPX,IP, .Applt""Talk V rutea con OSI y SOUICe roullng tmdgtng. 

NETWARE FOR MACINTOSit. Es ctsoltwn•o dn NB!Waro JI OQun p01mllo A usuArios do M01cln1osh, comp¡utlr archivos y racursns do 
ll'CI con olt01<; rompul.ultll.l.'i, y COl! chnnh•s DOS, OSI~ V MS Wmtlnws. No!Wnro for M.ICmlu!:.h y Nntwnra 4.0 prflporclonnn scrvicln<; 
de md\IVoS, S~lvlt·I(IS do nnp1osión, rttlcu do ApploTnlk y htrnRnllonh•S do admmtstiae~On pata usuauos do Macintosh, n1\egrando ala 
P.IAcintosh a mult•ples plataformas de computo C\Ch!Aics. · 

LAUALYZER FOn WINOOWS. Es un soltwi\ro do aplicación pAra moniiOI'eo, ant\lisls y solución da problemas p11re Ethornaty Token­
nn••i cnrlll•hJn"'''ta a nhw; l''"'''·'!lu'\ fl•1 ntl11•n•~.twdnn ,¡,, f•uhJ"> rl11 Novun, onlucnullorouun la lnhllnt:dc'm nnii!J dtsrm">hlvns on t,lmd, 
''"''·''"!.'"'''' ltt 1111<u11uo• l•o'l !JnHI•.u!!umlu •111111'1 IJ•.Iw,hnu•l'l 1!11 111111nl•• 1!•1 M:i Wllr<l<twnu•n•"·l••lhl'l n l11 ""'· 1 n hnhl1ll11 1•11111 tn••lwnr "' 
•1•:!:>1:111111,1\tJ 1I•1_IH 111•1 V bll 1 ll!lltul¡¡lhi,ld I!Uotii,U•I<III!IIuh•.hu¡IIIUtll IIVIII!otjlllll.tu!Uot'l tl.l !11 tml 

NETWAnE MANAGF.MENTSYSTEM. La VCISIOI! 2.0 (NMS), es UnA plaralorma Alllmla bAsada en elagnnte SNMP que centrallla e 
Hlll'\)rl\ la nrhntuh;wtc\11 tiO dl:.pll-.IIIVO~ y sotvrdus tlrSII!IIIlldos n lr<lvós 1io unn red mulllVCIIdor. Snnphllcn el proceso do ndmmrtraci6n 
V r>!'llflutAcmn f1tllo-. rrc:ur~o!:. tlo ctlmpuln, hnhdil;lillltl A los ad!llhll.'ilmdOIOS de larod y rnrsnmd do npoyo a moniloroo. cnntrul y 
re~oluCIOI'l de p1oblem;~s ccntlahz;utu, rncluyontlo sorv•dores Nl.)!Ware, hulls, rutoatloros,lodos los dispositivos SNMP y la red en si 
n•sma. Muchos dcsa~tolladotP.s ohoom sus ¡~rop~;~s apl!coc•ones qua se IntegrAn lransparonlomente dontro de NMS, ewtend1endo su 
hlllt1U11ai"Ja•J YDSI)ijlllilflrJo s11 Ctllllllnl<l ovnlrtdón NMS grmnr.1 nlanntt'\(liiO trytKian a ciPIIlclar prohlot11.1!i poland.,l~ nnlns ctu (Jtltt 
&•.los ul•.<h:m a lo!> u;.u;111U!i. E si a<; at.armots Mt~l dll!:>fiiUII•ttl;¡o; attloclus lo!> mHP.tS ~lo acumckl a ln'l pmlorunclns grnlmdns un ni 011 lttvu. 

NETWARE MHS.la ve1si6n 1.5, es una vers1ó11 bRSiHia en DOS parfl el manejo de mensajes, complemflltla al NatWare GlobAl Mil S 
!it•pmtando t!SI.tcloncs slnmlnlono y l(!!le'\ puotto n puutu y rcclns no·NC11Wato Este soltwarc cntmga to•to, documenlos, ctir1tgn dA 
I'~'C"ff'""\.15, vol Ch!l•l.,ltt.ldn y fjrnltcn."> MHS h,•no cnm!ctrvlclatl lntorconslulldn do Compusorvu para cornunlr.nclón r.on corroo flo 
CC'Inlf"tl~~>•ve 

UETWARE GLOBAL MHS. ProporCiona un scrvr.10 de mensalerla escalable y tnlalmentn Integrado para usuarios de NoiWAro. Esto 

''''l'hY.I•t .,o,,..Jrln 11113 an1(1ha vamJda•l rl•t llf1IU:nr.ron•!., rlnrnon·~·•l')'i, nv:hrynnrln couno plor:lrilnk"n, !IIOJ'nsmnlunln rlo lorma">. s11rvinos 
d•: lo~' V aullllnal!li'l'.•'•u d•: Hu¡•' t!IJ trab.t¡o Pmn ay11•l<U fmla !:.unr.UI,J nrhululstuu:M'm tlu lu'i srwvtclnm'i tlumml'\nlo"l. NutWnw Gtnt.ul 
IJ.IiS lac1111a er• tnlr:tr.An•I•HJ aulornál-.:o de tJ'>IIallo, 9'1.1110 do lrall;¡¡o y rutoo de lnlutmnch~n entro serVIdores. El sorortA pArA 
comumcac10nes asincronas esta lnterconslrultJo, usuandocone••ones de telélono a través cte modem o !meas dedteadas o cono'11ones 
Sf'tVJdOI·SerVIdor sob1e cable 1u1U modem Pata lcdut;rr co<>los, NeiW¡~ra Global MUS uhllla caraclerlshcas avan1arlas talos como 
rl:\mpte'>lón de datos y tletccclon de enores corcunente,oontc olreclda por una ampha gama do modcms comerclaf8'1. · 

NETWARE VIDEO. Sopofla acceso a ephcacloncs de Mulhmodia (Incluyendo vtdeo y audio digital) sobre la red. Muttlple5 usuarios 
"""eden tomm y l!JP.Cutnr vtrlco y audto d•gllal dol servidor de &!Chivos. do NP.tWare al mismo liompo. El conlendio de Mull1medl:t puede 
'.':t ar.lllahtado mtl'i oltr:kiniiJIHrmtn y tb•,hlhul,lo r:nn una mujm rci:K:Ión cu!:.IO·OIIt:loncln c¡utt cun un CO-ROM o un vlllooctrsc. Es 
c•>~nt•allltlf! con lll'i mstatar:10111:S actuales !lo 1 Je!Wmn (f: lll!lroot y T okon Alnn)y Sll"i ophcar.IOI'IOS SoputiA lose!:.t.\ndnrf!S do In hllhlc;hia 
de l!ll1111mt~•ltd pa•a CSI'II!Oflo, lllt:hlycnclu MS Vttlllo p;¡tn Wltillows o lnhtl int'IE!n Lo r¡t!O es m.'ts, no rt.'QIJicre proornmrn.:1ón O'ipcctal; 



COMUNICACION DE DATOS. 

DEFINK10N. . 
ES EL PROCESO PARA COL\fi>AR11R O JNTI!a<CAMBIAR INFORMACION CODIFICADA 
E..~TRE DOS O ~L\S SISTEM<\S O EQUIPOS .. 

MODOS DE COMUNICACION. 
1). ~L SThiPLEX. 

LA INFORMACION SE PUEDE ENVIAR SOLO EN UNA DIRECCION. 
2). ~L HALF DUPLEX (HDX). 

LA TRANSMISION DE DATOS ES POSffiLE EN Al\mAS DIRECC.10NES, PERO NO AJ, 
MISMO TIEMPO. 

3). ~L FULL DUPLEX (FDX). 

1 
-.J 
a-
1 

LAS TRANSMISIONES SON POSIBLES EN AMBAS DIRECCIONES SIMULTANEAMEN­
TE, PERO DEBEN ESTAR ENTRE LAS MISMAS ESTACIO:m::s. 

4). ~L FULLIFULL DUPLEX (FIFDX). 
L~ TRANSMISIONES POSffiLE EN AMBAS DIRECCIONES AL MISMO TIEMPO, PE~ 
RO NO ENTRE LAS MISMAS DOS ESTACIONES (ES DECIR, UNA ESTACION ESTA 
TRANSMITIENDO A UNA SEGUNDA ESTACION Y RECIBIENDO DE UNA TERCERA 
ESTACION, AJ, MISMO TIEMPO). 



Periléricos 

ompuladord 
t.ost 

lern•rndlcs 
locales 

lransnusróu 
par.1lela 

Fuer•te 
primada 

DIE 
UARTI 
USART 

-77-

Medro rie 
trCUISII!iSiÓil 

~---~--:--- ---~-

Mrc10onda de satélite 
Set'llllddr•u 

(desuno} 
·------__.Jo~·------------

lldrlSIIIiSIÓII 
serial 

- M6dern 
DCE 

MrcrOOI!da tcnCSho 

Cablo metáhco, coaxral 
o 

de hbta 6p1ica 

-

Figura 13-t Diagrama a bloques shnplilicado de 
cación de datos. 

8 

[] 

--~ 

Alw:~ys in the 
sume din:ctkm 

(u) 

--~ -()ne direL'Iitm 
al a time 

(b) 

Doth directiun~ 
si1nuhancuusly 

(<1 

8 

0 

M.!ldem 
OCE - DIE 

UARl/ 
USART 

lermnldles 
!CtllOtaS 

unes 1ed de corntmi-

Figure 1-8 Types of Channels: (a) Simplex; (b) llalf-duplex; and (e) Full·duplex 



1\IODOS DE TRANSI\'DSION. 
1). PARALEW. 
2). SERIE A). TRANSMISION ASINCRONA. 

B). TRASMISION SINCRONA 
Bl). TRAMAS O MARCOS ORIEl'-iTADOS A CARACTERF.S. 
B2). TRAMAS O MARCOS 0RIIl:J\'1:ADOS A DTI'. 

CI..ASilt1CA~lON JlE CANALES. 
FISICOS. A). PAR TRENZADO. 

ESPACIO LmRE. 

B). CABLE COAXL\.L DELGADO. 
C). CABLE COAXL\.L GRUESO. 
D). FIBRA OP'nCA. 

A). MICROONDAS (RADIOFRECUENCIA). 
B). SATELffE. 

1 

SHANNON C=W lg2 [ 1 +(SIN)] 

1 
-.1 
00 
1 
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(Scmh:r) 

) lliD' 
u 

'--y---' 
1111\ ltl 

1)\,' !>CIII 

( 'l't 1 
fS 1 1 . en, l'r 

LSB 
, l>u 

1>, 

"' 
"• 
ll, 

"' 1>, 
MSIJ 

1>, 
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Cum•nuuic:1titm 
lint. 

(~tcllium) 

o 
y 

Bits bcing senl 

la) 

ll.ata bus 
(Mcdium) 

u 

u 
1 

u 

u 

o 
1 

u 

AllliJCS'i bus 

Luntml bus 

lh) 

u 

Compuu:r 
1Rcceiver) 

~ 

'-v.-/ 
Ull!o ~cnl 

ll,, 

"· 
"' n, 

"• 
"' ll, 

"• 

P\kmury 
(Rccchcr) 

' 

Figure 1-1 Examplc of (a) Serial Transmission and (b) Parallcl Transmission 

Cumpulcr 

Tcrnllual 

Mudcm !'heme Mndt:m lJART [===1 ___ jl~";"---c==J===·~--~ ~ liART 01 ::: :¡ or ........_ 

ACIA CA=C=IA::_ _ __:_ ">'::J 

Figure 3-1 UARTs ur ACJAs Are luterface Chips Connecled Detween the 
Compnter's Paralld l>ala Bus and a Serial Device Such as a Modem 
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ldl~ "'1:'11(' 

1 "' 
L m·'' 

-- ch:urtC'Ií'r 

Dntn hit<~ --------------_] -2--l 

rigure 3-2 · Clmrncter fonn~l for Alll}·nchronom; Communication 

rrnme 

(O) 

1· frmne 1 
neJ!innin~ Ad1he"c: Contwl Ermr Emfing 

OnJ! fiel!! fidd 
lnfurrnrtlinn ficld du~c-king f);'lg_ 

¡¡ Fl 11 11" chnractcrs O 1 11 liTO 

(b) 

ri~urt" 1-4 f.:\'nmple.!i of Synchronnu~ formnf (o) Cfuuacter Oriented frnme and (b) 
Oit Urientrd Frame 



. . 

' ) 

CODIGOS. · ' 
1). DE DATOS ASCll. 

EBCDJC. 
2). I>ETECCION DE DATOS. 

A). PARO> A D. . 
B). DETECClON DJ~ REDUl'"'DJ\J.-..¡CIA LONGITUDINAL (LRC). 
C). DET.ECCJON DJ~ REDUNDJ\J.-..¡CIA VER11CAJJ Y HORlZONTAL ( lffiC O VRC). 
D). DETECCJON DJ~ REDUNDJL-..¡CIA CICLICA ( CRC-16 Y CRC-12 ) . 

PROTOCOLOS SlNCRONOS. 

A). PROTOCOLOS ORIENTADOS A CARACTERF..S. 
BSC O BISYNC DE IBM (BINAR\- SYNCHRONOUS COMMUNICATIONS ). 

B). PROTOCOLOS ORIENTADOS A BIT. · 
BOP O SDLC DE ffiM.( SYNCHRONOUS DATA LINK CONTROL). 
HDLC DE ISO ( IDGH-LEVEL-DATA LINK CONTROL). 

i DDCMP DE I>EC (DIGITAL I>ATA COMl\fU['I¡"'ICATIONS MESSAGE PROTOCOL ). 
1 ' 

.. 

1 
(X) 
~ 

1 



llcx 

coo¡•-

0000 

0001 

0010 

- 0011 

U lOO 

010 1 

L~asl 

Significan! OliO 
Uits 

b4 bJ bl b. 
011 1 

1000 

100 1 

101 o 

101 1 

111M ' 
110 1 

111 o 

11 

" 
1 

2 

3 

4 

S 

t--
6 

7 

8 

--
9 

A 

o 

e 
~-

IJ 

E 

r 

000 001 

o 1 

NUL llLE 

son llCI 

STX OC2 

ETX DCJ 

EOT IJC4 

ENQ NAK 

AC'K SYN 

IIEL El B 

os CAN 

liT EM 

LF SUD 

VT ESC 

FF rs 
-~-

C'R os 

so RS 

SI us 

010 

2 

sr 

1 

. 

11 

S 

.., 

& 

' 

( 

) 

• 

+ 
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Must Significanl Bils 
b, b, b, 

011 100 

3 4 1 

o ~!' 

1 A 

2 8 

3 e 

4 ll 

S E 

6 1' 

7 G 

8 11" 

9 1 

: J 

: K 

< L 

~~- ~~-

- - M 

> N 

1 1 o 

2-1 ASCII 

101 110 111 

5 6 7 

p r 

Q a q 

R b r 

S e S 

T d 1 

ll • u 

~-

V f V 

~~-

w g w 

X h ' 

y i y 

z j l 

1 k 1 

1 1 1 

1 m 1 

n -

- o DEL 

Figure 2·1 ASCII Character Set This Sel ls the U.S. Version uf the lnternatiunal 
Telcgtaph and Tclephonc Consullallve Commlllee (CCirf) lnternollonal Alphabet 
Shu..ly Gwup V 
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- - . 
Protocolo IIDLC 

/\1 pnncipio de la décnda de los 70, se adoptó como un esl~nctm iniP.fllilcionnl 
por el ISO el protocolo HOLC IHigh-level Dala Link Controll 

El lorrnalo básico de una trama HDLC es el mostrado en la ligura 5.5. 

FLAG DIRECCION CONTROL INFORMIICION CHEQUEO rLAGS 
01111110 8 bits B bits 16 bits 01111110 

Fig. 5.5. Forrnalo de una llan;n IIIJLC/SIJLC 

EXT 
SYN SYN SOII CONTROL stx TEXTO o BCC 

E lB 

Fig. 5.4. formato de una lr;:trna BSC 

\ 

COUNI FLAG RESPONSE SEOUENCE ADRESS 
INFORMAl ION cne2 

SYN SYN ClASS HASIA 1 363 
14 BIIS 2 BIIS 9 BIIS B Bll S B BIIS CARACtERES 16 BIIS 

Fig. 5.6. formato de una lrarna UDCMP 



:MODEM'S Y ~ITJLTIPLEXORES. 

A). MODEM ASINCRO:NOS (.BAJA VEJ,OCIDAD ). 
B). MODEM SlNCRONOS (ALTA V.ELOCIDAD ). 

A). MULTIPI.EXOR POR DI\'ISION I>EL TIEMPO (TDl\1 TIMJ~ DIVISlON MUilfiPI~EXING). 
B). MUL TIPI.EXOR KST AI>ISTICO (STM O STDM). 
C). MUL11PI.EXOR POR DIVISION I>E Ji'RECUENCIA. 

INTERFASES. 
1). RS-232/ V.24 
2). RS 530 
3). RS-449 1 V .36 
4). RS-232 9PIN 1 V.24 
5). X.2l 
6) V.35 

1 
(X) .. 
1 
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1etmin:tl( 
CnmrutC"r 

e\---, 

1-t=:=J--'"'---c=:J-b 
/ 

-c:=J-_J"v--v-(=:JJ 

Figurf" 1-6 Each Terminal ls Llnked to the Computer by ll!ir Own Palr of Modem!IO 

and Phone Une 

lc:nuin:.lo; 

('tlmpnter ~ 
Mu:.. rt~nne ~hu. 

figure 1-7 A Pnir of Mullirluer!t (Mu"'es) and Modems Can Reduce Co!;ts 

As!mciated with Expanding n System 

MODO DE TRANSMISION ASINCRONO ASINC/SlNCR SINCRONO 

~ ' 200 ' 300 ( 800 ' 1.200 2.400 4.800 9.800 

REO 

19.200 
•• 000. 
56 000• 
84 0001 
n.ooo• 

AUTOMATICAa :B.' 1:1 B.' : ,C~~1M21~1TAOA : : ll l V.27tet V.32 : 
1 

J--~~'--,.---1------: V.21 l -Y.22 ll' V.26 bis 1 _ 1 
UNEAP.1P. 211 1 1 ·V.22bll ---·i-----t-----~-----
CII.li01\0M1040'-¡-II -----~----.:.t1 .f 

1 
t 

1 

1 1---···-- ---· -----
LINEA M- ---·-~-----~ V.23 V.27 bis ¡¡ 

1 

MUlfiM.JNTO 1040 : : : ~-----¡- ......... , .......... 
CALIDAD ~ ~ ~----~-----t----.,-----t ~----~-----~--- .. 

14Hl 1020 1 . 1 1 t t 1 
UNEAP ,p ....................... :..~-----~---·-' 1 

t 1 
cAuDADM--1020 i' : : ·• lv.2el ~ ----ir·---1----· 

14HI t 1 1 
1 ~ V 29 ~~ t 

-----:-----~----. .J----~- . ...&.... l 1 GRUPO PRIMARIO t 1 ·1 t ---- ~-----;---- ,----~----
t--------1-----L----L- l 1 1 1 1 · '(v.Js) 

LINtA ADAPTADOR 1 .... 1 ----r---,..--- -~---;----~---
TELEGRAFICA IMT'Ut.SOS 1 • • 1 

1
1 

1 1 
1 1 1 1 • 1 1 1 

rARES 
MElAttCOS 

IELEG¡FICOS i j _l : : 1 : 

MOOEMS EN BANDA BASE (NO NORMALIZAOOSI 

Fig. 3.2. Nmmalización de modems·seglon .el CCITT. 
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MODEMS DE DISTANCIA LIMITADA 

• Velocidades seleccionables desde 48 
a 144 kbps 

• Fu// o half duplex sobre 4 hilos 
• Alcance hasta 25 km a 48 kbps 
• Tester de.BER incorporado 
• Diagnósticos bajo norma V.54 
• · Ecualizador automático 
• Interface DTE: V.24/RS-232, V.35, 

X.21, R5-530 o G.703 codireccional 

El Modem Síncrono de Distancia lim1tada ASM-24 
trabaja en full o half duplex, sobre lineas telefónicas 
de par trenzado sin acondicionar. Traba¡a a 
velocidades selecciooables desde 48 a 144 kbps y 
tiene un alcance de 25 km a 48 kbps. 

El modem utiliza modulación PR4 (Partial 
Response - Clase IV), lo cual brinda inmunidad 
contra el ruido de fondo, elimina la distorsión 
normal de línea, y permite la transmisión eficiente 
sobre par trenzado. la temporización de 
transmisión es interna, o derivada externamente 

ASMi-24 

de la DTE o de la señal recibida. la portadora 
puede ser continua o controlada por RTS, para 
transferir señales de extremo a extremo. 

El ASM-24 cuenta con funciones de diagnóstico, 
bajo norma V.S4, para realizar lazos locales y 
remotos. Un tester de BER incorporado, adivado 
y monitoreado desde el panel frontal, cumple la 
norma V.S2 para permitir la prueba completa de 
ambos modems y de la línea. 

Hay varias interfaces opciooales: V.24/RS-232, 
V.35, X.21, RS-530 y G.703 codireccional. El 
ASM-24 tiene circuitos de protección de línea 
contra picos de tensión y rayos. 

Está disponible como unidad de sobremesa, o 
como tarjeta para baslldor 19" con capacidad de 
hasta 14 tarJetas. 

Alcance AprorJmado 

Veloddad 0.5 mm (24 AWG) 
kbps km 

48-56 10 
64-72 8.5 

96·t12· 7.5 
128·t44 6.~ 

, ' r • • · • • • • • .. ' • 1 ', • ~ :. • • •• • 'p • • ,..._- • 1 ~, • ,-- ~ • • 1 •• 
'·' .'1¡ .._...,: ':.:.:','• '~ ,; l,: ,.•,: ... '·Jt'l'"·)'r r{•~t !C.:•)¡t<••l! :{:~~~··){•: 

• Velocidades sel!ccionables desde 48 
a 144 kbps 

• Controla y monitorea parámetros del 
modem remoto 

• Registro de alarmas en tiempo real 
del estado del enlace de modems 

• Fu// o half duplex sobre 4 hilos 
• Alcance hasta 25 km 
• Compatible con el ASM-24 .,.,__ 

El Modem Sfncrono de Distar,C:.a Limitada ASMi-24 
trabaja enfullo half duplex, sobre lineas telefónicas 
de par trenzado sin acondicionar. Trabaja a veloci­
dades seleccionables desde 48 a 144 kbps y tiene un 
alcance de 25 km a 48 kbps. 
El ASMi-24 permite el control y momtoreo de las 
unidades local y remota. las alarmas de administ­
ración en tiempo real reflejan el estado verdadero 
del sistema. Tanto los datos como la información 
de administración son transmitidos en forma 
simultánea por el mismo enlace. 

Hay dos versiooes disponibles: Maestro y Esclavo. 
la versión Maestro incluye un panel frontal tipo 

6 m¡m 

LCD y menús con selección por pulsador. • 
la unidad esclava tiene un panel liso, para impedir 
que sea operado sin autonzación. Una unidad portá­
til de sootroiiPCUI puede ser conectada a la unidad 
esclava para la configuración y el momtoreo local. 

El modem utiliza modulación PR4 (Partial Res­
ponse- Clase IV), lo cual bnnda inmunidad cont­
ra el ruido de fondO; elimina la distorsión normal 
de línea, y permite la transmisión eficiente sobre 
par trenzado. la.t~porización de transmisión es 
interna, o derivada externamente de la DTE o de 

la señal recibida. 

El ASMi-24 cuenta con funciones de diagnóstico, 
bajo norma V.54, para realizar lazos locales y 
remotos. Un tester deBER incorporado cumple la 
norma V.52 para permitir la prueba completa de 
ambos modems y de la línea. 

Hay varias interfaces opcionales: V.24/RS.232, 
V.35, X.2r, RS-530 y G.703 codirecciooal. El 
ASMI-24 es compatible con el ASM-24, excepto 
en lo referente a las prestaciones de 
administración y alarmas. 
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MODEMS DE DISTANCIA LIMITADA 

ASM-20 
'. . .. ,: ... •···"'~·¡· ¡· 
1 r,·,~ 'r• -..¡¡• :...J.¡'r 1

1 ·:· ·51l1r.l,rt1l:, •c¡,,rl~:t' :l ' 
~;. 

• Velocidades seleccionables: 32, 48, 
56, 64, 128, 144 lcbps 

• Fu// o ha/{ duplex sobre 4 hilos 
• Alcance hasta 20 km · 

• T ester de 8ER incorpora~o 
• Diagnósticos bajo nonna V.S4 
• Ecualizador automático 
• Interface DTE: V.24/RS·232, V.35, 

X.21, R5-530 . 
• Interface codireccional G.703 

opcional 

El Modem de Distanc1a limitada ASM-20 trabaja 
en forma asíncrona, full o half duplex, sobre líneas 
telefónicas de par trenzado sin acondicionar. Tiene 
un alcance de 2 km a 64 kbps. 

El modem utiliza modulación difásica condicional 
(EUROCOM Std.Dll. lo cual brinda inmunidad 
contra el ruido de fondo, elimina la distorsión 
nonnal de línea, y permite la transmisión eficiente 
sobre par trenzado. la temporización de 
transmisión es interna, o derivada externamente 
de la DTE o de la señal recibida. El retardo 
RTS/CTS es seleccionable por puente entre O, 9 y 

. 70 ms. la portadora puede ser continua o 
controlada, para transferir señales de control de 
extremo a extremo. 

El ASM-20 cuenta con funciones de diagnóstico, 
baJo norma V.54, para realizar lazos locales y 
remotos. Un tester deBER mcorporado, activado 
y momtoreado desde el panel frontal, cumple la 
norma V.52 para permitir la prueba completa de 
ambos modems y de la línea. 

Hay varias interfaces opcionales: 

V.24/RS-232, V.JS, X.21, RS-530 y G.703. la 
opción de G.703 brinda una interface codirec­
cional con G.703 a 64 kbps, y pennlte la CO· 

nexión a multiplexores PCM. El ASM-20 tiene 
circuitos de protección de línea contra picos de 
tensU>n y rayos. Está disponible como unidad de 
sobremesa, o como tarjeta p;ara bastidor 19"' con 
capacidaO de hasta 14 tarjetas. El ASM-20 está 
también disponible como módulo administrado en 
el sistema de control y monitoreo M~S-12. 

Alcsnce Aproximado 

• 

Velocidad 0.5 mm (AWG 24) 
kbps km 

32-64 
128 
144 

7.5 
5.0 
4.0 

1 A O O A T A COMMUN/CATIONS 5 
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STM-800, STM-402 

• Multiplexan estadísticamente 8 o 4 
canales síncronos 

• ·Enlaces agregados dobles 
• Aplicaciones punto a punto o de tres 

nodos · 
• Velocidades del canatcompuesto y 

de subcanal hasta 19.2 kbps 
• Opción para que un subcanal trabaje 

a 64 kbps (STN-800/HS) 
• Protocolos que soporta: SDLC, 

HDLC, SDLC·NRZI, DDCMP, 8SC, 
VIP, UN/SCOPE, 8URROUGHS y 
asíncrono 

• 8ack-up automático de discado 
• Configuración independiente de los 

puertos 
• Down/ine loading 
• Amplias prestaciones diagnósticas 

El STM-800 y el STM-402 son multiplexores 
estadísticos síncronos con enlaces agregados 
dobles, que soportan aplicaciones puilto a punto así 
como de tres nodos. El STM-800 tiene ocho 
subcanales y el STM-402, cuatro. 

Cada subcanal puede ser coofigurado 
independientemente, con parámetros distintos en 
cada extremo. los subcanales pueden ser ajustados 
para comunicarse bajo d1stintos protocolos a 
velocidades hasta 19.2 kbps, y luego ser enrutados a 
través de cualquiera de los enlaces pnncipales a 
cualquier subcanal del otro extremo. la 

configuración puede ser preparada en fOfTTlél local o 
remota,, y luego cargada a través de la línea en las 
otras unidades. 

Se soportan cualquier mezcla de protocolos 
sinaonos incluyendo orientados a bits (SDlC-NRZ. 
SDLC-NRZt, HDlC, BDlO y orientados a bytes 
(BSC, DDCMP, VlP, UNISCOPE, BURROUGHS). 

En los sübcanales se admite también la 
comumcación asíncrona directa, o a través de un 
multiplexor estadístico asíncrono RAD tal como el 
STM-4, STM-8 o STM-24. 

los enlaces agregados dobles pueden ser 
conectados a una línea arrendada, un enlace por 
satélite o un modem de discado a velocidades ha~a 
19.2 kbps. Un modelo especial de alta velocidad, el 
STM-800/HS, pennite velocidades hasta 64 kbps en 
uno solo de los enlaces. En caso de fallar una cierta 
línea, tOOos los datos serán automáticamente 
desviados al otro enlace que continúa operando. 
Como alternativa, puede conectarse un úmco 
enlace en fonna pennanente a una línea arrendada, 

mientras que el segundo enlace se conecta <! un 
modem de discado para actuar como backup 
automático. 

El control del flujo de datos se logra regulando las 
señales de .. loj entregadas por la DTE o bajando la 
señal CTS. la regulación depende de la utilización 
del buffer y se realiza independientemente en 
ambas direcciones para cada subcanal. 

la programación de la un1dad se realiza fácilmente 
a través de la córnc:x:Ja mterface hombre/máquina 
del panel frontal o a través de un PC o un terminal 
cooectados al puerto de supervisión del STM. la 
selección de velocidad de subcanal y su 
configuración, así como la implementación de la 
prueba de todo el sistema, se realizan por medio de 
cuatro pulsadores ubicados en el p;inel frontal. Una 
~ntalla lCD facihta la puesta a punto presentando 
menús de configuración, información diagnóstica y 
estadísticas de desempeño. 

R A O O A 1 A COMMUNICATIONS 
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TRIMLINK-864/464 
' ' ' ' ' ' '- 'j' . :1 : -, :,·~-; ;~,. ,1 <.J' ' '•, "' !· 't't '¡ •• ¡, '• dt 1 

• Multiplexa estadísticamente 4 u 8 
canales de alta velocidad 

• Velocidades de hasta 64 kbps en 
todos 'los sul}canales y enlaces 
principaleS__ · 

' ' 

• Compresión de datos opCional 
agregando módulos 

• Mejoramiento global del 
throughput de 4:1 

• Enlaces principales dobles, para 
soportar conexión de backup o 
compartición de carga 

• Conmutación automática de enlace 
activo a redundante 

• Módulos de interface insertables 
para los subcanales y los enlaces 
principales 

• Aplicaciones punto a punto o de tres 
nodos 

• Protocolos que soporta: HDLC, 
SDLC, SDLC-NRZI, BDLC, DDCMP, 
BSC, VIP, UNISCOPE, BURROUGHS 
y asíncrono 

• Configuración de unidades remolas 
por downloading de todos los 
parámetros 

• Fácil configuración de cada uno de 
los puertos 

• Amplias prestaciones diagnósticas de 
unidades individuales y de la red 

El Trimlink-864 y el4b4 son multiplexores de alta 
velocidad, de 8 y 4 canales, con enlaces principales 
dobles. Cada ITICM:Jelo combina un muh1plexor 
estadístico con un avanzado compresor de datos, 
brindando una manera eficiente y económicamente 
ventajosa de aument.lr ellhrooghput de la 
transmtsión de datos. 

El T rimlink-864 y el T rimlink-464 trabajan a 
velocidades hasta 64 kbps en todOs los subcanales y 
enlaces principales. Cada puerto puede ser 
coofigurado independientemente. 

COMPRESION OPCIONAL 

El T rimlink-864 se ofrece en tres distintas 
configuraciones: 
• compresión de los 8 subcanales 
• compresión de sólo 4 subcanales 
- sin compresión alguna 

El Trimlink-464 está también dispon1ble con o sin 
compresión en los cuatro subcanales. 

58 fimiJ 

Ambos mOOelos utilizan el poderoso ;~lgoritmo de 
codificación de lempei-Ziv para comprimir los 
datos. No es necesario conocer previamente las 
esradísticas de la fuente. la comprestón se logra 
reemplazando los caraderes por breves códigos 
binarios. 

Esto resulta en una razón de compresión muy 
efectiva en cada subcanal y en una mejora gl_obal 
delthroughput de 4:1 en cada enlace principal 
(cuando la configuración es completa). 

Se logra un desempeño libre de errores de extremo 
a extremo por medio de la detección de errores y la 
retransmisión autOITiática, utilizando un protocolo 
X.25 rrxxilficado de nivel 2. 

MODULOS DE INTERFAa 

El Trimlink-864 y el Trimltnk-464 ofrecen una 
variedad de módulos de interface para los 
subcanales, así como para los enlaces principales. 
Hay cuatro módulos disponibles: V.24!1!S-232, 
X.2t, V.JS y RS-530. Se puede utilizar cualquier 
combmación de iñterfaces. 

CONFIGURACION PUNTO A PUNTO 

En las aplicaCiones punto a punto cmbos canales 
principales pueden trabajar simuháneamente a 
veloc•dat\es ha~a 64 kbps c.-.da uno aplicando 
compartición de carga. En caso de fallar uno de los 

-
enlaces, todos los datos serán automáticamente 
conmutados al enlace que continúa funcionando. 
Alternativamente se puede astgnar uno de los 
enlaces exclusivamente a backup de modo que, en 
caso de falla, la conmutación del enlace adtvo al 
redundante se realice automáticamente. 

CONFIGURACION DE TRES NODOS 

El Trimlink-864 y el Trimlink-464 soportan 
aplicaciones de tres nodos con prestaciones 
completas de backup en caso de fallar una única 
línea. Esto pennite que todos los canales 
previamente enrutados Por la línea en falla sean 
automáticamente re-enrutados a través de la unidad 
alterna a su destino origmal. 

PROGRAMACION 

la programación de la unidad se realtza a t~ 1e 
una interiace de usuano de fácil utilizaciór 
instalación y prueba del.sistema se realizan r.­
medio de cuatro pulsadores ubicados en el panel 
frootal. Un display LCD de 2 filas por 16 caracteres 
facilita la instalación presentando menús de 
conf•guración, información diagnóstica y 
estadísticas de desempeño. la programación de la 
unidad puede también ser iniciada en fOI'IT'Ia local, o 
en fonna remota fXH' medio de un terminal 
conectado al puerto de supervisión. 

l.ado e 
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~ INTERFACE RS·232C. LA PUERTA DE ACCESO 

INTERFACE EIA - CCITT MODEM (DCE) 1 TERMINAL (DTEI 

- .. ,. -:· CIRCUITO NOMBRE H- - DESCIIIPCION do !'In DTE Da caTT IBAI 

1 FG TIERRA DE PAOTECCION 101 IMI 
CFrame Ground) 

2 TD - TRANSMISION DE DATOS 103 18"-1 
(Trensm;ueicf Data) 

3 RO - RECEPCION DE DATOS 104 (88) 
IRece•ved Date) 

• RTS - PETJCION DE EMtSION 105 (CAl 
(Request to send) 

6 CTS - PREPARADO PARA TRANSMrTIR 100 !CB) - (Ciear to send) 

• OSR - MODEM PREPARADO 107 ICCI 
(Data MI reedy) 

7 SG TIERRA DE REFeRENCIA 102 IA81 
CS•gnal groundl 

8 oco - DETECTOR DE PORTADORA 109 (CFJ 
(Data c.rrler detect) 

9 - VOLTAJE POSITIVO DE TEST 
IPosittve OC test voltegel 

10 - VOLTAJE NEGATIVO DE TEST 

11 QM - INegetive OC test voltagel 
SELECTOR DEL CANAl DE TRANSMISION BEll 208A 
!Equahler modal 

12 !SI OCD - DETfí.fOR DE PORTADORA C.S. 122 ISCFI 
fSec. cerrier detecl 

13 151 CTS - C.S. PREPARADO PARA TRANSMISION 121 (SCSI 
(Sec clear to aend) 

14 ISI TD - TRANSMISION DE DATOS C.S. 118 ISBA) 
ISec transmined data) 

NS - NUEVO SINCRONISMO BEU 208A 
(New Sync) 

16 TC - RELOJ DE TRANSMISION 114 108) 
!Transmtner eloekl 

16 (SI RO - RECEPCION DE DA. TOS C.S. 119 (SBBI 
(Sec received Data) 

OCT - RELOJ DE TRANSMISION DIVIDIDO 8ELL 208A 
CD•vtded clock uansm•ter) 

17 RC - RELOJ DE RECEPCION 116 IDO) 
(Rece•ver elock) 

18 DCR - RELOJ DE RECEPCION DMOIDO BELL 208A 
CD1Y1ded clock transmltter) 

19 ¡S) RTS - PETICION DE EMISION C.S 120 !S CAl 
ISec Aeq~st to send) 

20 DTR - TERMINAL DE DATOS PREPARADO 108.2 ICDI 
(Data terminal Ready) 

21 so - DETECTOR DE CALIDAD DE SEAAL 110 ICGI 
IS•gnel Ouehty Detect) 

22 Rl - INDICADOR DE LLAMADA 125 CCB) 
IA•ng lnchcelor) 

23 - SELECTOR DE VELOCIDAD 111 (CH) 
(Data rete selector) - SELECTOR DE VELOCIDAD 112 ICII 
!Data Rete SeleCIOf') 

24 ITCJ - RELOJ DE TAANSMISION EXTER. 113 IDA) 
IE111 trensmllter clockl 

25 - OCUPADO BELL 1138 
!Busvl 

Fig. 1.2. lnlerface EIA-CCITT 

16/lnterfsce RS·232C 
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GLOSARIO DE TERMINOS TECNICOS EN COMUNICACIONES DE DATOS 
ADPCM (Acbptivt Differenlial Pukto Code Modulation­
Modulacrórr por Codifrcación dE' Pulsos Difet'encial 
Adaplalrva). Tfocnica estándar óe la CCIIT par<~ codificar 
SPñaiE'S analógica~ de voz a fnrma drg1tal a 32 khp~ lla 
mit,1d de la Vf'locidad rCM estándar!. 

Agmlt - En SNMP, la palahra agente ~ refiere al ~i!'lema 
arlmini~trado · 

AMI fAitemalr Marillnvenion - lnvef$rón de Marca~ 
Alternadas) . Sr~tf:'fllil de lodrfrración bipolar en el cual los 
llll~ Jmarc;¡~l sucec.rvO<; deben alternar su polandad (entre 
fJO<;itivil y llE'g;ltiVil) 

Analógico/a (Analog) • Onda o señal continua (como p. 
e¡. la \'OZ humana) 

Ancho dt banda (Bandwidlh) -gama cif. frf'Cuencia~ que 
pJt.a por un crrcurto. Cuan1p mayor el t~nchn de handa, 
má~ míorm,1ción puede E'nv1arSE' por el circuito en un 
larJ<;o determinado 

ANSI - (American National Standards losliMe) • ln~tituto 
N;~crnoal [st;~dounrdffi"E' de Nnrma~ 
ARQ {Automatic Rrquest for Rtpeal ot Retransmission -
Pl:'(lido Automátrm df' Rf'petrcrón o Retrano;mi~ión) 
Prestar:rón en comunicaCIOO('!; en la cual el rKf'P!Or pide 
illtr,lnmlic.or que vuelva a envrar un bloque o tram.1 
pmque el rN:eptor detectó errorl"i 

ASCII (American Standard Codt' of lnformation 
lnttTchangt- Códrgo lstadounideme Normalmdo de 
lntf'rcambro de lnform,Kiím) Códrgn de ~icte nrveles (128 
caratteres poc;rhle~) ron prevr~rúrr para p.1ridad. usado 
p;tril la tramÍE't'enna de d.1tos. 

Ahmuación (AHenuation) • Drfcrencra entre la potencra 
lr,1n~nutrda y l,1renh1da dehrdo a ¡~rdrda~ pnl(}'; equrpos, 
línf'a~ u otrm di$posrtivos de tranc;rm~ión. Se mrde en 
decihele~ 

ATM (A~ynchronous Tr.1nrltr Modt'- Modo de 
Trilnderencia A\incron;¡J · hnpiE'ment;~ción normalizt~da 
(pnr la ITUl dp "cell rela(. una léc nit;1 dt• conmutation de 
pJquetf"; que utihza paquete5 ícf'lda~l de longrtud frja. Es 
a~innnno en el sentido de quE' 1.1 recurrenciil de celd.1~ 
que corrlrenen inforrn¡¡ción de un u~u.uio df'terminado no 
e~ periódrca. 

AWG {Amrrican Wrre Gaugt'- Calrhrf' [~taciounideno;e de 
Al;~mhrr~) · Sr.,tema ¡m a e~pecrflcilr tilmañm de alambre 

Bajada mUitiple- (Multidrop) - Dr~)()<;ICIÓn de 
comunicaciones en la cu,llrm'rltrple~ d1~po~itivoo; 
romp;JrtE'n un rilnal df' tr.1rwms1Ón comt'ln, aunque 
gen('r,llmentr ~ólo uno po• vf'l purde tran~n1itrr. POI' In 
gf'ncr,,f ~e utiliz;¡ con <~lgt'rn trpo elE' ffi('(;¡ni~nlO rJe pollrng 
hn1errogi'lcrón) i1 frn de drrrgrr~ a lJda tenninill conPctadu 
con un c0d1go de drrN rión muto. 
Balanceado (Balanctd) • 1 ínf'a dp tr,ln~mi~r{m en la cu;~l 
l.1~ lt·n~iones f'n ambo~< ondurtore~ ~n rle igu;~l m;~gnrtud 
flPtn fXllaml,ld npu¡_><;f,l rpc;pecto a m;1sa 

Banco de canales (Channel Ban") · El']urpo qu(' con("(til 
nu'rhrpiJ:~ rarMie~ de voz aun rolan• de alt.1 vPincirhl por 
mNiro de drgrtilliz;¡oón y muh1plf'xi1do por drvr~rón óel 
trPmpo !TDMI [n gPner.llla \OZ pc; COO\'f'rtrd,l a un.1 señal 
de fi4 kbp~ (24 rant~lf'~ a 1.144 Mhp~ en c,prvrcrm T l 
como enl()<; ELUU.; JO canales il 2 0·1!' Mhps E'll parSf'S 
con <,('1\'inm E 1 n CFPT como f'n f uro¡íal·" 

Banda hast (8asehand) - Se tE'frerf' ,, la t;rin~mrqón de una 
r.prial <Jnillógica o rlrg¡t.ll f"n ~u frf'Cupnc ia nrJgmal, ~in 
mrxliíirarla por nl(J(!ui.H.n'n 

Baudio (Baud). Unrd;1d df' \lel(l( ulad de <.('li.llrzi!dbn 
ei']UI\';'I!ente t~l núrne1n de e~t.1dm o evrntos di<.etf'trx por 
S('gundu S1 cada ('\ ento el~ o;eilill rl:'pre<;f>nta sólo un 
e~t;1do de brt, l<1t,1sa dE' haudro~ equrv,1le a lo~ hps (fnts 
por ~~unrio) 
BERT (Bit Enor Rate T esttr - T tsttr de Tasa de Error de 
Bits)· Dr~po~i!lvo uo;,ado par.1 proh.1r la tas..1 de Prmr ele 
hrts de un circuito rJe Cfl(lltrnicaciofll'~ lo ~.l.lil r.120n de 
brt~ et'Hlneoo; rf'(ibidoo;, a brts rec_ibidrK, que "E' expre~1 
gPneralnlf'ntp como potencia de 1 O. 

Bipolar. Método de wñalrzación (u~do en Tl/El) que 
representa un "1" bmario alternando pufS05 posl11VO'i y 
nf'gativos, y un "(T bmano por la ausencia de pulsos. 
BISDN {Broadband ISDN • RDSI en Randa Antba) ·La 
pró .... ima generación de ISDN (RSDII, d1señada para 
transportilt rnfonn;~ción d1gital, voz y vídeo El sr~em.1 de 
conmutaoón es ATM y Sl!NET o SOH elrnedio físico de 
trt~nsporte 

Bit. Contrt~wón de "Binary Drgit" (dígrto binario), l;~ 
meonr unrdad de rnformarión en un ~r<.tem.1 binarro. Un 
bit teprec;et'lta o hrf'fl uno o CE'fO rl" o m. 
Bit dt' paridad (Parity bit)· Bit adrcional, no de 
información, que se agrega a un grupo de hits para 
asegurar que el número total de bits "1" en E'l caráctet' es 
p.,r n imp.1r. 

Blindaje (Shieldingl- Envoltura protectora que rodea a un 
medio de transmisión, rlestinadol a minimizar la 
interlereocra electrornt~gnética (EMI/RFIJ. 

Bps (bps . bit~ Pft' SKond)- Bits por ~ndo Merl1da de 
la velocrdad de transmrsrón de datos en l.ltranQllisu)n 
sene. 

Bud• Id• pruobal (Loopbadd- r;po de pru.ba 
dragnóstica en la cual la ~altransm1tida es devuelta al 
drspoc;rtrvo que la envía luego ck p.1sar a través de una 
pai1E' o todo un enlace o red tomunKilcrones. · 

Oudt de corritnte (Cunrnt loop) -Método rle 
trammi~1ón de datos. Una m.1rcil ("1" binano) es 
represent.1da por la presencril de corriente en la líneil, y un 
es¡>.1do Nr brnano) por 5U ausencia. 

Budt analógico (Analog Loopbad) • Técmca de prueb.:~ 
que ilrda la~ f.1lla~ ele 1()1; equipos de transmi~iÓI'l CE'fr.:~ndo 

· un bucle sobre los datos del lado analógico Uinea) del 
llKXfem. 

Budt rflgilal (Digilalloopbad.): Tiocnica par.1 probar los 
circurto~ prnc~ldOI'e<i d,git.1ft>s de un dr~sitivo de 
comunicacronrs. El huele es hacr.1 ellario línea clel 
nmdem, pero prueba la mayoría de los orcuitos del 
m()(lem ba1o en~1yo. · 

Buffer {lambién, fllt'moria tampón)- Dispositivo de 
alm<KE'namrento. Usado corrientemente para compen~r 
d1ferencia~ en la velocidad de tranQllislón de datos o 
tempoti7JCrón de eventos cuando se transmite de un 
d•"fX!~itivo il otro. Se usa también p.1ra eliminar el1r"er. 

Bus- Ví.1 o canal de tran~mi~ión Tipicarnen1e, un bus e~ 
una mnf'xión elktnca de uno o má~ Conductores, en el 
cuilltndos los drsprnrhvos ligados recrl:ren · 
~rmuhánpartlf'tltf' todo lo que se tr;m~mrte. 

Byte · GnlfX> de hrt~ que una computadora puede leer 
{generalmente de longrtud 8 bits) 

Can.1l ((hannel)- Cammo 1wa la triln~mr~rón eléctrica 
entre dl1s o m;l~ punto<; 1 ambién denommado enlace. 
lítl{'il, nrcurto o in~talación. 

Canct'lación dtl eco (Echo Canctllation)- Técnica 
uü1rzada pn 10\ modems de alt.l velocidad y nrcUIIO<; de 
\'Ol para ar~lar y elunrnar JX>f filtrado la efl{'fgía de las 
~ñ.llf'~ rnde<;(>ada~ causada~ por los ecos de I¡¡SE>ñal 
prrncrp.lltran~m,tid;~. 

Capa de Enlact de Datos (lhtdink Layrr) • Capa 2 df'l 
modelo OSI. l.il f'ntrd.1d que E'Siahlf'Ce, lll.lntrf'llf' y lrhera 
lao;, conP'<IOil~ del t>nlace de datos entre lo~ eiPrnentos de 
unil red la Cap .. 1 2 c,p OCliJI.l de la triln~mr~rórl de unidades 
de mlnrmacrón, o tramas, y de la verifrcacrón de enor 
.,~ociad,,. 

Capa fisica (Physical Layer) • Cilp,, 1 d(•l modelo OSI La 
c.1p.1 fí~rr a~ ocup.1 de los pr()(f'dlmientos eléchKos, 
mec<inrcO<; y de handsht~kmg sohre la interface que 
cOflf'Cta un dr~po~rtivo al nw;>dio rie transmisión. 

Caractern de control (Control Charactm) • En las 
tnrnunicacron~.lualesqurera c;lfactpres adicionales 
tran<.mitidm que SE' us.ln patil controlar o facihtilr la 
tran~mr~ión de dato~ {por ejemplo, caral~ereo; ao:;ooado~ 

con polling. pnfr,1nJ.arlo, ~incrnmunón. \('tÍII( ,1{ lnn m. 
f"''~ o df>hmrtación dt> "lffl"'-liP"I 

Carga (loadingl- A~r~;¡do de mriuct;mltJ ,, urMirne;¡ 
para mmrmizar la di~OJ~ióo en amplttud Aplrc a do 
~almt>nte en línE-a~ telt>fónira~ pOblic,,~ p.1ra me¡nr.u 
la cahdarl ck voz. la< tornJ intramit.1hleo; p.1r,1lm óatn<. ~ 
alta Vf'locid.1ó y lnc;. rr.odf.m< riP h:mrl.1 ll.lo;f'. 

CCITT {Cornil~ Comuhor lntrmacional d~e T rlf1:rafía )' 
T rlefooia) - Comit!Í a~or intpmacron;¡l ton IJ<~W" f'n 
[urop.l, que recomreflda norm.1~ rnlpm.lfiOIIJI~ ck> 
tranC'Jlli~iOn. Actualnlf'fllf' h¡¡ p.1~1ri11 J ciPf101nrnitt~ ITU· T 

CD (Carrier Deted Detección~ Portadora) -'Seiial de 
interface de rnodem qup rndK.l a un lf'flllm<ll a él 
cooedado qut> eiiTlCldmllocal est;\ I"E'(ib!f'ndo ~al dE-l 
modffi1 rf'fnoto 

COP ((onditional Di Phasr • Difa<t Condicionada)· 
Técnrca de codificacrón drgrt;¡l; van.mtc ck>l códr~o 
Manchp~ler, pero inS('n~ible a la pol,uidad ck> los Ci!hl~ 
(o;e puedE-n cruzar los cables de un par). 
Circuito 4 hilos (Four Wirt Circuil) - Via de 
comumcadón que cormsl{' en 2 p.1reo; de condlrctor~ 
!hrlos). una para la transmisión y el Olro ¡wa recf'J)Ción 

Cluster- Confr~uración en la cual dO" o má~ terminalt"S se 
conectan a una úmca Hn~:>il o un ~olo moriem. 

Comprnión ((omprnsion) • Cu.lfq;rif'r,, ck> \;nia~ t&nicil~ 
que rrduc~:>n elnun'!f'ro rlP hrt~ n('(e~.lrrn~ par,, rt·pt~<'n1;u 
lil intonn.Kión sea p.1ra tran"lm~rón o .1hn,1Cf'll,lll1i('n\o, 
ton lo cu.1l r.e ahorra anc_ho ck> h .. 1mL1 y/o fl'l('llliWÍil. 

Comprtstón dt la voz (Voict comprtssion) • e onvffiión 
de unil ~i1al ck voz ilnalogira .1una ~ri,1l dr~ital 
utilizando un ilncho de band.1 mínimo 116 khps o IT1f;'nO'i). 

Conmutación dt paqutles fPackt't ~witching) • T knrca de 
tran5flllsión de datos que drvrek> la inímmae róo del u~uario 
en envolventes de datos dr<.er('til~ ll,1mad.1~ paquetes y 1.1~ 
E'OVÍa PilCJUí'tE' ror paquete. 
Contrndón ((onttntion) - Cnmlrc ión que ~E' d.1 ru;~ndo 
dos o má~ estacione<. de dato~ rntentan transmitir al mismo 
tiempo por el mr~mo cant~l. 

CRC ((yclic Redundancy Chtck- Veriírcadón por 
Redundancia Cíclrcil)- Si~tpm;¡ de dEiefnón de E'frores en 
l.1tran~mi~ión de datos. SE' aplica url algnrrtmo polinómico 
a los dato~. y l;~ ~urna de verifrc;J( 1ón re~ultante ~ agr~a 
<1l final de la trama. El equipo IN f'plor ejf'CU!a un 
<~lgontmo ~imrlar. 

CSMA/CD - (CarnE'!' Sf'n<.e multiple iiCresYcollision 
detectrnn. Oeteccrón P9' portadora de acceso 
múhrple/colisiñnl. En este protocolo lils estanon~ 
escuchan al bu~ y ~lo tran~mr1('11 cut~ndo el hu~ e<.lá 
desocupado. Sr se product> una colisión el paquete es 
tran~mrtido tri!~ un intervalo ítime-out) aleatorro. El 
CSMNCD se usa en EthernP1. 

CSU (Channel Strvice Unit). Unidad de Servrtio dr 
Can.11) ·Equipo m~t;~lado erl ellucal del u~uario en el 
i11terface <1l,1~ líneil~ de la empre~1 tcMúmca conKl 
termrnación de una DOS o un rrrruito T 1. Los CSU 
hnndan prOif'Cción a IJ red y c;1pacrdades diagnóstrcas. 

OS (Cit'ar to Smd • Uqo para Enviar)· Señal de control 
dE' la interface de.wodem provemente ck>l equilx1 ck> 
comunrcacronE."'i de dato~ IDCEJ y que indrr,, ,, f'QLIII)() de 
tpnnrnal dE' datos lOTE) qr1e puede conlE'nzar ;¡ tr.lnsmrtir 
diltOS 

DACS (Digital Access and Crms Connect Systtm) . 
Al ceso D1¡::it;~l il SrSII:'ITlas Crcx<.eonnectJ · Conmlrtildor de 
timeslots (segmentos de trE'Inpo) que permite redistrrhuir 
electrómca!TIE'nte lineas E 1fT 1 al nivel OS O (64 kb~l. Se 
llama tamlnén DCS o DXS. 

Datos (Data) - lníormación rl"presentada en forma digital, 
rnduyemln voz, tf'xln, íacsímrl y vídeo. 

dB (Dt'cibel) . Unrd,1d que mide la inten~id<~d rE'Iativa 
(razórrl de doc; señilles·. 

R A O O A 1 A (OMMUN ( A O N S 



158 

.---------------------------------9~---

dBm - Unidad ck> medida de polencia en comunicaciones; 
el denhel refer1do a un miliv;tlro {O dBm- 1 mlll\'óllio y­
JO dBm = .001 m1hv~tiol. 

DCO {Data Carrirr Delrct • Detección de Portadora dt 
Datos} • VPr CU 

OCE (Data Communications Equipmenl) - 1Eqlllf10 de 
(omunicaoone<; de Da!()()- fl equipo que brinda la~ 
funCIOilf'~ que f:'Siableom. mant1enen y fm,1lizan una 
cnnPxión rle tran~m1~1bn de datoc; korno un mork>m). 

DOS (Digital Data Sffiiice • "Strvicio de Datos Oigitalrs") 
M;uca regtstradil dP A T & T que tdentiflca un ~100 de 
linea priqrla para la<:. romunicacinnes de di!IO'i digitnles a 
velocidade-5 en la g<~mil de 1.4 a 51l kbps. En paíc;et; fuera 
de(()'( [E.UU. s.r suele u~r a 64 khps, 118 kbps o más. 

Diafonía (Cross1alk) • 1 rano;ferencia indeseada de enetgiil 
d(' un cirnnto a otro. Tipicarnente,la d1afonia tiene lugar 
entre cit(UIIo<:. ild~·acpnt~ 

Diagnósticos (Diagnostics) • ProcedtmJE'fli('K y ~JSIE'm.l~ 
qut> ÓP!f'(tan y a•~lan una falla o error en un dJ~pcK•t•vo Oe 
comuniran~. rrd o sistt>ma. 

Digital-La ~l•d.1 binana n/tr'J rlr un,1 computadora o 
tE'rmmill En la~ comt•n•CilfiOne-; dt> datm, unil <.e1ial 
alternad¡¡ y dtS<'ontmuJ (rul<;<~nlt>). 

Digitalización dt la ·voz/Codificación de la voz (Voict 
Oigitizalion/Encodingl -l;¡ mnver~•ón de la ~ilal 
an.1ló¡:ka dE' voz E'fl ~ímbolos digítalf'<. para ~u 
alm;¡cenamiento o tr.1n~rm~ión (p. e1. AlJPCM, CVSD. o 
PCMI 

Dirtcción (Addr~~). RE'fJr~ntacion corlific;¡da d(•l 
ollg!O'n o d('<.tmn de lo~ datos 

Dirtcción lnletMt (lnltmtl Addrm) -también 
drnrKnitMria rr Addre-;~. DlrPCOÓn rle 12 hll 
mclrperirlrrnte riel h.mlware que ~P as1gna ,, com¡M1tador,1s 
cffitt;.l('<.ik'f¡o el con¡unto de rrotowln~ TCP/IP. 
Dispositivo dt compartido (Sharing Devict). D1~poo;itivo 
f1U#> ¡'E'rmrte romp.1t1rr un llllltO ti'(Ut<;O fmr)(IPrn, 
rn111tiple~m o puPno rko corn¡mtadma) f'fltrf' \',nroc; 
dr~po~ttivn~ (terminales, control;.dores o modem~). 
Di~lorsión (Dislortion) · l;. modifir ;.nón rnrkc;p;.rl,, de 
un;¡ forma df' ond,1 que ocurrp t'fltre dn<; puntO<; de un 
~~~l!'tllil de tran~m~~•ón. 

DOV (Data Ovtr Voic~- Datos sohrt voz). lf'Cnologí;¡ 
¡wt~l,l tr.m~m•~•ón de datoc; y voz simuhaneamente por 
r·1r trenzildo dP ct~h!e~ rlP cohte. 

OS-3 (O~ital Si~allenl 3 · Stñi!:l Digital dt jtrarquia 3) 
.Trrmmn u~ado¡w.1 denornrn.1r la ~E'iial (hgtl,ll de 4) 
t..!hp~ tr;¡n~por1.1rla por un;¡ in~tillan{m H. 

OSU !Digital Sm-iet Unit • Unidad de Strvicio Digit;.l) • 
D•~pmltt\'O de usuarro conectado :1 un CtrctH!o íh¡.!rta! /tal 
< nmo DOS o T 1 (U;'!Itdo ~!á wrnbin.1do con un.1 CSU) 
La DSU cmwiPr1P la comente de d.ltos del u~uarro il 
fmtn.lln ln¡M11ar pilril ~ll tr;¡n~mt~íón 

OH {Data Ttrminal Equipment. Equipo terminal dt 
datos)· Ot~f)()<iltivo que ll,m~mrtf' y/o rPC 1l)f' datm t~/de un 
DCF (p. Pj. un trnnmt~l o imprrc.ora) 

DTR !Data Ttrminal Rti1rly. Ttrminitl de datos lista). 
~~ñ.1l 1lr control dE' rntert,lf t> de nlOI"!Prn envl,ldi1 dP1,1 DTE 
al rllf)(if'ln; gener;~lnlt'nlf' lt> mdJCil ;.l modf'lll que 1.1 OlE 
!'<t.l hqa para tr,1n~m1tir d.1tf'X 

OXI (Data hchangt lnttrface . "lnttrf~ci dt lnltrcamhio 
de Datos") • Prntncolos u1thz.1dos f'lltre roftter; y USU~ f'f1 

SMIJSy/\lM 

Eco, stñal dt /Echo·signall • Ot~lor<.tón dp <.f'ñal qup 
(){11(1(.> (tl,lndn IOl ~f'ñill tr.m~mitnl.l e<; letlej.lrl.l hOlri,l 1.1 
<·~tación rlf' ongPn. 

Ecualizador /Equaliztr) - D•~poo;ith o r¡ur CfllllfJNlS.l 1.1 
rh<.tor~it'tn f ,1U(,.lda por 1.1 iltenu,lríñn y el tif'lllJXI rk> 
prop.lg<trtón quP ~~~ fum tOn dP la frf'( ur>noa. RcdurP lo~ 
{'Íf'Ctm <k la<. dt~lnr<.iof'IE"'ó de <~rn¡ditud. hl'fuf'noa y/o f;~se 

EIA IEitctronic Industries Association • Asociación M 
Industrias Eltcfrónicad- Or~anmcrñn df' nnrma~ dP loe; 
EE.UU. r¡up ~e ~f)f'( ral1za m la~ \at,1Cif'rí~tica~ t>lf.ctrira~ y 
lunC1on.1le~ dP Ir~ eqwpr)'; Óf' mterlitrP 

Eliminador dt rnodftn (Modtm diminator) • Oisposilivo 
u"<!do flilr<'~ conectnr un terminal local y un puerto de 
computadora. El el1minarlnr óe módem reerrJfMaza al par 
rlr ml'xk>rm norm.1lmente n('(Ntios. 

EMI IEIKtroMagnttic lnltrffmK!' • lnttrimncia 
Eltctiomagnética) • PPrdrd.1~ de radtación (U('fa de un 
lll('(hO de tri1mrnisión, ~dalmente a raíz del u~ de 
erlí'I'JlÍa b.ljn lit foona de ondas de alta Írf'(Ufflflil y 
modul<~ción & ~ñal El EMI w puede f'f'rlum ulllrzanclo 
un blmd.1¡e ndKu.lCio. 

Enlact compotsto (Compositt Link) -la línea o circuito 
que tOI1f"Cia un par de rnul!lple)(Of'PS o coocentr<tdores y 
que tran~porta dntos muh•rlexados. También~ denomina 
enl;~ce agregado o principal 

Enrutado (Routing)- El proceso de sele<ción de la vía 
orcuital m:is eficrente para un mt'Osaje. 

ESF {htendtd Suptrframe Formal - Fonnato dt 
suptrtrama ampliada)- Fonnatode trama Tl que utiliza t>l 
brt df' f'ntranwio p.1rit hrindar funci()f)('C; de 
rnnntf'lllmrento y dragnó<;fico. 

Espacio (Spact) - En telecomunicaciones. la ,1usenda de 
o;{i'ñal. Eqwvalentt> a un "O" binario. Un e<;p<~cio es el 
opu~to de un;¡ fTh1rca •J". 

Etherntl • Orseño de red de área local nonnalizado como 
IEEE 802.3. Uti11za transm1srón a 10 Mbps por un bus 
(Q.1)(1JI. y (>1 método de iiCCt'SO CSM-VCD. 
Excitador dt línta (liiM' drivtr) - (OIW{'r<;(lr de wñal que 
arnndici<.Mlc1 una wri;.l d1grtal a fin df' ac;pgurar su 
trt~n<;tni~tón rnnfrahle a trav~ de una distancra 
con~idcrable. 

E1 - St~tem,, <k> portadora dtgrtal a 2.048 Mbps u\ado en 
Europa. Llamado tamhiffi CEPT. 
El - Normt~ f'Ut~lf'a de trano;mi~ión d1g1tal de alti1 
\t>lor idad qtlf' o¡lf'ra i1 14 Mh~ 

FCC (Ftder;,l Communications Commission • Comisión 
Fedtral de Comuñicadoneo;). Org-:lm~mó -regulador rlr lo~ 
ELUU r.1ra tod.1~ la~ conmnicaciooec; rarli.1les y eléctrrcas 
rnfprpc;t,lduale~ 

FDDI {Fiber OKtrihuted Data lnttrfact • lnltriact de 
datos distribuidos por fibra) - Norma ANSI pJra enlaces 
por fihr;~ óptica con velocidacie§ ha~ta lOO Mbps 

FEC (forward Error Correction -Corrtcdón de trror 
hacia adelanlt)- Técmca para detertilr )'corregir error~ 
en la tran~mt~ión s1n neces1dad de retran~rmt1r la 
infrmn,lCIÓfl 

FEP (fronl End Processor - Procnador frontal) · 
D1c.po~ih\'O dr rornumc;.nón en el entorno IBM'SNA 
respon~.1hlr rf(• las cunun~earim)(><; entre la computadora 
p11ndpal y los cnn!rol~dorr~ de cluster. 

Fibra óptica (Filx>r Oplicsl· Dt>lgadoo; filanleOtO'ó de vidrio 
o pl.i~trco qtlf' llt>van un h,u de luz transm1t1do lgener.1do 
¡xu unlED o l.l~{'r) 

Fui! Ouplex • Circwto o rlio;po~itivo que ¡)f'mlllen la 
tr,ln<.mto;rún 1'11 illllhm ~rntulm ~innrlt<'Jrw;ml('rllr. 

FXO (fort~n hchangr Offict • Central tll:ttma) • 
lntrrlarf' rlf' voz que emul.1 una f''I(IE'n~iOn de PABX tal 
como ap.HPCe ante la c-('fltral trlefó111ca rara la conextón 
dP una f'~tf'n~rón tk> PABX a un muh1piE'xor 

FXS (Foreign hch<'nge Submibtr- Abonado t')(ltmo) • 
ln!erf.1ce de vn1 que f'!nula la lnterf.1ce de un;¡ extensión 
rlr P/\BX lo 1.1 interf.1ce rle abonado de un,1 centr.1ll para la 
cnne)(ión de un .1paraln telefónico cornpnt{' a un 
nnrltrplf'JCOt 

G.703 • Normil CCITT ele raril<1rrí<.trr;¡~ fí~•ca~ y eléctrb~ 
de diver~ac. tn!E->rlac{'~ digttales. mcluyrndo las de h4 kbps 
y 2 04R Mbp~. 

Half Duplex • Ctrcwlo o dt~poo;ilr\'O qur JM"rmllt>n 1i1 
tr;¡n\lll!~Hm t'fl arnhO<; senlickK pero no <;tmult<inE'ilmente 

HDLC (U~h lenl Data Link Control. Control de alto 
ni\lel dt enlace dt datos) • Protowlo mternadoníll 
~;'mdar rleím•óo por la ISO 

IEEE (lnsfjfutt of Eltctrical and Eltctronic En¡::inttrS 
lmtiMo dt lngtnitrm en Eltctricirlad' Eltctrónica) 
Or~illlltación protr<ronal mtt'fnannn,ll qut• puhhca ~\1( 
propt<~s norma~. la IEEE r~ mrrmhrn rlt• Af\.:51 t' 1q l llU 
fiOl.J ~iftcao(ln de li11[[[ p.11,1 J,t~ 1 o\N ce;, '· 
IEEE 802.5 -eo;pecifrcación de 1,11[[[ p.llill,l~ lAi 
R1ng 
fmprdancg {lrnpedarta) • Electo fot,lf Óf> JOl tf>C;I<.fPilfÍil 
mduct;¡nna y capacitanna sohrf' unn ~E>ftaltr,lnQm!ld,t l;¡ 
m1perianoa vari<t con 1.1 frecufficra. 

lmptdancia caractt'ristica (Characttristic irnpnfanct) -l;; 
imrffiancia rie lt'mlrn;.rión de un;. hnra de trammt<;ton 
telédricall'l("nlf'lllnrlnnl'l(' 

lnttrcalado dt bib/multiJHuado (Bit 
lnltr~av"'WMuttiplt:dng) - rroct><;o U(,..ldo en PI 
multipleudo por d1visión E'fl t>l !lempo cuando los hít~ 
indrvidualt'S ongrnados en dtwrSil~ lurnle~. c.1ni1lec; de 
h.1ja velocrdad - son comhmado~ tde .1un h1t de cada 
ct~nal por vez) en un<~ sola rorrtt>IIIP dr h1t~ de alta 
veloctdad. 

lnttrface ·límite COfllpi1rtido. definido por oracterí~h(,l~ 
fisKas de Interconexión en cmnltn, car0lcterí~trri1~ de 
o;pñal, y ~1gniflcados de las Wft;¡lec; rnt{'rramlnil<ia~. 

lnttmtl Addtess. vt'f Dirf'Cdún lntrmet. 

IP ·Internet PrOtocol. Ver Protocolo lnlt>tnt>!. 

ISDN (lnttgrattd ~rvices Digital Networ\: . RDSI/Rtd 
Digital dt ~rvicios Integrado<;)· ~nido rnwi~to PI" una 
f'!npte<;.l de ronmmcanonp~ fllle Jlf'rmrtp ll,ut~mrttr 
~rmultáncalll('nle div(>t<;(J'; tip(l<. drd.lfn~ rligl!al{'( 
< onmutadfK y voz. 

ISO (lnltmalional Standank O~anization • Organización 
df' Normas lnftmadonall- { lrgani7aciún intf"''n,lcional 
mvolucrOlda en 1.1 fnrmul,lrir'ln d(' norm.1~ ele 
comunicariont>S. 

Jtrarquia D~ital Síncron.1 (JOS · SOU, SynchronotJ'Ii 
Oi~ital Hierarchy)- Norn1.1 f'tlffljlf'ol ¡wa rltt~o dr n'l('(hoc; 
CÍJI!ifo<; rar,l t>llr,lmportf' IÍ<.It o f'n lt'fJr~ de 1,1fJ:,1 dj(,l~~rr.l 
y ;¡ltil Vf'lorid.1d. 
Jitttr- [)e<;plazamipntn de un.1 ~rr,..,t de triln\lni~iór. 
!lempo o en la f;~-;e, f'uedr introducir crrorec; y ptirchda dé 
SlnCromzación en l<ts COillttni< acione~ ~iiXtort.l~ de ah a 
v{'locidad. 

LAN {Local Arta Nttworl< · Red dt Arta local) • 
ln~f;¡lación de trammi~if:ln dr dil!m de alto voltnnen qtiE' 
Cfmecta vari<K di<;pOSrtrvoc; int('fcontumcclfi<K 
lcomput.1rloras, lf'l'minalec; t> nnpre(ora~t ÓffiltO de un<t 
misma hah1tacrón, E'diftcio o compl{'jo u otr,, árp;¡ · 
~E'ográflca Hm11.1da 

Unta multipunto (Multipointline). V('r ~s,,¡..,da Múltiplp" 
·.linea de<.halanceada tUnb.1l;¡nced line). linP<l de 
tran~rnisión en l;~ cu.1l c;p IIS.l un solo conductor p.1ra 
lrammitir una ~i11 con refprenna il maY /por ejemplo, 
Pn un ci1ble CO.lJCiaD. 

Línta dtdicada/arrtndad., (Lea~td lint). Unecllt>IPfónica 
rrc;prv;~da paril t>l U<.rl eJCrluo;ivo Óf' un chf'!lle, ~in 
conmutadún de CPntral. 

MAC (Mtdia Acms Control- Control de Accec;o a 
ME'diol. Protocolo que defrnp la~ cond1nones hajo la~ 
cualf'~ las ~tac10oes tko tr.lhajo.lfCNk:>n al m~t1o de 
tran<.mi~1ón; "l!.U<,() eo;t;í rn,ís rhfundido en lo quP ht~ce il 
las LAN. En las li\N hpo IEEE. 1.1 cap., i\IAC ps l;~ suhcapa 
mj<; baj,l <IPI prOiocnlo del;~ r.1pa rfE' t'lllc1Ct' de dt~trn. 

Marca (Markl- En tPifftHntmlca(iones. ~ignifr(<tla 

lut'Sencia de un.1 ~iill. Unamartil es equív;~IPnte ,, un •t• 
1inano y ec; lo opuP~In ;¡l E'~Jl.ll in (',r). 

MIB (Managementlnformation Basr • Bt~<.e elE> 
Información de Admmi~tr,lCiónl. Colección de oh)etOS a 
loo; r¡ue ~puede accf'(IN a tr,wé~ de un protocolo de 
t~dmmistr;.dón de redC'~ tal corno SNMP.loo; oh¡etcx 
rerreq>nt;.n valoreo;; que ¡~n <.er leirkx o modific;t(loo;. 

Modtm (Modulador Otmodulador)- Dispositivo usado 
¡w., convertir Sf'ñalec; d1~11alp~ c;pric de un.1 DTE 
tran~nw;nril il una 'ieñnl adecuad,, ¡w;¡ la lran~mi~l• 
grml d1o;tanda. RP'((mvrene tamh1Pn l,1 ~ñ;¡ltranvmllt~o~ <1 
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información digital serif' para su aceptación por una DTE 
receptora. 
Modtm de distancia limitada (Short haul modtm) -
Modem dt~ñado para la trano;mistón a tra\'6 de drstancias 
rplat•~arTlE'!lte corta~ por Circuitos metálrcos no cargados 
Se llama tambié-n t>xdtador deo linea. 

Modo trano;parrnte (Transparenl Mode) · f une~onamiento 
de una inst;:¡lación de trammi~i{l(l dtgttal en la cual el 
u~twio tirne u~ IOI<ll y lrhrf' del anrho de hanrla 
rlt~ponible, 5tn perr<~tarse de proces.1mrento rntf"rmedio 
al~uno. 

Modulación (Modulation) ·Alteración de una onda 
portadora en función del vaiOf o de una muestra de la 
mfonnación que se- transmite. 

Multipfuado a sub v~ocidad (Sub rale multiplexing) • 
Usase en los EE.UU. para referirse al rnultipfpxarlo por 
división deltrempo a vPioctdades por deha¡o de los 64 
khp~. 

Multiplexor/Mux (MultiplexH)- Dt~posittvo que permrte 
que dos o más señales lransrten y compartan una vía 
común de tran~mt~ión. 
MultipiPxor estadístico (Siatistical Multiple•or, STM o 
STOM) • Ot~positivo que conecta vanos canal~ a una sola 
linPa y le~ asigna los segmentos de ttempo dmám~eamente 
en funnón cft> ~u acttvidad 

NOIS- f~pPCifrcación ~tandarizad.1 de tar¡eta~ 
adaptadora~ a red fl.lra re des.mollada por Miet(X()h para 
wpJrar el protocolo de comunicaoonrs rlf.l h;ml\'.art> de 
conexión eJe red de la P( El dr1ver e~ C;'lpaz df' f'Jf.'Cttlat 
c_nnc.urrentrrnenlf' pila~ rlf' protocolo"i mtilt1ples. 

Nodo (Nod~) - Punto de intf'tconexuln a un.1 red. 

NRZ (Non Return to Zero • Sin rrtorno a cero) • Sist('tlla 
df' uxl1hcactún binana que reprPSenta lm unCK y cero~ por 
h~ns1one~ altas y baJas npue<.la~ y alternada~. en el wal no 
hay retnrno a tensróo cero !de referenoal entre h1ts 
cocM1cados 

NRZI (Non Return lo Zero lnverted- Srn retorno a cero 
invertido) - Sistema de cc:xllfiGICtón hinariil que inv1crte la 
sf'rial Pn un "1" y df'j,lla ~ñ<ll ~m c.1rnlm~ ~wa un "0". Se 
df>norlllna también nxilficaoón por t171nSJCión 

ODI (Optn Dala Link lnl~rface • lnlrrface de Enlact de 
Datos Ahitrto) • E!'-flt'C'ficaetón de intt'!fac{' e-;tándar 
dec;,mollatla por Nmetl p.1ra ~rm1t1r que tar¡etas 
adi'!pt;¡doras p;¡ra Pe e¡ecut('n pii,H de mültrples 
prolocnlo~ 

.OSI (Open System~ lnterconnection) Model- Modelo de 
rf'fPrenci.1 <Ir ~1rle rap.1~ de rf'(l de romunic.aoones 
df>(Jrmllado por la ISO. 

Paquelr (Packrt) • Gntpo orden;¡do de seiiJie~ de datoo; y 
de control triln<.n111ido por una rerl y que f'S un 
~uhcon1untn d!' un men~;rjp m;ís gr,1nde 

Par tr~rado hlind,1do ISTP, Shirldrd T wistrd Pair) -
TPnnino Sf>ilf'till quP O!>sign.1 mtema~ d!' cahlr.1do 
e~prciflc,1mente d1sf'i1adm para l,1 tr.msm1~r(m dP dJtos y 
f'O los cualf"' lo5 cahle~ PSI<Ín hlmcfilrln( 

Par trt'nzado sin hlindar (UTP. Un~hielded Twi~ted Pair). 
T Pmuno gpneral,1pfic,,do a tndm lo~ w•tem,1~ lorafp<; de 
tahiPado pilla la tr;msmi~1ón dto d<~to~ y que no p<;t.'m 
hlrnd.1dos 

PCM (Pulse Code Modulation - Modulai:ión por 
Codific<tción de Pui§(X) • ProcNhmiento parn .1d.1ptar una 
c,eii.1l analóglla lcomo la voz) a una conif'nte dtgrt.ll de h4 
kbp~ p.1ra la tran~mi~ión 

Polling. Ver 8<1¡,1cb Muhiple. 

Portadora (Carrier). Seiial nmtimr;l dr fr('(urncia fq¡¡_ 
ca¡ m dr:> Sf't rnoduladil por otr,1 <;('il.lllqur:> contrrue l;¡ 
mfounaciónl. 

Protocolo (Protocol) . Conjunto fnrm,1l de cnnvf'llriones 
que golm•man el formato ytempor'I7Jción rel.lltva del 
intercambio de mensa1e~ entre d~J<; ~~~tern.1~ que <.f' 

comumcan. 

l'rotoollo lntrmd (IP -lntrmd Prolocoll· El protocolo 
de nivel de red del conjunto de protocolos TCPt1P 
(Interne!). 

PSTN • Pubhc Swrtched T elephone Networic.. Ver Red 
Telefón1ca Conmutada PUblica 

Puftrte fBridgt)- Di~itivo que inlt>tronecta redes de 
área local fLAN~) fn la Cap.1 de EnlacE> de Oat~ OSI r rltra 
y retransmite tramas ~Un las d~recnooes a nivel MAC 
(Medra Access Control - Control de Accf'SO a Med1ol 

P~o (Port) - lntfflace fí"iica a una computadora. o 
multiplfxor para la conexrón de terrninal€'5 y modems. 

Punto a punto (t'lllace) (Point lo Point Link). Conextón 
entre dos, y sólo dos, equrpos. 

RDSI -Red Digital de Servicros Integrados. Ver ISDN. 

ROSI-BA • RDSI en Banda Ancha. Ver BISON. 
Red. (1) Gnrpo de nodos intl.;'l'conectadds; (2) Ser1e de 
puntos, nodos o estaciones conectad<x por canales de 
comunicación; el conjunto de equipos por los cuales~ 
impiPmefltan la"i conexiones enlrt> las estaciones de datos. 

Red T~lf'fónica Conmutada Púb1ica. La rerl de 
tC'Iecomumcadunes a que acceden generalmente 10§ 
teléfonos corrientf'S, teléfonos muhilínea. troncales PBX 
(centralrta privada) y equipos de dato~. 
Rrdundancia/Rrdundanl• (R..tundancy/Rodundanl). 
ComponE>ntf"i de reserva u5ados p;¡ta a<.egur.1r el 
funcionamrenlo Ininterrumpido de un siqema en caso de 
falla 

R~loj (Ciock)- Ténnino hrf'VP que 51gnifKa I;¡J~ fuente/s ck­
S('ñale$ de srrlCronr~ usad.1s en las transmisiones 
síncrona~. 

Reloj m<rf'§lrn (Master Clod) • fuente de la~ SPirales de 
t('fllpOrizJ( iiliJ (o las ~ñales mio;,mas) que toda~ las 
e~tiKionpc¡ de 1.1 red usan para la stncronizadón. 

Rendimitnto (Throughput) • Cantrdad total de cfatos 
gpnerados o trammihdO<; durante un ciPrto lapso 

Rrpetidor (Repetidora)- Dispositrvo que autom.íllcamente 
amplifica, restaura o devuehe la fonna illas <,eñale~ rwa 
compen-.ar la diqorsión y/o atenuación antE-S de proceder 
a retransm1t1r. 

RMON (Remolt MONitoringl- [1 MIB de monitoreo 
rpmoto QUE' pem1ite que un dr~pos1tivo de momlorPO de 
red S('a configurarlo y leido a dr~tancia. 

RTS (Rrquest T o ~nd . Pedido de Envío) . Señal de 
control de modern env1ada riese: le la O rE al modf'm y 
ut;.¡¡?;¡ para decirle al modf.'m qi.re la DTE henp d.1to~ p.ua 
erwrar. 

SDH- Synrhronous Otgital tlrerarchy Ver Jerarquía 
()'¡g1tal Sincron.1 UDS). 

SOlC (Synchronous Data link Control. "Control de 
Enlace (i{' Datos Síncrono")- Protocolo IRM pat.1 entornos 
5NA. [1 SDtC pe; un protocolo orientado a brts similar al 
HDIC. ' 

St-gmtnlo dr tiempo (Ti~ slot) . Pornón rlf' un rnuhiplex 
S('tre de rnformJCIÓn derhrado a un llnico r<1n.1l. En El y 
T 1 un segrneuto de ttempo rpprpsentil tipicamente un 
canal de h~ khps. 

Señales de control (Control Signals) • Señal('~ qur pa,an 
entre una pane de un ~Í\If.'ma _de wmumcacio~ y otra 
(como RTS. DTR, o Rl), corno p~rte de un mecanismo dP 
control del ~1Qerna 

Señalización E&M (E&M Signalling) - Si~tf'fna de 
tran~rn1~16n de vo7 que utiliza caminos separado~ para la 
SPñahz;¡ción )'la~ señales de voz. [1 hilo "M" (Mouth-
brx ,11 -tr,m~rmte ~f'riales al ('xtremo del circUitO mientras 
quE' el"f" (f ~~ - oído) rec1be 1.1~ 'leña lec; Pntranles 

Stoñalización m banda (In Band S~nallin~J. Señalización 
que utdtza freureno,1s dentro de la banda de informaoón 
ele un canal. 

Si~lem;r de Administración de Red-(Networi Managm1t11l 
System) - S1~tem..1 cornpl~o de eqUipos que se uhhz,, para 
monitnre.lt, rontrol;lr y mlrnimstrar una red de 
comumcaciones de datos. 

SMOS (Swit~ Multimtgahit Data St'n·ict'. "St'nicin 
conmutado de Multime-gahit~ de Oatos"l . f ~!"'( rru ,l( l!lll 
de Un Sf;'r\.1(10 de dato<. de p.lqUrl!"\ f(lll!\lUI,lfl• 1" ~In 
cooexiones. 

SNA (SysttmS Neh\'Ori Architecturto • "ArCJL!iiKtura dP 
Rtdts de Sistrma")- Pr01ocolo de l;r arqllltet)rra df' 
comUnlcacr()Of"; ffi cap.1~ de IBM. 

SONET (Svnchronous Oplical Ntlwori - Rrd Optica 
Sincrona)- Norma JWa la utrhzación rif' nli'Cfm" nphr f}( 
para eltramporte físico en rt'rie"i dE> larg" drstafl( r,1 ~ .11!,1 
velocidad La~ velocrria~ h.'t~1ca~ dE> SONfT corwf'nz,,n 
por 31 B4 Mhp~ y flpgiln a 2 S Ch¡)( 

SNMP (Simple Nttworic MM~agrmml Protocoi­
Protocolo de Admmtqracron dr RE'f~ Sunplesl · 
Actualmente muy difund1do El protocolo de 
adrn1nistrad6n de rffip<; del wn¡unto efe protrx ol~ 
TCPAP 
T1 Fraccionario (hactional TI). 5-rn icrn br1ndado por 
empr~s de comunic<rcionec; dP An!(>rrca cid Norte. SI> lf' 
da al dif'flte un errlace T1 completo, pero PI cohro loe h,,<.a 
en el nútl"'{'t'O de <.egnlf'ntm d(' tl('lllfl(l u~1dn~ 
TI ·Término de Al& T que df'~i¡!ll.l una tn~t;¡l;¡ciún a 
ponadora dtgital usada par;¡ tr.1n~n1hr una ~i;rl de 
fonnalo OS l a 1.544 Mbps L;¡ trama dP T 1 hene 24 
~merrtos de llempo (tun~lot~) o c;lll.lles 

TCP/IP (lransmission Control Protocol/lntemel Protocol 
-Protocolo dt Control de l ran~misión/rrotocolo 
Internet). • Conoctdn tilmh1P.n cnmolnt<>nlf't l'rotowl 
SllltP. E~te con¡untn de pro\(l(nlo~ ~r utrlrza rn la lr~f'mrt y 
w ha gerlf.'ralizado su UVl par,1l;¡ intNUM1t'XIOil de rf'fif-c; 
heterogénf'as 

TOM (Time Oi,·ision Multiple•or- hlult'I'IP,or pm 
01vistón riel Tiempo)- l)'~l)f)<;lti~o qtlf' dJ\·r<lf' el tlf'mpo 
dt~ponihle f'n ~u enl,1Ce cnrn¡nrr,to rntrp su~ (',lrlillec;, por 
lo general intercalando lo~ brt" l"'ut TIJht"J o c.uactE'fes 
("char:lCtPr TUM•J corre~pnndl('llt('~ i!l~ d.1to~dr tad,, 
tennm;¡f. 

Tol¡en Ring ·Red de áre,,luc;¡lnorrnil1ir,1di! romo l[[( 
802.5. Una trama su¡)f'rvisor;¡ ("jokpn"l PS p.1~1cl,1 
secuencialnlt>nle E'fllre est<loonec; ,1(lyacMtes. La~ 
estaciones que d~an accE'fl(•r a J;¡ red deben eo;per.1r a 
que le<; llegue el "token• antí'S <k> poder tran~mihr datO"i. 

TransmKión Asfncrona (Asynchronous T ratM'Iission) • 
Métcxln de tran~tniSIÓn que Pnvi,l 1.1~ unrd.1d~ dP datn~ rlt> 
a un carácter por \f:'Z. Lry; car.1c ietP~ ~on prf'(f'(lido~ y 
wgwdo~ pot bit~ de arr,1nquC'/p,llJd,l (~t.lrt/~topl que d.1n la 
temponz,Kitln (~lncronizJctón¡ en l,l lf'!llllllill rPU'fltora. 
Llamad.11,1mhiPn tranqni~i{m dr ilrranque/rwad.l. 

Transmisión serie (Seriall ran~mis§ion) • El modo de 
tr.ln51nisión má~ COI'tlf'llte, f'l1 rl cu;rllos hrt~ di' IO'i 
caracter€'5 wn enviados (,{'(UrndillmrniP ck> ,1 uno por \f'Z 

en lugar efe f'fl raraiPio 

Transmisión sinctona (Synchronou~ lran~mi~~inn)-
T ran~nmiOn M la cu.1llo~ h1t~ de d,1to~ ~t· em í,ln ,, 
velocidad ft¡a, ron PI triln~rni"m y rf'fc>ptf'l sincroniz.1dos. 
Transmisión analógica (Analog TransmKsion). 
T ran<aniSIÓO efe una wñal dP vanacicín conhnua, a 
cltferencia df' una señal di~etPia lcligrtall. 

Troncal (Trun~) ·Un único tircuito f'n!le dmpunt{)(, 
cuando arnhoo; Sill.l rentrm de ronrnutación dP punto~ rlE' 
distrlhuciOn mdividü.1les. Genpralmente un¡¡ honcal 
mane¡a ~irnult.lnearnrnte ntrffif•rn<.CX c:males 

X ON/X OFF (T ransmiller On/T ran911ÍIIet Off­
Transmisor activado/TrarKmisor desactivado) - Cari!CtE'fes 
de control uhl1zadoc; par,1 PI control del Ou¡o rlt> señal, y 
que md1can a un tenn1nal el lOilll{'nZO ~ trano;m1~1ón (X 
ON) y ~u (m (X OfrJ. 
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,'Abstract Control Diagram 
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.· 

Mathematical Modeling 
1 

• Class Discussion: 

- (Ürdinary) Differential Equations 

- Laplace Transform 

- Z - Transforms 

- Step Response. 

• See Appendix for 

i 
1 - First Principie Models 

- FIR/Step/ARX!fheta Models 

RMPC Conceple Couree 111'91'94 Pege 2·25 

.. Honeywell 

1 
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• ¡ 
Direct Synthesis <a> 

, 

• Perfect Control (if possible) 

- Defined as response of y/R = l 
- Impossible to achieve since Oc = >= 

• Finite Settling Time (if realizable) 

- Detined as response of y/R = 1 
· ~s+l 

Where '!~.: is dosed-loop time constant. 

- Choice of 'te will give a closed-loop response toa setpoint changc 
which resembles a first order process with time constant equal Lo 'te 

'Honeywcll 
.,MPC Concepts Course 414195 Paga 2-61 
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' V Direct Synthesis (2) 

• Suppose we could comtnand a closed-loop response for the · 
setpoint tracking, y/R: (assuming for now L= O) 

0·0 
• And al so y 1 R = p e 

1 + opoc 
• The controller can be sol ved and would, if realizable, gi ve 
the closed-Joop response commanded. 

- solving for Oc gives the form of the conlroller requireu lo give. a 
user-specifieu response, y/R: 

Honeywell 
RMPC Concepts Course 414195 Page 2-60 
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Preparation for Control Design (2). 
' ¡ - . 

• Definitions of IAE, ISE and ITAE 
• They can be used' to define the control performance 

-IAE = J~ 1 e(t) 1 dt absolute error 

ISE~J 
2 . 

[e( t) ] dt squared error 
o 

ITAE = f~ t 1 e(t) 1 dt time-weighted absolute error· 

• Comparison of IAE, ISE, and IT AE 
• They 'lre very similar 
• ISE often leads toa mathematical convenience 

Honeywe~ 

1 

"' "' 1 



' ·,· Min.;.Max Principie 

• Find a fixed PID controller that is insensití ve to' model 
error and yet provides a good control performance. . . 

• For any given PID controller, the worst control 
performance ( worst scenario) can be found: 

Max ISE ( Kc. t., to, K, t, ~) 
K, t, ~ 

• The PID controller with a best control performance 
under ~ worst scenario is the desired solution: 

1 

Min Max ISE ( J<.:, t1, to, K, t, ~) 
Kc. tl, to K. t. é. 

RMPC Concepts Courae 3121195 Page 3-17 
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Essence of Feedback Control 
' .,, 

Compensation 

Goal of the control, , 
counteracts an error, 
appears straightforward 

Stability over time 
Not straightforward, hidden in 
the process of compensation, 
instability could "bite" you 

+= 
Robust Control 

Balance both stability 
and compensation 

Designing a controller is like playing wi.th water (its buoyancy). 
Water can carry a boat, and water can sink itas well. 

Honeywell 
RMPC Conc:epl8 Couru 111'MM Page 2-41 
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' '1 
·; Robust PID Design 

• Step 1: Obtain a model (doesn't ha veto be very good) 

• St.ep 2: Estímate an uncertainty (say, 20-50%) 

• Step 3: Compute the PID parameters (using Mac App.) 

• Step 4: Apply on TDC system (or other systems). 

Honeywell 
RMPC Concepla Coune 3121195 Page 3-23 
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Click the Cluse 
buuun ur the 
Window Close 
Box to close a 
session. 

.R-PID Design Software _ _Dl_ The ¡¡ ppl ic<Jlion 
is mcnu driven. 
Sclei.:t the type 
uf system yuu 
w<Jnt. 

' ·~ 

Dynamlc:s: Optional: 

e-1 Delay 1 S 1 1 Use mouse or . . Uncertointy % 
.=~----:~-~~-:~:~~~-:=:;--1 T AB key lo move cursor bet ween 

Clos .. d-loop = 1 R ti 1 the fiel lis anu 
Op•n-Loop . 8 0 . enter v¡¡Jues using 

Time Constant 1 S + 1 

the keybo¡¡rd. 

Robust PIO Tunings: 
Click the Design 

i 
1 

-----

Kc = PID Gain 

TI = lntegal 

12 = OeriuatJ; .. , 

Tune from th• sm¡Jler Kc until 
dtsir•d pwforminc• is r•acMd. 

·----------- .... ¡-------. 
ic = U ser Fiit~r--- ( Close ) ( Design ) '---------

ton aflcr you 
ha ve entcreu all 
the necessary 
values. 

R.C Concepls Course 3121195 Page 3-24 
Honeyw~ 

1 
~ 

o 
w 
1 

.1 



-· ----·--­
... - --

Temperature Control Performance 
' ; 

2.0 .-----------.----.---------------,.---·· 

1.5 

1.0 

0.5 

SP 

·0.5 
Robust PID 

-1.0 

-1.5 

i 
-2.0 ¡_:_1 __ _ 

o ·1000 2000 . 3000 4000 5000 6000 
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Model Predictive Control (MPc> 
' ~ . ' 

~ Prediction 
- Different Model Types 
- Example: Step Response Model 
- Model Initiali.,.<;lt\on · · 

• 1 •t 

- Prediction Bias·'Correction. 

• Control 
-Error Least Squares Solution 
- Ill Condition and Move Suppression 
- Response Trajectory 

i - Theoretical Solution (possible ). 

"'CT Co.-pl Coune 1CWII& Pap 4-11 
Honeyw¡._: 
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Model Predictive Control es> 

• • 
Known Values------1: Predicted 

Optimal 
Response 

• • • • 

Past 

RIIPC Concepla Courwe 3123195 Page 4-20 
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• • 

MV A', ~G-. • ( / ¡ '•'G ~~~ ·-G-- -.o-- -e--

: Assumed Values 

T=O Future 
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. . 

Multivariable ·Predictive Control 
., . ' 

' J (MPC) 
• Prediction 

- Matrix of Models 
- Multiple Inputs and Multiple Outputs. 

.:control 
- Error Least Squares Solution 
- Move Suppression and Response Trajéctory 
- With Multiple Constraints. 

• ¡Optimization . 
'- Utilizes Extra Degrees-of-Freedom 
- Real-Time, Cascaded Operation 
- Always Operates on the "Besf' Constraints. 

HoneyweiJ 
,CT Conc:apt CoWM 1015195 Page 5.35 
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'Ft,mdamentals of RMPCT 

For Honeywell95' User's Group Meeting 

June 14, 1995 

Dr. Joseph Lu 

Honeyweu· IAC 

RMPCT: Robust Multivariable Predictive Control Technology 

RUPCT Concepl Course 1015195 Page 7·1 
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PLANTEAMIENTO DE LA EVALUACION ECONOMICA 

S 1 PE 

• SISTEMA DIGITAL DE MONITOREO Y CONTROL 

FLUJO.· 

, .• DE '···.·. 
• •. EFECTIVO' · · 

-: ... : .·. TOMA DE 
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,, -
-- '-, ---... -_.. 

FLUJO DE EFECTIVO ~ .,r CON i=INANCIAMII:N 1 () 
.'• .. . ~ . ' ' (EN MMDLS) -

. ::~ .:: -~-::~.-- . . . . ·-: .. ....... :~ 
.. ',.,. .. ., ... ' . ....... 

1 S 1 PE 
! -:.: ~ ~: >. HORIZONTE DE ESTUDIO 

' 
:. .. ·' ··: ·¡· ' ' ' ; -; •·· ·:AAóC : :· :. . .. .. o 1' 2 . 3 4 5 6 7 8 9 10 1 ' '· 

' •,• --
--~-+-·····-~ ¡-r..,'fvERSION 

' . " 
(18.85) --!.· 

1--- --~ ... 
·' ' . ._,..,-

. PAGOSDE (17. 10)1 (1 7. 10) i (17. 10) FlNANOAMIENTO (17. 1 O) (17.10) (17.10) (17. 10) (17. 10) 

-
COSTQSDE 

(1.71) (1.71) (1.71) (1.71) (1.71) (1.71) . (1.71h (1.71) (1.71) .. {1,·71) 
REFACOONAMIENTO 

' 
1 
~ 

' ' 

BENEFICIOS · 
~ 

1 
PRODUCCION 90.50 90.50 90.50 90.50 90.50 90.50 90.50 90.50 90.50· 90.50 . 
INCREMENTAL 

' . 
(50.61) i (50.61) ' IMPUESTOS (50.61) (50.61) (50.61) ~50.61) (50.61) (50.61) (50.61) (50.61) ¡ 

''· ' ------- ~- ------·· --- . . 
1 ¡ 

1 BENEFICIO DE GAS ' 
14.52 14.52 14.52 14.52 14.52 14.52 14.52 i 14.52 14.52 14.~ 

( 1 ) 

1 
1 

IMPUESTOS (7.26) (7.26) (7.26) (7.26) ' (7.26) (7.26) (7.2bj (7.26) (7.26) (7.26) ! 
' 

BENEACIO:~-YMANTIQ, . 7.57 7.57 7.57 7.57 7.57 7.57 7.5'1 7.57 7.57 7.57 i 
1 

FLUJO DE EFECTIVO . (1M5) 35.91 35.91 35.91 35.91 35.91 35.91 35.91 35.91 
. ! 

53.01 53.01 1 

---L----
(1) INCLUYE• ·AHORRO DE GAS QUEMADO POR OCSMINUCION DE FALLAS EN MOD. DE COMPRioSOfl[~; 

-AHORRO DE GAS A PILOTOS POR INSTALACIOfJ DE ENCENDIDO ELECTRONICO 
- OPTIMIZAOON DE MANEJO OE GAS EN MOD. DE COMPRESION. 

(2) INCLUYE: -AHORRO DE ENERGIA ElECTRICA (PARO- ARRANQUE) 
• MANO DE OBRA OPERACION ... , 
- COSTOS DE MANTENIMIENTO (OVER 'l) 


