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Motion Control Avanzado
Contenido de la workshop

Digitalizacion — Virtual Commissioning -

- Conexion de un eje a NX MCD y simulacién de una aplicacion “handling” con NX MCD jrr— o
+ Verificacion de secuencias de programa y visualizacion de Motion Control

Siemens 2018

Pagina 2

SIEMENS
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S7-1500 T-CPU Handling SINAMICS S210

+ TO_Kinematics para la interconexién facil entre
ejes de posicionamiento y la cinematica

* Interpolacion 4D, movimiento lineal y circular con
afilado geometrico incluyendo la orientacion
cartesiana

+ Cinematicas 4D predefinidas para un uso facil de
cinematicas estandar

2018

Nuevo drive para el mercado medio de Motion
Control (mercado M2)

Optimizado para SIMATIC S7-1500(T)
Parametrizacion via Webserver

Safety basico via PROFIsafe
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SIEMENS
lngesmuity for Life

Motion Control V15

Virtual commissioning para aplicaciones MC

Handling & funciones cinematicas S7-1500 T-CPU

SIMATIC con sistemas drives SINAMICS

Hardware, estructura de cantidad & rendimiento

BB BB ERB

Safety, ejemplos de aplicacion & ofertas de la campana
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SIEMENS
lngesmuity for Life

Motion Control V15

Virtual commissioning para aplicaciones MC

Handling & funciones cinematicas S7-1500 T-CPU

SIMATIC con sistemas drives SINAMICS

Hardware, estructura de cantidad & rendimiento

BB BB ERB

Safety, ejemplos de aplicacion & ofertas de la campana
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Vista general
Funciones motion control y aplicaciones tipicas

TIAV15

S7-1200
S7-1500

Siemens 2018
Page 5

>
o
Z
[

s I
i ©
-

N =
N N

Funciones Kinematics
con seguimiento de cinta

VN

Funciones Kinematics

>

Coordinacién (operaciones
sincronas, levas)

¥

Control de posicion

.

Control de consigna de
velocidad

Portal cartesiano
Roller pickers
Brazos articulados
Delta pickers
Robots SCARA, ...

Ejes sincronizados
Cortadores cruzados
Tijeras volantes, ...

Paletizadores, ...

Elevadores + cintas verticales
Alimentadores + sistemas de control
de puerta

Bombas, ventiladores, mezcladores
Cintas transportadoras
Drives auxiliares, ...

SIEMENS
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Controlador avanzado — SIMATIC S7-1500 T-CPU SIEMENS
lhg.eb\ui\'y‘for&ft

Funciones extendidas Motion Control con TIA Portal V15 y firmware V2.5'

Funciones adiccionales MC Innovaciones hardware
- Funcién Kinematic [ New | - SIMATIC S7-1500 T-CPUs
» Control de cinematicas - CPU 1511T, CPU 1511TF,
con hasta 4 ejes interpolando CPU 1515T, CPU 1515TF,

- Sincronismoy levas CPU 1516T, CPU 1516TF, [\
« Sincronizacion con especificacion de la e CPU 1517T, CPU 1517TF
posicion de sincronismo del eje maestro y los  Estandar-, safety-plc y Motion Control en un
ejes esclavos Unico controlador
« Acoplamiento por consigna
* Acoplamiento por valor real con extrapolacion
« Hasta la sincronizacién en movimiento o valor o
de guiado permanente Programacion
Extension consistente y sin problemas
de S7-1500 mediante S7-1500 T-CPU

Editores integrados y visualizadores
- Editor de levas
« Configurador Kinematics / m

Trace de Kinematics Web server +
Paginas de diagnostico para Motion Control

1 comparado con un PLC estandar

Siemens 2018
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - objetos tecnolégicos SIEMENS

Camming lngenuity for Life

¢ “TO synchronous axis” y “TO cam” Valor maestro  Sincronizacion Leva Eje esclavo

* Define una funcion no lineal f(x) por medio de
interpolaciones de puntos y/o segmentos 4u: > ° *

A\ 4

b¥

+ El valor maestro es consigna/posicion real de un eje

maestro — o la posicion real de un encoder externo
* Un valor maestro puede ser intercambiado Eje maestro Eje esclavo
 Las transiciones entre interpolaciones y segmentos

son interpolados en el sistema de control
+ Sincronizacion a un valor maestro
+ Sincronizacion basado en comandos especificos

* Intercambio de perfil de leva al aire MCCAMIN (&[T
—EN ENO —
Master value interconnections _ — Master Starsync —
— Slave InSync —
| — Cam Busy —

| Pozzible master values — Execute CommandAbort
M PositioningAxis_1 - stleortzket ed —
i — Slave et Error —
] Synchronousﬁut.s_z o e : i
¥ synchronousixis_3 — SlaveScaling EndOfProfile —

Siemens 2018 <add> ﬁ;hhrs'lersynd’mi
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - objeto tecnolégico “Cam”
Lo mas destacado en el TIA Portall el Editor de Levas (CAM Editor)

ol aaTaAMa SN r SuE IS EEE =

vvvvvv

e ] S

1) Via segmentos polinomiales, interpolacion de puntos / lineas

2) Con velocidad o aceleracion constante (jerk-free) y de acuerdo
con las reglas del movimiento para discos de levas segun VDI
2143 (La asociacién de Ingenieros Alemanes — Reglas del
movimiento para mecanismos con levas)

Page 8

Edicidn grafica y tabular
del disco de leva')

Interpolacion idéntica de
discos de levas en
tiempo de ejecucion e
ingenieria

Optimizacién de
segmentos de levas
segun la condiciéon de
contornos ?

Calculo y modificacion
de discos de levas en
tiempo de ejecucion

SIEMENS
lhg%uf(y{or(dft

Modalidades de entrada
flexibles y eficientes

Analisis instantaneo del
comportamiento de la
leva en ingenieria

Mayor calidad de
movimiento

Mayor flexibilidad en la
maquina



SIMATIC S7-1500 T-CPU - objetos tecnolégicos “Cam”
Procesamiento de levas

SIEMENS
lhg%ui\‘y{or(aft

Comandos PLCOpen

= Antes de utilizar el interpolador de leva con el comando . . -
] MC_INTERPOLATE @l[%) — Master
"MC _InterpolateCam" o =
= Escalado y desplazamiento de la leva mediante parametros - "°i e
en el comando "MC_Camin’ o " s
TO-DB

= Modificacion de la leva editando el TO-DB
- Los datos de la leva estan en el TO-DB

i i ion " " FB LCamHdI_CreateC
Ejemplo de aplicacién "Create Cam AL
= Generacioén de levas durante la runtime a través de — s

funciones de la libreria "LCamHdI” i

Siemens 2018
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Camming
Intercambio al vuelo de dos levas mediante HMI y libreria LCam lngenuity for Uife

cam 1

SIEMENS

press application

Page 10

Busy

SIEMENS

Intercambio al vuelo de dos perfiles de levas que se lleva a cabo

mediante una aplicacion por pantalla HMI

Integracion en faceplates dentro del proyecto

» Concepto de funcionalidades de control de eje

» Concepto de configuracion del perfil de leva

» Concepto de intercambio en runtime de dos curvas de levas sin parar
movimiento de ejes

» Concepto de diagndstico de ejes
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Virtual commissioning para aplicaciones MC

Niveles de andlisis y objetivos del virtual commissioning
Impacto y solucién para aplicaciones de Motion Control
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Handling & funciones cinematicas S7-1500 T-CPU
SIMATIC con sistemas drives SINAMICS
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Virtual commissioning SIEMENS
Motivacion lngenuity for life

Requerimiento Construccion mecanica €% Construccion mecanica Maquina real

O
I — A e L Puesta en marcha real
i & e Cosntruccion eléctrica

= Automatizacion

Sistemas s |

. o Concepto Ingenieria integral Puesta en marcha :
ingenieria |

2 Requerimiento Construccion <P Construccion mecanica Gemelo digital Maquina real
2 mecanica !
=) . T Puesta en Puesta en marcha | gu——p’
L — <P Cosntruccion eléctrica mﬁihaa?/i rtual relf,js aen marcha !
h- Ahorro de:

== 4P E <> Automatizacion tiempo :

Siemens 2018
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Virtual commissioning
Analisis

Contenido de la Workshop

Validacién de légica de
control y visualizaciéon

Disposicion para la digitalizacién

Validacién de la légica de
automatizacién y
comportamiento de los
componentes en la maquina

o
1]
o
=
=
O
o
2]
Q
©
(o)
=
c
c
©
o
o3
o
1]
o
5
a
£
o
o

VC* para controladores y
HMI

Siemens 2018
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Nivel de flujo de trabajo

VC para maquinas

* VC: Virtual Commissioning

SIEMENS
lhg%ui\‘y{or(aft

Validacién de la interaccion
entre diferentes
componentes en la linea,
planta o célula

VC para células de
producién, linea o fabrica



Virtual commissioning
Ventajas para Motion Control

Probando el programa de PLC con un gemelo digital

r
rr

=

< =

E ~

S7-1500 T-CPU Gemelo digital en NX MCD
Virtual (Mechatronics Concept Designer)

Siemens 2018
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SIEMENS
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Verificacion de movimientos cinematicos y
grabacion de la trayectoria

Revision de la interaccion con maquinas, partes y
obstaculos

Evaluar rayos de luz y sensores

La tecnologia de prueba funciona como carreras de
referencia o reduccién de par

Interaccion de diferentes aspectos de la maquina
ademas de Motion Control



Virtual commissioning SIEMENS
Lo que el cliente desea lngenuity for life

El cliente desea

smmmd Gemelo digital
. > Ningun codigo de PLC es necesario para

- cambiar entre ambos mundos
'-r'- |
o R i o

...que significa en términos de Motion Control

PROFIdrive > El gemelo digital tiene que enteder PROFIdrive!
. telegrama
- banmmeeemnd Gemelo digital

r_r =
E

- m m

Siemens 2018
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Virtual commissioning
Efecto en el objeto tecnolégico

TO Real
PROFIdrive

. telegrama

- < g Gemelo digital
rr

- .
TO
Simulation

[7] Activate simulation
Ninguna adaptacion del programa de PLC es necesario

TO puede ser usado normalmente con todas las
funcionalidades

X Necesita algun esfuerzo para hacerlo funcionar

Siemens 2018
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TO Simulado

Posicion
. simulada
- g Gemelo digital

TO en simulacion

Simulation
[W) Activate simulation

Facil de manejar

X La adaptacion al programa de PLC necesario

X Mientras la referencia con “MC_Home” la posicién del

gemelo digital salta =» las funciones tecnoldgicas no pueden
ser mostradas



Virtual commissioning
Concepto con modelo de comportamiento

S7-1500 T-CPU

PLC virtual con
PLCSIM Advanced

r

Objeto
tecnologico

PROFlIdrive
telegrama

Modelo
comportamiento

con
PLCSIM Advanced

Simulacién

Siemens 2018
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Drive

Posicion
actual

SIEMENS

Ihg.%ui\‘y for uft

Co-simulacion

Gemelo digital




SIEMENS

Virtual commissioning
Funcionalidad Crosslink lngenuity for life

r

S7-1500 T-CPU Modelo comportamiento
PLC virtual con con
PLCSIM Advanced ) PLCSIM Advanced
Crosslink
Consigna Consigna
velocidad velocidad
Entradas Entradas
Objeto Convertior » Simulacién | Posicién
tecnolégico \ telegrama Posicién drive actual
. . Gemelo
. w -— . .
Salidas » Posicién Salidas actual
| actual | <

Siemens 2018
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Virtual commissioning
Funcionalidad Crosslink

S7-1500 T-CPU

con PLCSIM Advanced

Entradas

<4l » PositioningAxis_PROFIDrive_In *PD_TEL105_IN" %118

.0

Consigna
velocidad

SIEMENS
lhg%ui\‘y{or(aft

Modelo comportamiento

< » PositioningAxis_PROFIDrive_Out | “PD_TEL105_OUT 2%Q0

0

Salidas

Posicion
actual

Entradas

4l P PositioningAxis_PROFIDrive_Out
<@ » PositioningAxis_PROFIDrive_In

Salidas

con PLCSIM Advanced

*PD_TEL105_OUT"  %I0.0
“PD_TEL105_IN" %Q18.0

Crosslink - Sincrono

Crosslink - Asincrono

Instance Control

Instance Control Instance Control Instance Control

\,j:(;s(iylce Sy:c Cyice Sync & (d :1 ((:Zyslce Sync | RUN '%B?dce Sync
’ -Servo v

O Time Sync SIOF -"' Tnme Sync STOP O Time Sync S1oe O Time Sync STOF

® No Sync STEP ® No Sync STEP O No Sync STEP (O No Sync STEP

Siemens 2018
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Virtual commissioning SIEMENS
Creacion del proyecto e interconexion con el modelo simulado lngesmuity for Life

Crear un nuevo proyecto y configurar el hardware

0% Bl ool wiion - Insertar el objeto tecnologico
PROFIdrive 0 - .
il telegram — - Creaciéon del modelo de comportamiento para un eje
. ' e e - Unir el modelo de comportamiento con NX Mechatronic Concept

Designer (MCD) via PLCSIM Advanced V2.0

Controller ET200SP Simulation
CPU 1515TF... IM 155-6 PN... CPU1516-3...
Real commissioning Cantroller
I PROFldrive o

telegram

— HEII

SINAMICS-S... " T SINAMICS-S... N g SINAMICS-S.... = N B SINAMICS-S...
Kinematics SINAMICS S... SINAMICS S... SINAMICS S... g SINAMICS S...
Controller Controller Controller | Controller
trace

Ejemplo aplicacion:
Digitalizacién con TIA Portal: Virtual Commissioning mediante el modelo
comportamiento basico modelando con SIMATIC S7-PLCSIM Advanced SIOS ID: 109754823

Siemens 2018
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Virtual commissioning
Mostrar ejes lineales

SIEMENS

Ihg.%ui\‘y {or uft
S7-1500 CPU Maquina
(@) Linear
O Rotary
Perspectiva — e —
suario: eje aeemctwy 0000 |l = —
ineal - =——www———— Eje lineal
lineal e
[mm] T - ?‘E- —
Drive mechanism
P [ Invert drive direction .
Mecanica: i Modelo comportamiento
conversion M=o e . — drive o
rotatorio/lineal e - [ Macanica
Leadscrew pitch:
Posici Motor rotatorio
-Ca . PROFIdrive . osicion Grad
Lct)eﬁzlcmo Rotativo » | Rotativo [Grad]
[rev/imin] [grados]

Siemens 2018
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Nota: con “RotaryMotor = false” las posiciones [mm] pueden también ser

transferidas a MCD.




Virtual commissioning
Configuracion modelo comportamiento

Configuracién del Objeto Tecnolégico

[ Automatically apply drive values at runtime (online)

SIEMENS
lhg%ui\‘y{or(aft

Configuracion Modelo Comportamiento

Reference speed: |3000.0 1/min |
Maximum velocity: |3000.0 1/min |
Reference torque: |3.2 Nm | <

[} Automatic data exchange for encoder values (online)

Tiene que
coincidir

Measuring system: | Rotary Ea <

Increments per revolution: | 2048 |

Number of revolutions: | 1 l

Bits in Gx_XIST1: |11 bit|
Bits in Gx_XIST2: |9 bit

. ParameterChanged Bool true
a RotaryMotor Bool true
> | = ReferenceSpeed LReal 3000.0
= ReferenceTorque LReal 32
L] IncrePerRevolution  UDInt 2048
= NumberOfRevoluti... UDInt 1
= BitsInGx_XIST1 UDInt
> = BitsInGx_XIST2 UDInt 9
= NumMot-Revo UDInt
= NumLoaRevo UDInt
= LeadScrew LReal 100
Opcional:

no para ejes rotatorios

Los valores concretos no son relevantes siempre que se parezcan en ambos lados.

La configuracion predeterminada de los lados es idéntica.

Page 24



Virtual commissioning SIEMENS
Modelo comportamiento para PLCSIM Advanced lngewuity for bife

El modelo de comportamiento para PLCSIM Advanced soporta todas las caracteristicas del telegrama 105, como:

velocity

+ Dynamic Servo Control (DSC) \ i T
- Sondas de medicion en los drives £ N\ S - e L e
- Errores en los drives L ST o
+ Busqueda de la marca de referencia ( Referenciado i o G
activo y pasivo) lq‘d@}.
* Reduccion de par = '".M :
* Encoder incremental y absoluto Oynamic Servo Contrl (050 v Z= Measuringinput [DB10]
e e & Configuration
Planeado: generacion automatica del modelo de comportamiento para ejes drives (O rositon controln the Fi Q| Diagnostics

Posibilidades del modelo de comportamiento para PLCSIM Advanced

Validacion de la I6gica de programa
X No hay informacién sobre el rendimiento

X' Sin optimizacién a través de modelos fisicos

Siemens 2018
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Portfolio para virtual commissioning para maquinas

VC BASICO
para
aplicaciones
SIMATIC S7-
1500

VC AVANZADO
para OEMs
alta exigencia

Siemens 2018
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Modelo de maquina virtual

SIEMENS
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Modelo automatizacion

- Logica de programade PLC y
visualizacion

Modelo eléctrico y de
comportamiento
—>Comportamiento de componentes
(p-€j. drives) y periferia

Modelo fisico & cinematico

- Componentes mecanicos

* No siempre necesario



Ventajas del virtual commissioning SIEMENS
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Ventajas del virtual commissioning

Virtual commissioning permite trabajar en paralelo y ademas un time to market mas corto
Ahorro de tiempo

Virtual commissioning reduce los riesgos para la puesta en servicio real

Minimizar riesgos

Debido a la simulacidn, los errores en el ciclo de vida pueden ser detectados tempranamente
Reduccion costes

Los costes impredicibles se convierten en costes predicibles

+ Time requirements Best case: Cause of error eliminated

« Personnel requirements Solution strategies are already developed

+ Materials requirements

@ Rglacement material is at the ready

And when international
projects are involved ...

X
ﬂ Personnel are trained accordingly

Calculable costs =

= Incalculable costs ggggg

Siemens 2018
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Handling SIEMENS

Proceso de produccion con multiples aplicaciones lngenuity for Life
La p05|c.|on y la orlgl:(t:?(c&oBéjgeun objet.o geometrico Una herramie a mu g%gjnac en\t,?éﬁg definido para
es cambiado en su sistema de referencia. procesar un producto.

A
dtacion7 = | B
C

Siemens 2018
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Fundamentos funcionales SIEMENS
Definicidon y clasificacion de la cinematica lngewuity for bife

Las cinematicas son sistemas mecanicos libremente programables en los cuales muchos ejes acoplados
mecanicamente efectuan el movimiento de un punto de trabajo.

Cinematicas paralelas Cinematicas en serie

Siemens 2018
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Fundamentos funcionales SIEMENS

Grados de libertad lngewuity for bife
TUS, . A Rotacién: Rotacion alrededor de los ejes
\\7‘ =|B de un sistema de coordenadas local

\ C
\/

z

4 v ,;1

e
I,,

7 ); Translacion: Cambio del sistema de coordenadas
Producto A - - local al sistema de coordenadas global

&

Una ubicacién definida de un cuerpo rigido con un sistema de coordenadas local tiene 6 grados de libertad (DOF)

En general, el numero de drives equivale al numero de grados de libertad

Siemens 2018
Page 34



Fundamentos funcionales SIEMENS

Transformacion del sistema de coordenadas lngenuity for Uife
Sistema de coordenadas global (WCS) Sistema de coordenas maquina (MCS)
La planificacion de ruta se realiza en el sistema de El sistema de coordenadas de la maquina describe
coordenadas base cartesiana (global) o en un la posicidon de las uniones particulares del

sistema de coordenadas de objeto desplazado. dispositivo de manipulacion.

o
S
N &
N S
S

(O

7 IcP Transformacion inversa

Calculo de las uniones de posicion de

(

una TCP cartesiana de posicion

Transformacion hacia adelante

Calculo de la pocion TCP de una

8 cierta configuracién de uniones 8

La Transformacion es la conversion entre diferentes sistemas de coordenadas

El sistema de coordenadas cartesiana base (global) representa las coordenadas mundiales imaginables

Siemens 2018
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Fundamentos funcionales SIEMENS

Proceso de la trayectoria de interpolacion lngenuity for life
Datos Consigna posicion Consignas de
geomeétricos del TCP posicion de los ejes M
. X A0 \D
Trayectoria Interpolacion de la uwadl Transformacion  \gwwaglh Controlador TCP
planeada trayectoria smmmd¥ inversa el posicion
z
o A
Punto inicial A — An
Punto final [
Obstaculos u Calculo de la
. . . .
gSpaC'?(t,raban o | velocidad en la a2
eomelria progucio | g trayectoria

Puntos interpolacion ' g

|

: Transformacion

EEEEEEEEEEEER haCiaadelante
N\
Posicion Posiciones actuales i

actual del TCP de los ejes

La trayectoria se planifica usando diferentes parametros dados
El interpolador de trayectoria calcula ciclicamente los puntos de ajuste cartesianos

Conversion de valores de posicidn en el sistema de coordenadas respectivo utilizando las transformaciones

Siemens 2018
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Fundamentos funcionales SIEMENS

Planificacion trayectoria lngenuity for life
, ) i P3
Area de unién ' R ~ Segmento lineal
“‘o‘
Centro circulo
Y4
Segmento Segmento
Y lineal lineal
X o ([
P1 PS5

La planificacién de la trayectoria se lleva a cabo en el sistema de coordenadas cartesianas vy, por lo tanto, es independiente de la
cinematica / mecanica utilizada

La ruta esta definida por puntos y areas de mezcla o con elementos geométricos estandar
Dentro del area de union, la interpolacion es calculada por el controlador

Siemens 2018
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Fundamentos funcionales
Optimizacién dinamica

V‘L
50 km/h
s v
VA 100 km/h
a
50 km/h

La adaptacion dinamica toma los siguientes puntos en cuenta:
la geometria de la trayectoria
las restricciones de la mecanica (p.ej. Velocidad maxima del motor / aceleracién maxima)

Siemens 2018
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Libreria aplicacion Handling para S7-1500 T-CPU

SIMATIC con sistemas drives SINAMICS

Hardware, estructura de cantidad & rendimiento

B A B

Safety, ejemplos de aplicacion & ofertas de la campana

Siemens 2018
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Objeto tecnologico Kinematics SIEMENS
lhg.eb\ui\'y‘for&ft

Vista general funcional

Interpolacién trayectoria 4D Programacion movimiento
+ Calculo de los valores de consigna movimiento ; + Conforme a los comandos en PLCopen de
TCP para 29 cinematicas estandar ‘[ 2 Technalogy object movimiento
* Interfaz para transformacion especifica del A + Movimientos lineales y circulares
usuario , ) * Fusion geométrica entre los comandos de
Kinematics type " movimiento
Al 2 + Adaptacion dinamica para eje y limitacion de
Sistemas de coordenadas E .. y £ trayecloria
- Orientacién de cinematica en el espacio 2 Transformation 8
. ., . . e T A3.. z °
+ Orientacién de las herramientas en cinematica [0 0
- Orientacion de objetos en el espacio Ad... A

Gestién zona
+ Definicion / vigilancia espacio de trabajo
Funciones puesta en marcha » Editor grafico

+ Panel de contro de Kinematics
+ Trace de Kinematics

+ Mascara de diagnostico

Status, limits, etc.

Siemens 2018
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SIMATIC S7-1500 T-CPU - Objeto tecnolégico kinematics

Ci n e méticas SO pO rtadas (26 tipos predefinidos para X, Y, Z- Tool movimiento y orientacién A)

Portal cartesiano

L

Roller picker

2D (x, 2)

2D con orientacion (A)
3D (x,Y, 2)

3D con orientacion (A)

2D vertical (x, 2)

2D vertical con orientacion (A)
3D vertical (x, y, 2)

3D vertical con orientacion (A)
3D horizontal con orientacion (A)

Delta picker

2D (x, 2)
IS, 2D con orientacién (A)
3D (x,y, 2)

& 3D con orientacion (A)

Siemens 2018
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Brazo articulado

2D (x, 2)

2D con orientacion (A)
3D (x,Y, 2)

3D con orientacion (A)

Robot cilindrico

3D (x,y, 2)
3D con orientacion (A)

Robot Scara

. ‘ 3D con orientacion (A)

SIEMENS

Ihg.%ui\‘y for uft

Tripode

3D (x,y, 2)
3D con orientacion (A)

&

Cinematica customizada

Interfaz de transformacion libre

2D (x, 2)

= 2D con orientacion (A)
Bk 3D (x,Y, 2)
) o}

3D con orientacion (A)




Objeto tecnolégico Kinematics
Principio

SIEMENS
lhg%ui\‘y{or(aft

3 pasos para una aplicacion de motion:

Programa / comandos

r
m :I?IN :IihLL Programa usuario
%A

Objeto tecnolégico
/ \ kinematics
@ Objeto tecnolégico
eje
Ej el Eje 2 Eje 3 Eje n

I
H!@ H!@ T™ye

Siemens 2018
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Programa con comandos de Motion

Cinematicas de 2D...4D

Caracteristicas de la aplicacion

Configuracién del drive



Objeto tecnolégico Kinematics
Programando motion

Comandos de motion — conforme PLCOpen part4

Movimiento trayectoria lineal / circular

_______________________

Fusion geométrica

Insercion de trayectorias con
segmentos polinomiales

polinomial .-~
; comando 2

AP ¢
% comando1

Siemens 2018
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MC_Move MC_Move
Linear Circular
Absolute MC_Move Absolute
Linear
Relative

|, p

MC_Move
Circular
Relative

SIEMENS
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?

MC_Groug
Continue

MC_Group
Stop

Programacion trayectoria:

+ Posicion final (in div. KS)
- Especificacion dinamica
* Modo fusion

MC_Group
Interrupt

Control del estado del

movimiento:

- stop / interrupt / continue el
movimiento en la trayectoria
Especificacion de la dinamica



Objeto tecnolégico Kinematics
Procesando el movimiento

MotionQueue
™ [ Motion (<inematics) I a—
3 MC_Grouplnterrupt —EN ENO—
Done —
3 MC_GroupContinue — AxesGroup Busy —
3 MC_GroupStop _—_ P e MC_SetTool
ed—
& MC_MovelinearAbsolute T :rb":’; =N
i i ~ Acceleration o — ) )
W MC_MoveLinearRelative . SIRIE0SE MC_MoveLinearRelative
B 1C_MoveCircularsbsolute — Jerk
& MC_MoveCircularRelative iﬁmm
¥ [ ] Zones —Em MC_SetKinematicsZoneActive
3 MC_DefineWorkspaceZone b
- . —on
o T i e CROUPSTOR MC_SetWorkspaceZoneActive
3 MC_SetWorkspaceZoneAc.. = i
3 MC_SetWorkspaceZoneln... ';One—
usy — .
W MC_SetkinematicsZoneAc.. e — - MC_MoveLinearAbsolute
. . CommandAbort
B MC_SetKinematicsZoneln... —EN el —
- D Took AxesGroup Error — ]
= errorid MC_MovelLinearAbsolute
3 MC_DefineTool Mode ENO—
3 MC_SetTool

* [ ] Coordinate systerns
& MC_SetOCSFrame

Siemens 2018
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ENBDEAAR

SIEMENS
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Caracteristicas

Puesta en cola de
comandos de motion

planificacién dinamica a lo
largo de MotionQueue
completo

Longitud max: 10 comandos
« Por defecto: 5

Salidas de TO-DB para el
numero de comandos en la
cola



Objeto tecnologico Kinematics SIEMENS
Dinamicas del movimiento lngenuity for life

Ajustes dinamicos Adaptacion dinamica

Especificaciéon de la dinamica de la trayectoria y orientacién Limitando la velocidad en la trayectoria para proyecta
la dinamica del eje

Dynamics
Presets and limits
sexings for:
CommandVelocity
welooing: M axitmum wvelocing: .
2 TO.PathVelocity
It
e ’ . B ) ]
Acceleration: & Maximum acceleration: AXISMaXVeIOCIty ==
/‘L /
Deceleration: = Maximum deceleration: A
i A Adaptacion dinamica activada
ol s B Adaptacion dinamics desactivada
T
+ Limitando la adaptacién dinamica a velocidad constante
+ Adaptacion dindmica con segmentacion de la trayectoria
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Objeto tecnoldgico Kinematics SIEMENS
Transiciones de movimientos lngenuity for life

Modos de transicion

Parametrizaciéon de modos de fusion Movimiento unién (fusion)
* bufferMode => modo transicién "BufferMode” = 2, 5
« transitionParameter[1] =» distancia unién d=>0.0

A ..._..._ e - -

-"'h‘\

Anadir movimiento (buffered)
"BufferMode” = 1 Comando de unién A1 a A2 en distancia de unién d

Uniendo con menor / mayor velocidad bufferMode = 2 /

bufferMode = 5

d > 0.0 & Distancia de unién definida

,f" Ao d < 0.0 = distancia union maxima (la mitad de la distancia)
- \ N

"BufferMode™ =2, 5

« Ejecucion completa movimiento a la posicion final
« La distancia de union o fusién no es relevante
« Cinematica para

Siemens 2018
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Objeto tecnolégico Kinematics
Sistema coordenadas

Sistemas de coordenadas (CS)

—

Siemens 2018
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SIEMENS
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Sistema coordenadas global (WCS)

CS estacionario en el espacio de trabajo
Punto de referencia para objetos y movimientos del TO

Sistema coordenadas cinematica (KCS)

CS conectada a la cinemética
Origen es el punto cero de la cinematica

Sistema coordenadas objeto (OCS)

CS definida por el usuario para objetos en el espacio de trabajo

Sistema coordenadas brida (FCS)

CS para portaherramientas / punto final de cinematica

Sistema coordenadas herramienta (TCS)

TCS relativa a FCS y define TCP

TCP siempre referencia para el movimiento programado



Objeto tecnologico Kinematics SIEMENS
Gestion de zona lngewuity for bife

Tipos de zonas

Zonas del espacio de trabajo
‘ - WorkZone (definido en WCS/ OCS)

_ « posibles areas de trabajo para cinematica |
_ ] « deja el area=» STOP
/m\ ' L + SignalZone (definido en WCS/ OCS)
\ « entrada = ALARMA, pero no hay STOP
+ BlockedZone (definido en WCS/ OCS)

« areas prohibidas de trayectoria para la cinematica

E _ Qﬁ/ e—"" - entrada & ALARM & STOP

Zonas de la cinematica

A -
« ToolZone(definido en TCS)
=/ > « la zona envuelve la herramienta o partes de ella
[ | Work zone - FlangeZone(definido en FCS)
Signal zone .
P Eicctiea zovis « lazona envuleve la brida o partes de ella

: Flange zone and tool zone
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Objeto tecnologico Kinematics SIEMENS
Gestion de zonas lngewuity for bife

Configuracion de zonas

= < | Vigilancia zona

Zones
« Comprobando todas las WorkSpaceZones activas para estar
colisionando con todas las KinematicsZones activas

Interconnections
Geometry
~ Extended parameters

Dynsmics
Kinematics coordinate. .
Object coordinate syst..
Tools.
Zones

s @ ESAGER

030030000

» Vigilancia del estado de la zona mostrado en las pantallas de
diagnéstico (ES)y en las variables del TO Kinematics (RT)

Comandos zona

— " dgfiniciép / activacion / de activacion de WorkSpaceZones vy
L KinematicsZones

C
| workspace zones | Kinematics zones |
.. Number Status Zone type. Geometry Length  Width Height  Radius €5 x v z A [ [
1 e Active Blocked zone @ 5500 mm 3100 mm 840 mm WCS 1500 mm 100 mm 600 mm 00 00 ° 00  *
5 @3 Active W @ 7300 mm 2600 mm 150.0 mm WCS 1900 mm 00 mm 245 mm 00 " 00 ° 00 °
4 =4 Active 8 @ 800 mm 3100 mm 2000 mm WCS 1100 mm 00 mm 00 mm 00 " 00 00 °
s 5 Invalid Work 20me @ 5000 mm 5000 mm S00.0 mm WCS 00 mm 00 mm 00 mm 00 " 00 ° 00
6 6 Invalid Work 2one @ 5000 mm S00.0 mm S00.0 mm WCS 00 mm 00 mm 00 mm 00 " 00 00
7 7 Invalid Work 20ne @ 5000 mm 5000 mm S00.0 mm WCS 00 mm 00 mm 00 mm 0o " 00 08 *
8 8 Invalid Work zone @ 5000 mm 5000 mm 5000 mm WCS 00 mm 00 mm 00 mm DO =00 * o0 E MC Set MC Set
9 9 Irwvalid work zone @ 5000 mm 5000 mm $00.0 mm WCS 00 mm 00 mm 00 mm 00 T 00 *o00 * MC Deﬁne — —
100 (< 10 Invali Work 10ne @ 5000 mm 5000 mm S500.0 mm WCS 00 mm 00 mm 00 mm 00 00 00 * —

ZoneType ZoneType
Active Inactive

e 1] ZoneType
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Objeto tecnolégico Kinematics SIEMENS
Puesta en marcha rapida lngenuity for Uife

Panel de control de la cinematica

Control cinematico

 habilitar / deshabilitar ejes

TO _Kinematics V15 002 » PLC 1[CPU 1515T-2PN] » Technology objects » Rollerpicker[DB5] S SFTFTTTTTTTTTIFIFFIS —-vwsXx

- Jogging cartesiano
+ jog kinematics en direccion X-/Y-/Z (KCS/ OCS)
* jog a posicion final

+ Jogging axial

* jogging de ejes cinematicos

Referenciado
+ ajuste /ir a la posicion de referencia
- ejes referenciados (s6lo encoders incrementales)

Siemens 2018
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Objeto tecnolégico Kinematics
Trace de cinematica

Kinematics trace

2018_01_05_M2R3_Contour » PLC_1 [CPU 15177T-3 PN/DP] » Technology objects » Rallpicker [DB1]

| 3D visualization | Configuration
ZRA|GDH
@ [ode] o M ()6 K (Ehe B BHANARRE TS
WCS. MCS.
x: [0.0 1 A [oo
w8 ] x5
z: [00 | as: [0
A [o0 ad: (00 Vg
i
1000}
=
-
=
o—
[ R T = m ey L
0s u 5515
L [ | [Py [stop _‘_}, | o1 Velocity: 1]_ B |
Number color Name Measuring points. Durstion Dateitime | Gycle Comment
1 Savedrecordings
20X << [ ree [+] contourirace 4226 5525 12812017 5:2... SERVO
3 X < [ erovn Kinematic] Trace_1 3750 5025 12122017 1. SERVO
4 b ks [ 5261 6885 12102017 1., SERVO
5 Ix < e 7281 23 15/2018 2:51... SERVO
Siemens 2018
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Visualizacion de movimientos de la cinematica
Viista grafica de la cinematica
« configuracion (geometria / borde)

* animacion del movimiento

Grabacién del movimiento de la cinematica
« trace y grabador de la trayectoria
+ replay de la trazadora de la trayectoria

« leer la posicién de la trayectoria en la trazadora via mediante la
informacion sobre herramientas

« comenzar la grabacion mediante el disparo de una variable



Objeto tecnolégico Kinematics
Diagnéstico del TO

Informacién del diagnéstico

|ucr-
Status and error bits]

Status and error bits

Motion status
Zones and tools

Kinematics status

Error

Restart active

Kinematics contral panel active
Restart required

Motion status

E Done (no job running)
Linear motion active
Circular motion active
[ constantvelacity
Accelerating
Decelerating

Motion aborted

Orientation movement active

Error

Systern
Configuration
Transformation
User program
Job rejected
Dynamic limits
Warnings
Configuration
Job rejected
D Dynamic limitation

[

> [N

>

&

Status and error bits
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Motion status

Zones and tools

Zones and tools

Zones

Workspace zones

Zone
1 Work zone
2 Blocked zone
3 Signal zone

Kinematics zones

Zone

I

k]

1 Kinematics zone [H]

28|45 {6 || 8|9

2o Borf i B f B} T | B 9|10,

SIEMENS
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Estado e informacion de errores
+ Informes de diagnostico del TO

-+ StatusWord / ErrorWord / WarningWord
- estado del movimiento

- ‘Ir @’ referencia de la causa del error

Estado zona

- actividad de las zonas configuradas
 activa/ inactiva

- estado de las zonas configuradas

+ colisién / no hay colisién



SIEMENS
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Aplicacion “Drive contour” SIEMENS
Proyecto TO Kinematics lngewuity for bife

« Proyecto Kinematics: Cartesian gantry
- Crear el TO Kinematics
- Configuracién de acuerdo conla cinematica virtual (MCD)
- Geometria / herramientas / zonas

« Puesta en marcha del TO Kinematics
- Manejo del panel de control de la cinematica
- Causando una violacion de zona = diagndstico error & confirmacion
- Manejo del trace de cinematica = grabacion de movimientos

Siemens 2018
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Aplicacion “Drive contour” SIEMENS
Programa movimiento con comandos del sistema lngenuity for life

Ejercicio 2b

- Prerequisitos para programa movimientos
- Habilitar ejes/ referenciar ejes / resetear ejes
+ Crear variables de control

- Procedimiento de contorno comandos sistema TO Kinematics
- Programando mediante comandos de movimiento del TO Kinematics
- Control via tabla de variables del PLC
- Conducir contornos simples para etiquetar cajas
* Vigilancia via kinematics trace
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Agenda SIEMENS
lhg%ui\‘y{or(aft

Motion Control V15

Virtual commissioning para aplicaciones MC

-~ -

Handling & funciones cinematicas S7-1500 T-CPU

Handling basico & trayectoria interpolacion
Funciones de cinematica con S7-1500 T-CPU - TO Kinematics, programacion, zonas

Libreria aplicacion Handling para S7-1500 T-CPU

SIMATIC con sistemas drives SINAMICS

Hardware, estructura de cantidad & rendimiento

B A B

Safety, ejemplos de aplicacion & ofertas de la campana
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Aplicacion Kinematics Control — LKinCtrl SIEMENS
lhg.eb\ui\'y‘for&ft

MC_MovePath

MC_MovePath

Movimiento de ruta definida
por el usuario en
commandList

Ejecutar facilmente una
cinematica con un minimo
de programacion

PLCopen conforme FB
controla TO Kinematics

Siemens 2018
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Aplicacion Kinematics Control — LKinCtrl

PathData

Siemens 2018
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Name

4= ~ pathData_FnP

papabae

taaaa

15 @
16 @
17 @
18 @
19 @
20 @
21 @
22 @
23 a
2@
25 @
26 @
27 la
28 @
29 @
30 @
31 @
32 @
3@
34 4@
35 @
36 <@
37 @
38 @
39 @
40 @
a1 a
42 @
43 @
44 @
45 @
46 @
47 @
48 @

pathDataName

= ¥ commands

= ¥ commands[1]
cmdType

cmdName

= ¥ cmdCoordinates

- v

cartesianPosition
X
¥
2
8
coordSystem

= ¥ cmdParsmeters

. v

" Y

- v

pathDynamics
velocity
acceleration
deceleration
jerk
orientationDirection
bufferMode
transitionParameters
transitionParameters[1]
transitionFarameters[2]
transitionParameters(3]
transitionParameters(4)]
transitionParameters(5]
dynamicAdaption
circleParameters
circMode
¥ auxPoint
0] auxPoint(1]
suxPoint{2]
L] auxPoint[3]
~ endPoint
L] endFoint[1]
endPoint[2]
] endPoint[3]
endPoint(4]
pathChoice
circlePlane
radius
arc

= v flags

a v

setflags
setFlags(1]
setFlags[2]

Lista comandos
Motion

SIEMENS
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Soporta todos los
comandos del TO
Kinematics

Informacioén
parametros con TIA
help

Ahorro de memoria

Contador comandos
individual (indice)

Nombre trayectoria
individual



Aplicacion Kinematics Control — LKinCtrl SIEMENS
lhg.eb\ui\'y‘for&ft

MC_MovePath

RinstLKinCtrl_MC_MowvePath

%FB35000
“LKinCtrl_MC_MovePath"
MC_Move
2 | oo —EN
Rolate — execute done —
MC_Move - stop busy —
proion MC_Move = interrupt active =
= — reset commandAborted —
— sequenceMode error —
~ pathTransition errorlD —
= bufferMode diagnostics —
Mcégfup “ﬁéﬁﬁp ~ transitionParameter activePathData —
E activeCmdNo —
~ axesGroup remainingDistance —
~— pathData readyForNextPath —
— flags ENO —

programacién comoda de todos los comandos MC con solo un FB

Siemens 2018
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Aplicacion Kinematics Control — LKinCtrl SIEMENS
lhg.eb\ui\'y‘for&ft

Flags

_|l  MC_MovePath ’ l

8 ¥ flags Arra..
= v flags s . flags[0] Bool false Actuators
~ = ¥ setflags A.. j L] flags[1] Bool  false Marme Data type Address
= setflags[1] Int 1 . flags[2] Bool false 1 < CloseGripper Baoaol %101
= setflags(2] Int 3 . flags[3] Bool  false —> |g OpenGripper Bool 0.2
. setFlags(3] Int 5 1 [ flags(4] Bool  false j < ActivatePrinter Baal %05
] flags[s] Bool  false
Configuracion PathData Array de flags - MovePath InOut Control de actuadores

Control de actuadores dependiendo de los comandos activos de PathData

Siemens 2018
Page 60



Aplicacion Kinematics Control — LKinCtrl

Libreria LKinCtrl

Caracteristicas & Beneficios

Ejecucion de
varios
comandos de
PLCOpen motion
conforme FB
interfaz &
comportamie
nto

evitando la
sobrecarga
de
MotionQueue
Caracteristi
cas &
Benefcios

flags para
control de
actuadores

modo paso
sencillo

interfaz
diagnéstico

Siemens 2018
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Libreria LKinCtrl

Libreria estandar para Handling con 1500T
* MC_MovePath (y FBs internos)
+ MC_JogFrame

+ Jogging cartesiano sin panel de control

+ Vistazo

* MovePath 2.0

+ Control FBs TO Kinematic
* MC_GroupEnable / MC_GroupDisable
+ MC_GroupHome / MC_GroupReset

* Definicidn trayectoria
+ PathDescription para definir una trayectoria desde un

camino de puntos=» MovePath

+ Disponible en SIOS (04/2018):

» https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109755891




Aplicacion “Drive contour” SIEMENS
Programa de motion con aplicacion LKinCtrl lngenuity for life

- Importar los bloques de la aplicacion desde la libreria global LKinCitrl
- Crear DBs globales para la estructura PathData pra definir el
movimiento

* Procedimiento contorno TO Kinematics via MC_MovePath #
- Programando ruta via estructura PathData
- Manejando el contorno del emblema via MC_MovePath
- Importar PathData con contorno alternativo
para el etiquetado
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Aplicacion “Paletizador” SIEMENS
Sistema coordenadas objeto lngenuity for life

OCS en practica
| | Caso de uso

+ CS definido por el usuario en un cuerpo rigido en WCS

* Movimiento a varias posiciones finales en / sobre el
cuerpo

Implementacion

+ Vigilancia translacion / vigilancia objeto en el marco OCS

Ventaja

* Programacién mas confortable de las posiciones finales
en OCS

+ Cuatro posiciones de apilamiento en caja

+ Mayor flexibilidad para modificaciones de posiciones
de objetos
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Aplicacion “Paletizador” SIEMENS
Projecto TO Kinematics: Roller picker lngenuity for life

- Proyecto cinematica: Roller picker
- Crear el TO Kinematics
- Configuracién de acuerdo a la cinematica virtual (MCD)
- Geometria / herramientas / sistema coordenadas de objeto

- Puesta en marcha del TO Kinematics
« Configuracion del test mediante el espacio de trabajo del control
panel kinematics = zonas definidas

Siemens 2018
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Aplicacion “Paletizador” SIEMENS
Controlando actuadores lngenuity for life

Flags

_|l  MC_MovePath ’ l

8 ¥ flags Arra..
= v flags s . flags[0] Bool false Actuators

s v setflags A.. j L] flags[1] Bool  false Marme Data type Address
= setflags(1] Int 1 ] flags[2] Bool false 1 < CloseGripper Boal EEA LA
. setflags(2] Int 3 [l flags[3] Bool  false —> |g OpenGripper Boal a2
. setFlags(3] Int 5 1 [ flags(4] Bool  false j < ActivatePrinter Baal Sln. 5
] flags[s] Bool  false
Configuracion PathData Array de Flag - MovePath InOut Controlando actuadores

Controlar actuadores segun el comando activo PathData
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Aplicacion “Palletizing“ SIEMENS
Pick & Place con aplicacion MovePath lngewuity for bife

Ejercicio 3b

- Realizacion del programa Pick & Place con MC_MovePath
+ Programar el movimiento de la trayectoria via estructuras 4 PathData
- Usar el sistema coordenadas objeto
 Pinza y control del transportador
- Llenado la caja con 4 brownies & y eliminacion de la caja

+ Control TO Kinematics con MC_MovePath
* Interrumpir el movimiento de la trayectoria & continuacion
- Parar el movimiento de la trayectoria & reinicio
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Kinematics HMI
Control manual de las funcionalidades para TO Kinematics

Faceplate predefinido

Reduces HMI engineering time by encapsulating
functionalities in a single faceplate.

Ale Achsen

fregegeben Qm Knematk n

Wezeughr, € 1 D | Koordnatersystem ¢ ws )

Desactivacién para

funcionalidades sencillas

Kartesisch

tippen Position K: +00510,000 mm  ¥: +00495,000 mm  Z: +00086,263 mm  A: 400000,000 *

Auf Zielpos 200
tppen X-Richtung ¥-Richtung ZRichtung ARichtung 180
40

(®) Kontinuseriches Topen | (O Irisementeles Topen

Dependiendo en el estado de la maquina o
en el nivel de permiso del usuario, las
funciones individuales se pueden desactivar
Geschwindghelt B 400000000 s

<< >> SalGeschwindghelt Bahn +00010,000 mvs -“J:.

Zonen Kinematik
Achsen Diagnose konfigurieren konfigurieren
steuern !

Gesition multi dispositivo

Enclavamiento integrado del control manual
si ya esta activo en otra HMI.

SIEMENS
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Integracion proyecto sencilla

El faceplate puede ser integrado en un
proyecto existente sélo con unos pocos
clicks del raton.

Concepto de funcionamiento
consistente

Disefio intuitivo y facil de usar de los
elementos de control con un concepto
de funcionamiento uniforme.

Vigilancia de la seinal de vida HMI

La vigilancia integrada de signos de vida en el
Disponible en SIOS faceplate desactiva el control manual si se
Descarga gratuita en interrumpe la conexion con el controlador.

Entry-ID: 109755892
Siemens 2018
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Kinematics HMI

Diseio facil de usar y concepto de operacidn consistente

werkzeughr, | €1 >| KDDrd\matEﬂsvstEm‘ € we D>

Override:
Kartesisch = -
tippen Position % +00510,000 mm  ¥: +00495,000 mm 2 +D00E6,263 mm  A: +00000,000 * ‘ 10% |
200 =
¥-Richtung -Richtung ZARichtung. A-Richtung 160 £
160§

120
@ kantinuierliches Tiopen O Inkrementelies Tippen welt 10,00 100

Geschwindigkeit Bahn - +00000,000 mm/s

<< ‘ ‘ >> ‘ Soll-Geschwindigeit Bahn | +00010,000 mm/s

Kinematik Achsen Zonen
konfigurier

Diagnose
steuern steuern g

Jog cinematico

Jogging continuo o incremental en el eje
cartesiano principal X, Y, Zy A o jogging
a una posicion final en el espacio
cartesiano.

Especificacion de dinamicas y seleccion
de herramienta.
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Zonen

Arbeitsraumzonen
(iberwachen

25
Sperrzone

21
Arbeitszone
Kolision

22
Sperrzone
Kolision ==

23
Meldezane
@kalision  =--

24
Sperrzone
Kalision -

Kolision T

26 27 v 28 29 210
Ungultig Sperrzone Ungitig Sperrzone Ungliltig
Kallision e Kolision =) Kolision Crel Kaollision pirel Kaolision oL

Kinematikzonen

P 22 23 24 Z5
Kinematikzone Kinematizone Ungiiltig Ungiltig
Kollision @ kalision =- Kalision Kolision === Kallisian
26 Z7 28 29 210
Ungiiltig Kinemnatkzone Ungtiltia Kinernatikzone Unigiiltia
Kolision~ =as Kolision — +es Kelison — =es Kolision = Kolision =

i 1
HliGness konfigurieren

Vigilancia zona

Visualizacion clara de las zonas del
espacio de trabajo y las zonas
cinematicas y su estado. Las zonas se
pueden editar completamente
directamente en la HMI.

Ademas, se muestra la colision de las
zonas correspondientes.

SIEMENS
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Lage des il (KCS) im i (wes)

Konfigurisren

z
A
verschiebung Drehung ©)
8@
¥ +00500,000 mm  A; +00000,000 * c®
v, +00500,000 mm B: +00000,000 © " KCs
xY.2)

’ ) 1y Werte f

7; +00500,000 mm € +00000,000 | | =) Lt

Kinematik | Achsen ‘ . | Zonen Kinematik
steuern | stevern Lt figurieren konfigurieren

Configuracion kinematics

La posicion de los sistemas de
coordenadas KCS, OCS y TCS pueden
ser ajustados convenientemente en el
HMI.

La configuracién predeterminada para
dinamicas de ruta y dinamica de
orientacion se puede cambiar segun sea
necesario.




Kinematics HMI SIEMENS
Control manual del TO Kinematics en faceplates lngewuity for Life

LIVE DEMO
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Virtual commissioning para aplicaciones MC
Handling & funciones cinematicas S7-1500 T-CPU
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Sistema Motion Control escalable & perfecto trabajo en equipo SIEMENS

entre los sistemas de automatizacion y accionamiento lngenuity for Uife
TIA Portal V15 SIMATIC SINAMICS
S120
S7-1200
S7-1500
715007 SINAMICS
S210
r SINAMICS
" V90 con PROFINET
A

SINAMICS
Familia drives G120
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Sistema servo drive SINAMICS S210 SIEMENS

Sistema compacto de servoaccionamiento monoeje de alto lngenuity for life
rendimiento
Puesta en marcha rapida con

Disefio compacto - Webserver integrado ...

Alto rendimiento - TIAPortal viaGSD g~

S-1FK2 drives |/ 5 = « One-Button-Tuning - I =

- PROFINETIRT i} High

(250 ps) o Bynamic |

Listo para todo los mercados
del mundo
UL certificate

Instalacion sencilla con la

conexion al motor

One Cable Connect\‘ ’@

Optimizado junto con el

Funcionalidad de seguridad

controlador de SIMATIC integrada
e O = « PROFlsafe ,.“
= | VI ]
el i
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SINAMICS S210
Caracteristicas

NP
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Modos de control

» Servo Control: con DSC (62,5 ps, 8 kHz)
* Motion control:
« via S7-1500/1500 T-CPU y objeto tecnolégico de motion (TO Axis) : velocidad, posicionamiento, sincronismo (relativo/absoluto), levas;
* via SIMOTION: ademas de S7-1500/1500T-CPU también sincronizacién distribuida e interpolaciones ejes.
+ Conexion al PLC via PROFINET:
+ Fast PROFINET RT/IRT (hasta 250 ps)
« Soporta telegramas PROFIdrive 3, 5 (con DSC), 102, 105 (con DSC); 30,901,700,701,750
+ PROFIsafe; PROFlenergy; dispositivo compartido, Anillo redundancia

Caracteristicas del drive

- Safety Integrated: Basico: STO, SBC, SS1y Extendido (licencia), SS2, SOS, SLS, SSM, SDI, SBT; Todos via PROFlsafe (STO/SS1 también via
Terminal)

» Filtro EMC integrado (Categoria C2 hasta longitud de cable 10)

* Resistencia de frenado incluida

« Safe Brake Relay incluido: para freno de mantenimiento del motor no se requieren piezas adicionales (equipado como estandar en todos SINAMICS
S210)

* Monataje Side by Side posible; Pantalla como estandar con S210; terminales Push-In para una instalacién facil

* Webserver integrado: incl. pagina de puesta en marcha y parametrizacion del Safety; no requiere SW adiccional; aceso via Ethernet/Webbrowser

» TIA Portal: Plena integracién dentro de TIA Portal/Startdrive en preparacion.

*  One button tuning: Calcula la inercia de carga de la maquina y las caracteristicas mecanicas con un comando de movimiento interno y ajusta los
parametros de control. El proceso puede iniciarse desde el servidor web.

* Clonado de parametros y actualizacion de firmware via tarjeta SD.

» Conexion al controlador S7: ejemplo estandar disponible en Link to S10S

« Puesta en marcha via Webserver: usando los datos de la placa de tipo electrénica del motor



SINAMICS S210 Webserver
Puesta en marcha

|ldentificacion automatica de componentes
conectados

“One Button Tuning” para optimizacién automatica
de parametros, verificacion y modificacion de los
ajustes del controlador

Panel de control para movimientos manuales del
drive

Seleccién de funciones safety

Lista de parametros y guardado de los mismos
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Puesta en marcha “One Button Tuning” y panel de control

Backup & Restore ~

SIS

the drive.

Select file

Restore Factory Settings

S

A |
Take

Aot Actual speed

0.0 RPM

Actual torque Actual current
0.00 Nm 000 A




Digitalizacion SIEMENS
Virtual commissioning lngenuity for life

Puesta en marcha virtual

PROFlIdrive
telegrama

> e Ml Digital Twin

Puesta en marcha real l

PROFlIdrive
telegrama

— S210

Trace de
Kinematics
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SINAMICS S210

SIEMENS

Puesta en marcha de la maquina real lngenuity for life

SIEMENS SINAMICS 5210 PN

Ready for switching on - set "ON/OFF1" = "0/1"

Commissioning > Tuning ~

One Button Tuning
(LTI ITIITIT I T I TSI T IIIIIIITIIIITTIITI TSI I I IS

Dynamic settings

L)=)
1am Conservative °
gsrtll::'gl = Standard Start Tuning
Dynamic

» Mechanical settings

Parameter name Current value Previous value
Speed controller P gain 0.0143 Nms/rad
Speed controller integral time 2.88 ms

Siemens 2018
Page 78

Ejercicio 4

Puesta en marcha real
- Conentando a webserver de S210
« Optimizacion controlador con One-Button-Tuning
- Mover una cinematica con ejes reales y simulados

Ejemplo aplicacion:
Configurando los TOs con SIMATIC S7-1500 y SINAMICS S210 en TIA Portal SIOS |D: 109749795
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SIEMENS
lngesmuity for Life

Motion Control V15

Virtual commissioning para aplicaciones MC

Handling & funciones cinematicas S7-1500 T-CPU

SIMATIC con sistemas drives SINAMICS

Hardware, estructura de cantidad & rendimiento

BB BB ERB

Safety, ejemplos de aplicacion & ofertas de la campana
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Controlador avanzado — SIMATIC S7-1500 T-CPU - SIEMENS

Vista general en comparacion a controladores estandar lngenuity for life
Controlador SIMATIC S7-1500 control
Software
CPU 1511 | CPU 1513 | CPU 1515 | CPU 1516 | CPU 1517 | CPU 1518
° Funciones cinematicas - u
=
(o) .
o Levas Tecnoldgica n H FW V25
.S - -
§ Sincronismo? (absoluto)
- FWV25
©
= Si i 2 (relati
§ m incronismo? (relativo) - _ .
.g @ Output cam/meas. input Estandar [-
ug. . Posicionamiento - :

Control velocidad

1 Sincronizacién con especificacion de la posicion de sincronismo | 2 Sincronizacion sin la especificacion de la posicion de sincronismo
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Numero de ejes y cualidades técnicas — SIEMENS
Numero de objetos tecnolégicos/recursos de Motion Control lngenuity for life

* Recursos de Motion control correspondientes a la

memoria que puede ser asignados flexiblemente con
1511T/TF 1515T/TF 1516 T/TF 1517TITF objetos tecnologicos

800 2.400 6.400 10.240 - Estructura de cantidad idéntica para S7-1500
y S7-1500 T-CPU

Recursos de Motion Control disponibles

Para TO Axis, Measuring Input, Output cam, External Encoder, Cam track

* Recursos extendidos de Motion Control disponibles sélo
para S7-1500 T-CPU

* Recursos extendidos de Motion Control corresponden a la
40 120 192 256 memoria que puede ser asignada flexiblemente con
objetos tecnoldgicos

Guia de seleccion —
SIZER y TIA Selection Tool

A medida que aumenta el nimero de objetos tecnolégicos, la CPU requiere mas tiempo de calculo para

Recursos extendidos de Motion Control disponibles

1511T/TF 1515T/TF 1516T/TF 1517TITF

Para TO Cam (2 recursos) y TO Kinematics (30 recursos)

procesar los objetos tecnolégicos > El ciclo de control del movimiento se hace mas largo
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Numero de ejes y funcionamiento — SIEMENS

Estructura de cantidad y ciclos de tiempo (valores orientacion) lngenuity for Uife

CPU 1511T CPU 1515T CPU 1516T CPU 1517T

CPU 1511TF CPU 1515TF CPU 1516TF CPU 1517TF

+ Maximo numero de ejes: + Maximo numero de ejes: + Maximo numero de ejes: + Maximo numero de ejes:
10 ejes posicionamiento 30 ejes posicionamiento 80 ejes posicionamiento 128 ejes posicionamiento

+ Ciclo de Motion Control: + Ciclo de Motion Control: + Ciclo de Motion Control: + Ciclo de Motion Control:
=22ms >21ms >21ms =500 us

+ Tipico numero de ejes: + Tipico numero de ejes: + Tipico numero de ejes: + Tipico numero de ejes:
5 ejes posicionamiento en 4 7 ejes posicionamiento en 4 55 ejes posicionamiento en 4 70 ejes posicionamiento en 4
ms’ ms’ ms’ ms’

1 Para aprox. 35% de carga de la CPU
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Motion Control V15

Virtual commissioning para aplicaciones MC

Handling & funciones cinematicas S7-1500 T-CPU

SIMATIC con sistemas drives SINAMICS

Hardware, estructura de cantidad & rendimiento

BB BB ERB

Safety, ejemplos de aplicaciéon & ofertas de la campana

Interfaz de transformacion cinematica definida por el usuario

Safety

Ejemplos de aplicacion

Ofertas de la campanfia
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Motion Control V15

Virtual commissioning para aplicaciones MC

Handling & funciones cinematicas S7-1500 T-CPU

SIMATIC con sistemas drives SINAMICS

Hardware, estructura de cantidad & rendimiento

BB BB ERB

Safety, ejemplos de aplicacion & ofertas de la campana

Interfaz de transformacion cinematica definida por el usuario

Safety

Ejemplos de aplicacion

Ofertas de la campanfia
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Objeto tecnolégico Kinematics
Cinematica definida por el usuario

Add new block 1

Name:

I MC-Transformation

o

Organization
block

L

Function block

L)

Function

|

& Program cycle

& Startup

& Time delay interrupt
& Cyclic interrupt

& Hardware interrupt

& Time error interrupt
& Diagnostic error interrupt
& Pull or plug of modules
& Rack or station failure
& Programming error
&= 10 access error

& Time of day

& MC-PreServo

& MC-PostServo

M, Crvansformation

& Synchronous Cycle

& Status

& Update

& Profile

Kinematics

Kinematics name:

Basic parameters E

[KinematichserDefinedzD

Kinematics type:

[ User-defined 2D

=

Geometry

Transformation parameters

(= ST I R T S

Index Startwvalue in project
1 100.0

100.0

0.0

0.0

0.0

0.0

L= S, [ SRV S

Al...
o
=
g A2... User
S A3... Trafo
()

Ad4...

>

8 N =

Sollwerte

<

o..

G

Axis 1 Axis n
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insertar un bloque organizacion
MC_Transformation

configuracion TO Kinematics:
cinematica definida por el
usuario tipo 2D/3D con/sin
orientacion disponible

configuracién TO Kinematics:
datos de geometria de la
cinematica definidos por el usuario

programacion definida por el
usuario sobre la transformacion
en MC_Transformation

Control del TO Kinematics via
programa de motion analogo al
manejo de la cinematica
estandar
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Motion Control V15

Virtual commissioning para aplicaciones MC

Handling & funciones cinematicas S7-1500 T-CPU

SIMATIC con sistemas drives SINAMICS

Hardware, estructura de cantidad & rendimiento

BB BB ERB

Safety, ejemplos de aplicacion & ofertas de la campana

Interfaz de transformacion cinematica definida por el usuario

Safety

Ejemplos de aplicacion
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SIMATIC S7-1500 T-CPU — Safety — SIEMENS
Motion control y safety lngewuity for bife

Principio de las CPU’s S7-1500F/S7-1500 TF

n,
|BR B ovamane T oo
r (e
l_l_l_ I A T | =
I Objeto Tecnoldgico J
Axis l
! _—

|
|
| v
|
ey
| :5_ OBs MC FF 0B safety
| T ¢ Qué ocurre si el programa de safety active la funcion de
| : seguridad en el drive?
|
| Telegrama Estandar Telegrama Safety
| e - El TO siempre responde correctamente!
> Cyclic data exchange
Cyl Jalg] = - . . .

Safety setpoints : ._.z::zt;l;faéfvalues .!_I;(. .E:ilgir.l‘:.:eTelegmmmm B MOtion COI"ItI‘Ol y Safety pueden ser
@ Actualvalue | safety setpoints #  PROFIsafe Telegramm 30 operados al mismo tlempo

Setpoint m Actual value A Standard Telegramm 3

» Advanced options ! etpoi ndard Telegramm LA H

N Diagnostics addresses | e SR Stanchrd Telegramm 3 ... en una unica CPU con un drive!
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Motion Control V15

Virtual commissioning para aplicaciones MC

Handling & funciones cinematicas S7-1500 T-CPU

SIMATIC con sistemas drives SINAMICS

Hardware, estructura de cantidad & rendimiento

BB BB ERB

Safety, ejemplos de aplicacion & ofertas de la campana

Interfaz de transformacion cinematica definida por el usuario

Safety

Ejemplos de aplicacion

Ofertas de la campanfia
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Aplicacion de control de cinematica — MC_JogFrame SIEMENS
lh&%ui(y{or&ft

Vista general de las funciones

Jog cinematico "LKinCirl_MC_ Beneficios

. Jo_gg!ng continuo en las direcciones cartesianas JagFrame_DE" - Bloque listo para el modo jog manual
principales X, Y, Zy A o . LKInCir_MC_lagFrame"
. Jo_gg!ng incremental en las direcciones cartesianas —iEn - Integracion facil en el proyecto
principales X, Y, Zy A —ljogFarward
+ Jogging a una posicion final en el espacio cartesiano —jogBackward - Funcionalidad encapsulada en un solo bloque
= jogToFosition de funciones
jogDirection
—{iogModelnc + Jog cinematico independiente del panel de
joglncrement busyf— control en modo manual (p. ej. HMI)
targetFosition done f—
) ) o coorddystemn errorf— + Estructura de diagndstico facil de usar a la
FunC|or_1aI|dades adl_ccmnales. _ + tool status |- salida del bloque de funciones
- Seleccioén de la herramientay consideracion de sus dynarmics diagnostics
dimensiones mientras se hace el jogging axesGroup ERO |— - Disponible en SIOS
- Especificacién de las dinamicas descarga gratis
 Incremento del jog ajustable Entry-ID: 109755891

* Incremento ajustable mas pequefio 1um

- Jogging en World Coordinate System (WCS)

- Jogging en Object Coordinate System
(0CS1..3)
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Ejemplo de aplicacion— GCode2MovePath Tool

Modelo CAD “

CAM-Software

CAM-Software
SIEMENS

’“3"""“;{7 for life

.svg/.dxf =& GCode
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choose your

—

GCode2

MovePath

G-&dmmmi ‘
Generate PathData source from G-Code “

et o to e [ ) = -

Start Configuration Ilnfn,'Dsdamer[

Generate PathData source from G-Code

o8 rewie UserPathData
Structname | Geometry
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Dato
trayecto

MC

MovePath

BARMABRE T S

vo)




Ejemplos de aplicacién SIMATIC S7-1500 T-CPU & FAQs en
SIOS

Ejemplos de aplicacion

SIMATIC S7-1500T Flying Saw (Basic / Advanced)

Entry ID: 109744840

SIMATIC Library LPrintMark — Print Mark Acquisition with
TO Measuring Input

Entry ID: 109475573

Library of general functions (LGF) for STEP 7 (TIA Portal)
and S7-1200 / S7-1500

Entry ID: 109479728

S§7-1500T: Synchronizing in Standstill "CamInStandStill"
Entry ID: 109745764

SIMATIC S7-1500/1500T Simple Axis Functions

Entry ID: available soon

SIMATIC/SIMOTION Axis Control

Entry ID: 48816191

SIMATIC/SIMOTION Library LCamHdI — Creation of cam
disks at runtime

Entry ID: 105644659

SIMOTION, SIMATIC: Communication Library LCom for
Ethernet Communication

Entry ID: 48955385

SIMATIC S7-1200/S7-1500 and SIMOTION: Acyclic Data
Exchange

Entry ID: 109479553
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SIMATIC - Failsafe library LDrvSafe to control the Safety
Integrated functions of the SINAMICS drive family

Entry ID: 109485794

SIMATIC/SIMOTION Intelligent Belt - Multi Belt Control
Entry ID: 48812744

SIMATIC/SIMOTION OMAC PackML V3 Machine and Unit
States

Entry ID: 49970441

SIMATIC Library LCalcMC - Calculation of motion profile
details

Entry ID: 109475569

SIMATIC - LKinCtrl: Control Kinematics

Entry ID: 109755891 (available soon)

SIMATIC - LKinMCtrl: Configure kinematics

Entry ID: 109755892 (available soon)

SIMATIC - LKinCTC: Torque pilot control kinematics
Entry ID: available soon

SIEMENS
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Ejemplos de aplicacion SIMATIC S7-1500 T-CPU & FAQs en SIEMENS
SIOS lh&%ui(y{or&ft

FAQs
Migration Guide: SIMATIC S7-300/S7-400 to SIMATIC S7- +  87-1500T: Overriding waiting MC_GearinPos and MC_Camin
1500 jobs (INTRANET/EXTRANET)
Entry ID: 109478811 Entry ID: 109741929
Migration: S7-31xT to S7-1500(T) +  Camming with "MC_Camin" in the S7-1500T
Entry ID: 109743136 Entry ID: 109740188
The TIA Portal Tutorial Center (videos) + With Motion Control, how do you diagnose the configuration

error if you do not get any valid encoder values with the

Entry ID: 106656707
modules TM Poslnput and TM Count?

TIA Portal Openness: Generating a Modular Machine with Entry ID: 109741747

S§7-1500 - With S7-1200/S7-1500, how do you measure the total cycle
Entry ID: 109739678 time of an organization block?

Programming Guideline for $7-1200/S7-1500) Entry ID: 87668055

Entry ID: 90885040

Programming Guidelines and Programming Styleguide for
SIMATIC S7-1200 and S7-1500

Entry ID: 81318674

Using the MC-PreServo and MC-PostServo organization
blocks

Entry ID: 109741575

S7-1500T: Set synchronization in simulation - Retain a
synchronized connection when locking the slave axis, for
example

Entry ID: 109741930
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Videos & links de sistemas drives SIEMENS

lhgﬂ«ui\‘y for life
Videos Links

$120 commissioning (> | SINAMICS Startdrive tutorial A
S120 Safety Integrated commissioning u SINAMICS Startdrive V15 Download C},'
G120C online commissioning u SINAMICS Application examples C}J'
G120C offline commissioning (I/Os) u SINAMICS Safety Integrated FB C}J.
G120C control via S7-1200 u Safety Integrated for beginners Cﬁ
G120C Safety Integrated commissioning Drive configurator C;
Automation in less than 10 minutes u SINAMICS starter kits C’
PROFINET as a drive bus (IRT) 3

*

Q
[T )
wowwowm

o

eeeeeeeeeee
SLS
SLF

Internal Ewent =
#ACK — ACK SINAMICS

idd
Select SLS bito Sy s o g

SelectSLS bit1  ppoFisa fe_ PECQ20.0
DI positive T30_S1x0 EECE
S0l negative ENO —
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Gracias por su atencion! SIEMENS
lh&%ui(y{or&ft

DF MC PMA

Daniel Garcia Arenas
Ronda de Europa 5
28760 Tres Cantos
E-mail:

siemens.com
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