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Introducción al Motion Control
Esquema del sistema de Motion Control

El "Motion Control" forma parte del área de la mecatrónica de altas prestaciones y engloba el control de
posición, velocidad y par de ejes, así como la sincronización entre ellos
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Introducción al Motion Control
El sistema de Motion Control

El Motion Control no sólo ha sustituido muchos elementos mecánicos, sino que también ha abierto nuevas
posibilidades gracias a las velocidades y potencia de cálculo, así como a las comunicaciones de los equipos del
sistema.

Mecánica

Comunicación

Motor

Drive

Motion
Controller

HMI
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Daniel Wolfangel

Aplicaciones Motion Control
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Portfolio de controladores SIMATIC
Siempre el controlador correcto – más valor añadido integrado!

Ingeniería
eficiente

Diseño
innovador

Diagnóstico
fiable

Safety
Integrated

Seguridad
integrada

CPU 1511T/TF
CPU 1515T/TF
CPU 1516T/TF
CPU 1517T/TF

Tecnología
integrada

NUEVO
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Portfolio de controladores SIMATIC
Siempre el controlador correcto – más valor añadido integrado!

Interpolación

Operaciones síncronas
distribuídas

Camming

Gearing (absoluto) 1)

Gearing (relativo) 2)

Output cams
Measuring input

Posicionamiento

Control de velocidad

T

M
ot

io
n

Co
nt

ro
l

fu
nc

tio
ns

Basic
Controller
Standard CPU

Advanced
Controller
Standard CPU

Advanced
Controller
T-CPU

SIMOTION
Motion
Controller

Engineered with TIA Portal

Basic Midrange High-End

1) Synchronization with specification of the synchronous position 2) Synchronization without specification of the synchronous position
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Coordinación
(sincronismo, levas)

Posicionamiento
• Paletizado
• Elevadores
• Alimentación y control de puertas

• Ejes sincronizados
• Aplicaciones de corte
• Sierras volantes, puente grúa

• Portales cartesianos
• Delta pickers
• Robots Scara …

• Bombas, ventiladores,
mezcladoras

• Cintas de transporte, drives
auxiliaries…

Interpolación de ejes /
Handling

Consigna de velocidad

S7
-1

20
0

S7
-1

50
0T

Portfolio de controladores SIMATIC para Motion Control
Siempre el controlador correcto – más valor añadido integrado
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SIMATIC S7-1200
Controlador básico en TIA Portal

Technical slidesUnrestricted © Siemens AG 2018
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S7-1200:
Opciones de ampliación para diferentes requisitos

Diseño
Configuración Hardware y opciones de ampliación

CPU 1214C / 1215C / 1217C

CM/CP CPU

CPU 1212C

SM

CPU 1211C

1 Board
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Diseño
Ampliación vía Signal board

Board type Characteristics

SB 1221
4 DI, DC 5V, HSC hasta 200 kHz

4 DI, DC 24V, HSC hasta 200 kHz

SB 1222
4 DQ DC 5V, 0.1 A, PWM hasta 200 kHz, PTO hasta 100 kHz

4 DQ DC 24V, 0.1 A, PWM hasta 200 kHz, PTO hasta 100 kHz

SB 1223

2 DI, DC 5V, 2 DQ DC 5V, 0.1 A, HSC hasta 200 kHz, PWM hasta 200 kHz, PTO
hasta 100 kHz

2 DI, DC 24V, 2 DQ DC 24V, 0.1 A, HSC hasta 200 kHz, PWM hasta 200 kHz,
PTO hasta 100 kHz

2 DI, DC 24V, 2 DQ DC 24V, 0.1 A

SB 1231 AI 1 AI, ±10VDC (12 bit) o 0…20 mA

SB 1231 RTD 1 AI RTD, PT 100 y PT1000

SB 1231 TC 1 AI termopares tipo J o K

SB 1232 AQ 1 AO, ±10VDC (12 bit) o 0…20 mA (11 bit)

CB 1241 RS485 communication board

BB 1297 Battery board para reloj de tiempo real a largo plazo (sin batería CR1025)
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Motor paso a paso o
servoaccionamiento

SIMATIC S7-1200
Tecnología integrada – Versiones posibles de drive

AccionamientoServo

Operación controlada via Pulse-Train Interface (PTO)
�Interface onboard simple sin feedback de posición
�Número de drives depende de la CPU
�Motores paso a paso o servos con interface de pulsos

Operación control de posición
�Se puede usar en todas las CPU
�HSC posible para cableado de encoder
�Hasta 8 drives
�Se soportan encoder absolutos

PROFIdrive drives
�Todos los drives Sinamics PROFINET/PROFIBUS
�Servo o variador de frecuencia

Drives Analógicos
�Accionamientos Siemens y de terceros

PTO signal

Enable

Ready

Motor

Power

Drive

PLC

PTO signal

Enable

Ready

Motor

Power

Drive

PLC

Encoder

Encoder dataData exchange
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SIMATIC Tecnología integrada
High speed counter HSC – Puerta Hardware

Caso de uso:
Medida de componentes en cinta de
transporte

Ventaja:
Medidas se realizan fácilmente. Desde
FW 4.2 no se necesitan OBs
adicionales
(OBs = interrupciones).

Mientras la pieza atraviesa la barrera de
luz se calcula la longitude de la misma.
Independientemente de los siguientes
pulsos el ultimo valor se mantiene en la
lectura

Gate

Count
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SIMATIC Tecnología integrada
High speed counter HSC – Salida HSC

Caso de uso:
Marcado exacto de componentes

Ventaja:
Una salida digital se puede activar
fácilmente. No se necesitan Obs
adicionales desde FW 4.2 (OBs =
interrupciones) .

Tras el tiempo de pulso configurado la
salida se desactiva sin necesidad de
programación

Output

Gate

Count
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siemens.com/S7-1500Unrestricted © Siemens AG 2018

SIMATIC S7-1500
Controlador avanzado
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Controlador avanzado – SIMATIC S7-1500 CPU
Incremento de la productividad gracias a la última tecnología

Seguridad integrada
• Protección de copia y autentificación integrada,

asegura la propiedad intelectual
• Protección mejorada frente a la manipulación y

las amenazas (autenticación)

Protección integrada
• Un controlador estandarizado para tareas a

prueba de fallos, una red estandarizada para
comunicaciones a prueba de fallos

• Canales de alta densidad en los modulos de
entrada-salida a prueba de fallos, directamente
redireccionables por el ingeniero.

Alto rendimiento
• Alta productividad y calidad de producto

gracias al bus de comunicaciones y sus bajos
tiempos de respuesta

• PROFINET determinista en los tiempos de
respuesta , asegura con precision los µs

Ingeniería Eficiente
• Soporte de lenguajes de programción IEC

61131-3 (LAD/FBD, STL, SCL and Graph)
• Integración de lenguajes de alto nivel (C/C++)

para CPU 1518(F)-4 PN/DP MFP a través de
SIMATIC ODK 1500S

Diagnósticos fiables
• Los diagnosticos de sistema y usuario

automáticos permiten una rápida detección de
errores

• Cualquier error puede ser localizado
rápidamente gracias a la asignación de canales
1:1 LED

Tecnología Integrada
• Desde simples hasta tareas complejas de

Motion Control se pueden programar
directamente en el PLC (e.g. control de
velocidad, camming, …)

• Distintas funciones tecnológicas se pueden
implementar con módulos I/O (e.g. PWM)

Diseño innovador
• CPU con pantalla integrada con soporte para

diagnósticos, puesta en marcha y
servicio(etiqueta de estado, asignación de
dirección IP, restauración …)

• Fácil cableado gracias a la posición de los
conectores de los modulos de entrada-salida
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Número de ejes y rendimiento
Motion control con SIMATIC S7-1500 / S7-1500 T-CPU

Escalabilidad en el marco de cantidad y el rendimiento

Funcionalidad de motion control estándar idéntica en cada CPU

*) operacional en IPC4x7D, IPC6x7D y IPC8x7D
1) Ejes de Posicionamiento

1511 1513 1515 1516

1517

1510SP

1512SP
1515SP PC

ET 200SP

Controlador abierto

1507S*
S7-1500

Controlador software

1511T/TF 1515T/TF 1517T/TF1516T/TF

Max.  10 Ejes 1) 30 Ejes 1)

60 Ejes 1)
128 Ejes 1)

80 Ejes 1)

1518

DF MC

NUEVO
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SIMATIC S7-1500

Controlador avanzado SIMATIC S7-1500
La CPU ideal para cualquier tarea

CPUs compactas CPUs estandar CPUs tecnológicas MFP

Tipo de CPU 1511C-1
PN

1512C-1
PN

1511F-1
PN

1513F-1
PN

1515F-2
PN

1516F-3
PN/DP

1517F-3
PN/DP

1518F-4
PN/DP

1511TF-1
PN

1515TF-2
PN

1516TF-3
PN/DP

1517TF-3
PN/DP

1518F-4
PN/DP

MFP
Interfaz

Memoria de
programa y
datos

175 KB
1 MB

250 KB
1 MB

150/
225 KB

1 MB

300/
450 KB
1,5 MB

500/
750 KB

3 MB

1/
1.5 MB

5 MB

2/3 MB
8 MB

4/6 MB
20 MB

225/
225 KB

1 MB

750/
750 KB

3 MB

1,5/
1,5 MB

5 MB

3/3 MB
8 MB

4/6 MB
20 MB
50 MB

/500MB1

T ejecución
instrucción
bit

60 ns 48 ns 60 ns 40 ns 30 ns 10 ns 2 ns 1 ns 60 ns 30 ns 10 ns 2 ns 1 ns

Número
máximo de
conexiones

96 128 96 128 192 256 320 384 96 192 256 320 384

Ejes de
posición
• Normal2
• Máximo3

5
10

5
10

5
10

5
10

7
30

7
30

70
128

128
128

5
10

7
30

55
80

70
128

128
128

Ancho 85 mm 110 mm 35 mm 35 mm 70 mm 70 mm 175 mm 175 mm 35 mm 70 mm 175 mm 175 mm 175 mm

1
1

1
1

1
1

1
1

1
1

2 1
1

2 1
1

2 1
1

2
3

1
1

1
1

2 1
1

2 1
1

2 1
1

2
3

2) with 4ms Servo/IPO
1) additional  50 MB working memory for C/C++ in PLC-RT and 500 MB for C/C++ Runtime application)

3) No additional TOs in use

New mechanical  design
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Número de ejes y rendimiento
Estructura de cantidad y tiempos de ciclo (¡valores de orientación!)

CPU 1511T

CPU 1511TF

Máximo número de ejes: 10 ejes de posicionamiento
Ciclo de Motion Control: ≥ 2 ms
Típico número de ejes: 5 ejes de posicionamiento en 4 ms *)

CPU 1515T

CPU 1515TF

CPU 1517T
CPU 1517TF

Máximo número de ejes: 128 ejes de posicionamiento
Ciclo de Motion Control: ≥ 500 µs
Típico número de ejes: 70 ejes de posicionamiento en 4 ms *)

Máximo número de ejes: 30 ejes de posicionamiento
Ciclo de Motion Control: ≥ 1 ms
Típico número de ejes: 7 ejes de posicionamiento en 4 ms *)

*) Para  approx. 35 % de carga de la CPU!

CPU 1516T
CPU 1516TF

Máximo número de ejes: 80 ejes de posicionamiento
Ciclo de Motion Control: ≥ 1 ms
Típico número de ejes: 55 ejes de posicionamiento en 4 ms *)

DF MC
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Controladores SIMATIC para Motion Control
Número de objetos tecnológicos / recursos de motion control

Recursos de Motion Control disponibles
1511T / TF 1515T / TF 1516T / TF 1517T / TF

800 2400 6400 10240

Objeto tecnológico Recursos Motion
Control requeridos

Speed axis 40

Positioning axis 80

Synchronous axis 160

External Encoder 80

Measuring input 40

Output Cam 20

Cam track 160

• Los recursos de motion control corresponden a la
memoria que se puede asignar de forma flexible con
objetos tecnológicos

• Cada CPU tiene una cantidad específica de recursos de
motion control disponibles (p. ej. S7-1515T tiene 2400)

• Estructura de cantidad idéntica para S7-1500 y S7-1500
T-CPU

Guía de selección:
SIZER y TIA Selection Tool

A medida que aumenta el número de objetos tecnológicos, la CPU necesita más tiempo de cálculo
para procesar los objetos tecnológicosà El ciclo de control de movimiento se hace más largo.



Unrestricted © Siemens AG 2018

Controladores SIMATIC para Motion Control
Número de objetos tecnológicos/recursos de motion control (Cam & Kinematics)

Guía de selección:
SIZER y TIA Selection Tool

A medida que aumenta el número de objetos tecnológicos, la CPU necesita más tiempo de cálculo
para procesar los objetos tecnológicosà El ciclo de control de movimiento se hace más largo.

• Recursos de motion control ampliados disponibles solo
para S7-1500 T-CPU

• Los recursos de motion control ampliados corresponden
a la memoria que se puede asignar de manera flexible
con objetos tecnológicos

• Cada CPU tiene una cantidad específica de recursos de
motion control extendido disponibles
(p. ej. S7-1515T tiene 120)

Recursos de Motion Control ampliado
disponibles

1511T / TF 1515T / TF 1516T / TF 1517T / TF
40 120 192 256

Objeto tecnológico
Recursos de

Motion Control
ampliado requeridos

Cam 2

Kinematics 30
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Información del programa
Recursos de Motion

Recursos
disponibles para

Motion

Recursos usados
para Motion

Recursos Motion de
los TOs
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A fin
de
pro

Configuración en TIA Portal

Live Demo Sequence

1) TIA Selection Tool

Dimensionar CPU según nº de objetos tecnológicos

¿Qué CPU S7-1500 usaríais para:

- Ciclo Motion Control = 4ms

- 2 ejes de velocidad

- 5 ejes de posición

- 1 eje síncrono

?
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A fin
de
pro

Configuración en TIA Portal

Live Demo Sequence

Solución

1515 / 1515F
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SINAMICS
Familia de convertidores V, G y S

Technical slides
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Control Vectorial
de Alto Rendimiento

Recuperación Energética

Seguridad Extendida

Seguridad Básica

PROFINET

Sin Sensor Control
Vectorial
I/Os & serial com., e.g.
USS, Modbus

U/f V20 G120C / G120P G120 / G120D

DCC / TEC

Controlador Multieje

Controladores SINAMICS
para movimiento continuo

Arranque Integrado

Control De Vector y EPos Pe
rf

or
m

an
ce

&
dr

iv
e

fu
nc

tio
ns

Basic Midrange High-End

Engineered with TIA Portal

S120
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SINAMICS G120C
El equipo compacto que aporta multitud de opciones

Diseño compacto y posibilidad
de montaje side-by-side
Envolvente mucho más pequeña
debido al incremento en la densidad
de potencia.

Modos de regulación
U/f, U/f2, SLVC

Solo una referencia
el equipo ya cuenta
con comunicación
integrada a
seleccionar entre:

PROFINET,
PROFIBUS,
USS/Modbus RTU

Safety Integrated
Sistema certificado con Safe Torque
Off (STO) como un estándar.

Puerto de conexión USB
Rápida instalación y fácil mantenimiento.

IP203AC 400V
0,55 - 132 kW
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Highlights

• Acceso Wi-Fi integrado – no es necesario
instalar una aplicación

• Mismo accesorio para distintos drives

• Interface web intuitivo

• Puesta en marcha rápida, lista de
parámetros, backup, diagnóstico

• Multiidioma (6 idiomas)

• Alto grado de protección IP55

SINAMICS G120 Smart Access
G

120C
G

120
G

120P

NEW

Compatible desde versión de
firmware 4.7.SP6
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Controladores SINAMICS
para movimiento discontinuo

Controlador Multieje

DCC / TEC

DC Coupling 1)

Arranque Integrado2)

+ Webserver

Safety:
STO via terminal

PROFINET, serial com., e.g. Modbus,
PTI

Pe
rf

or
m

an
ce

&
dr

iv
e

fu
nc

tio
ns

V90
+ 1FL6

S210
+ 1FK2

S120 / S120M
+ 1FK7, 1FT7 , 1PH8, 1FG1 3)

Integración en TIA Portal

Seguridad Básica y Extendida

Recuperación Energética

1) 3AC 200/400V devices 2)  E2018 3) + additional SIMOTICS

Control Servo

Basic Midrange High-End

Engineered with TIA Portal
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Movimiento Discontinuo
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SINAMICS V90 & SIMOTICS S-1FL6

Características

• Epos
• Speed/Torque/Position control
• Integrated braking resistor
• HSP integration in TIA Portal

• Advanced one-button tuning
• Real-time auto tuning
• 21-bit absolute single-turn encoder

for low inertia motor

• Software V-Assistant

• PTI y PROFINET
• STO (via terminals)

• 1AC 220V   0,1kW – 0,75kW
• 3AC 220V      1kW – 2kW
• 3AC 400V   0,4kW – 7kW
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Encoders disponibles SINAMICS V90

Encoders V90 1FL6

V90 PN de 200V

• Encóder incremental TTL 2500 ppr (A)
• Encóder absoluto monovuelta de 21

bits (M)

V90 PN de 400V

• Encóder incremental TTL 2500 ppr (A)
• Encóder absoluto de 20 bits +

multivuelta de 12 bits (L)
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siemens.com/sinamics-s210Urestricted © Siemens AG 2018

SINAMICS S210

Movimiento Discontinuo
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SINAMICS S210 & SIMOTICS S-1FK2

Característica / Función Beneficio

• Motores S-1FK2 dedicados
(Compactos o de alta dinámica)

• PROFINET IRT (250 µs)
u

• Rendimiento
incrementado

• Funciones de seguridad
integrada vía PROFIsafe u

• Cumple con las
altas demandas
de seguridad

• Webserver integrado
• “One Button Tuning”
• TIA Portal (via GSD)*)

u
• Ingeniería

sencilla

• One-Cable-Connection (OCC)
• Filtro EMC C2 integrado u

• Ahorro de
tiempo en la
instalación

• 1AC 230V (200-240V) 0.05 - 0.75kW
• UL Certification u

• Listo para
diferentes
mercados

*) Full integration in preparation

High
Dynamic

Mov. Discontinuo
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Encoders disponibles SINAMICS S210

Encoders S210 1FK2 200V y 400V*
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Puesta en marcha S210

Ejercicio 1

S210. Puesta en marcha

- Abrir el Web Server del drive, tomar el mando y
testear el eje. Llevar a cabo un auto ajuste de eje
“One button tuning”
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Primer inicio del Drive con el Web Server
Modificar la adaptadora de red para comunicar con el puerto X127
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Primer inicio del Drive con el Web Server
Generar una contraseña para el drive
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Primer inicio del Drive con el Web Server
Introducir los datos para entrar al Web Server
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Primer inicio del Drive con el Web Server
Investigar los diferentes menús del Web Server y realizar un auto ajuste
de eje
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Primer inicio del Drive con el Web Server
Visualizar los datos resultantes del “One button tuning”



Motion control
Solución completa

siemens.com/startdriveSiemens AG 2018
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Daniel Wolfangel

¿Dónde consigue los comandos de control y la consigna de
velocidad el accionamiento?

Comandos de Control: Entrada digital o bus
de campo

Señal
analógica

Pulse-/Direction-
Interface

U/I

Señal
analógica

Pulse-/Direction-
Interface

(TM-PTO4)

U/I

Entrada analógica

Ajuste de
velocidad

Potenciómetro

PROFINET /
PROFIBUS

Pulse-direction-
Interface (PTO)

opcional

Ajuste de Velocidad:
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SIMATIC Motion Control ‒ control del accionamiento
PROFIdrive via PROFINET / PROFIBUS

Bus de campo

Control + consigna velocidad + …

Estado Actual + Velocidad actual + …

Qué datos se transfieren cíclicamente? à Especificación via telegrama PROFIdrive

En el PLC SIMATIC el telegrama se direcciona
en zona I/O.
En el accionamiento SINAMICS la
configuración se adapta automáticamente con
la selección del telegrama.

HS_2d_34



Diapositiva 48

HS_2d_34 2d
HideSlideMacro; 20/04/2016
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SIMATIC Motion Control ‒ control del accionamiento
Telegramas PROFIdrive

Telegramas PROFIdrive

3 / 102 Consigna de velocidad 32 bits, señal de vida, posición de 1 encoder / adicionalmente reducción de par

4 / 103 Consigna de velocidad 32 bits, señal de vida, posición de 2 encoders / adicionalmente reducción de par

5 / 105 Consigna de velocidad 32 bits, señal de vida, posición de 1 encoder, DSC / adicionalmente reducción de par

6 / 106 Consigna de velocidad 32 bits, señal de vida, posición de 2 encoders, DSC / adicionalmente reducción de par

81 Telegrama Encoder, 1 canal encoder

83 Telegrama Extendido encoder, 1 canal encoder + Velocidad Actual 32 bits

STW: Palabra Control NSET: Consigna de velocidad G1_STW: Encoder 1 Palabra Control
ZSW: Palabra Estado NACT: Velocidad Actual G1_ZSW:  Encoder 1 Palabra Estado
PZD: Palabra datos de proceso G1_XIST: Encoder 1 posición actual

1 Consigna de velocidad 16 bit

2 Consigna de velocidad 32 bit, señal de vida
NUEVO

S7-1500TS7-1500

típico
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Telegramas 1 a 100 Telegramas estándar
independientes del
proveedor

Interconexión automática en
SINAMICS

Telegramas 102 a 395 Telegramas estándar
específicos de Siemens

Interconexión automática en
SINAMICS

Telegrama   999 Telegrama libre con BICO No interconexión automática

Vista general del telegrama
Telegramas estándar y telegramas SIEMENS
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Daniel Wolfangel

Conceptos de Motion Control con SIMATIC & SINAMICS
Control del sistema: Descentralizado VS Centralizado

Dentro de SIMATIC

Motion Control en la CPU
-> Accto. sólo funciona como

un convertidor

Dentro de SINAMICS

CPU da comandos al accto.
-> Motion Control en el accto.

Interpolación

Funcionamiento eje

Coordinación eje

Controlador posición

Descentralizado Centralizado

El cliente y la aplicación determinan la mejor configuración aplicable
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Conceptos de Motion Control con SIMATIC & SINAMICS
Control del sistema: Descentralizado VS Centralizado

Controlador posición

Funcionamiento eje

Interpolación

OB MC-Interpolator
Interpolador

Objetos tecnológicos
Comportamiento del eje

Bloques PLCopen
Instrucciones de Motion

OB MC-Servo
Controlador posición

FB SINA_SPEED

FB SINA_POS

Eje Velocidad / Posicionamiento Eje Velocidad / Posicionamiento

El cliente y la aplicación determinan la mejor configuración aplicable

Centralizado
Motion Control con SIMATIC S7-1500 (TO)

Descentralizado
Motion Control con SINAMICS G/S (FB)
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Motion Control con funciones SINAMICS (DriveLib / EPos)
… Realización de aplicaciones de velocidad y posición

Controlador Posición

Comportamiento eje

Motion Control
con SINAMICS V/G/S (DriveLib / EPos)

Interpolación

FB SINA_SPEED

FB SINA_POS

SINA_SPEED
FB285

SINA_SPEED
FB285

SINA_POS
FB284

SINA_POS
FB284

SINA_INFEED
FB288

SINA_INFEED
FB288 SINA_PARA

FB286
SINA_PARA

FB286
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Motion Control con Objetos tecnológicos SIMATIC
… Control de velocidad, posicionamiento, sincronismos, etc.

SIMATIC Motion Control
con Objetos Tecnológicos

Technology object
Comportamiento eje

Technology object
Comportamiento eje

PLCopen Blocks
Instrucciones Motion

OB MC-Servo
Controlador posición
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Conceptos de Motion Control con SIMATIC & SINAMICS
Control del sistema: Descentralizado VS Centralizado

Descentralizado CentralizadoBaja carga del PLC y muchos ejes realizables

Diagnostico del accto. extendido y mensajes
FBs estandarizados homogéneamente con interfaz
intuitiva
Adicionales funciones integradas del accto.
realizables (funciones de vigilancia y
compensación)
Comportamiento del eje y dinámica no cambiable
inmediatamente

Alta usabilidad y eficiencia de ingeniería sin

conocimientos especiales de tecnología de accto.

Diagnostico del accto. extendido y mensajes
Comportamiento del eje y dinámica  cambiable
inmediatamente
Programación de Motion con estándar PLC-Open

Alta carga del PLC
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Componentes básicos de Motion
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Motion Control - Introducción

Solución completa

5 Diagnóstico y Trace

4.1 Objeto tecnológico de velocidad
4.2 Objeto tecnológico de posición
4.3 Objeto tecnológico Measuring Input

4.4 Objeto tecnológico Output Cam

4.5 Objeto tecnológico de Sincronización y GearIn

6 Safety Integrated

7 Ofertas de la campaña
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Motion Control con SIMATIC & SINAMICS
… posibles soluciones para eje de velocidad y posicionamiento

Controlador posición

Funcionamiento eje

Interpolación

OB MC-Interpolator
Interpolador

Objetos tecnológicos
Comportamiento del eje

Bloques PLCopen
Instrucciones de Motion

OB MC-Servo
Controlador posición

FB SINA_SPEED

FB SINA_POS

Eje Velocidad / Posicionamiento Eje Velocidad / Posicionamiento

Centralizado
Motion Control con SIMATIC S7-1500 (TO)

Descentralizado
Motion Control con SINAMICS G/S (FB)



Unrestricted © Siemens AG 2018
TIA

Portal

Motion Control con S7-1500
… 3 pasos para nuestra aplicación motion control

STEP
7

Startdrive*

Parámetros Drive

Programa usuario

Objeto tecnológico
Eje

S7-1500 Firmware

SIMATIC S7-1500

Configuración del accionamiento

Propiedades de la aplicación

Instrucciones Motion control

3 pasos para aplicación motion:

SINAMICS

* Startdrive incluye SINAMICS G120 & G110M,
SINAMICS S120 se puede confugurar con STARTER



Unrestricted © Siemens AG 2018

CouplingMain drive Cam disk Output camGear
unit

Gear
unit

Motion Control ‒ objetos tecnológicos
Principio del TO

Eje maestro virtual Disco leva Output camReductor

Funciones
Motion Control

Servo drives
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Objetos tecnológicos para motion control
• TOs son objetos software en el controlador
• TOs representan los componentes mecánicos
• TOs encapsulan funciones tecnológicas
• TOs están configuradas y parametrizadas de forma estándar
• TOs permiten el motion control para ser visto de forma sencilla

Mensajes

Usuario

Vigilancia
y diagnóstico

Limites

Buffer diagnóstico

Construcción
mecánica

Drive

Interfaz

Estandarización

Objeto tecnológico

abs.rel.

Configuración, puesta en marcha y programación sencilla

Motion Control ‒ objetos tecnológicos
¿Qué es un TO?
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S7-1500/S7-1500T

Speed
controller

Speed setpoint

Drive

Current
controller

Power
unit Motor

Encoder

--

Optional

Control commands

Speed setpoint

Control commands

Programa usuario
(bloques MC)

Objetos tecnológicos

Motion Control – objetos tecnológicos
Controlando un drive
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SIMATIC Motion Control ‒ conexión drive
Aplicación automática de los valores

Sincronización automática de los valores
tecnológicos durante la ejecución en el
sistema de control
Ø Variables como velocidad max. y par,

datos de motor y encoder
Ø Para accionamientos SINAMICS /

encoders y encoders via PROFIdrive

S7-1500TS7-1500

En el pasado:
Configuración del accionamiento
se tenia que configurar en el PLC
manualmente y comparar

Nuevo
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SIMATIC Motion Control – Objetos tecnológicos
Comandos Motion Control

Todos los lenguajes
(LAD, FBD, STL, SCL, Graph)

Highlights

Simple & intuitivo

Instrucciones disponibles en la
librería

Basado en estandar PLCopen
NEW New commands
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Sistema de ejecución
Ciclo de aplicación Motion Control y OBs Motion Control

MC-Servo [OB91]
§ Cálculo del controlador de posición
§ Supervisiones

MC-Interpolator [OB92]
§ Evaluar instrucciones MC
§ Generación de consigna

1

2

MC OBs se ejecutan en un ciclo configurable
tMotion Control- = Ciclo control Posición = Ciclo Interpolador
Ciclo Aplicación [MC-Servo] [MC-IPO]

(opcionalmente como interrupción cíclica o isócrono)

Qué hacen los 2 MC-OBs?

HS_HIDE_43



Diapositiva 65

HS_HIDE_43 HIDE
HideSlideMacro; 21/04/2016
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600

t

v

Eje de Velocidad
Tareas del interpolador (arranque): Calcular velocidad
Consigna para cada ciclo

Sistema

Programm

TO  Achse

Eje de velocidad

velocidad
dinámica

Interpolador

·Interface de
usuario

true

60120180240300360420480540600600600600
Consigna de
velocidad
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Sistema

600

t

v

Eje de Velocidad
Tareas del interpolador (parada): Calcular velocidad
Consigna para cada ciclo

Programm

TO  Achse

Eje de velocidad

Interpolador

Consigna de
velocidad

·Interface de
usuario

true
60060060060048036024012000000

velocidad
dinámica
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SIMATIC Motion Control – Objetos tecnológicos
Tipos de eje – Clase y modelo

TO_SynchronousAxis

TO_PositioningAxis

TO_SpeedAxis

TO_Axis

TO_Object

Consigna de velociada
à No encoder

Posicionamiento

Gearing y cam



Motion control
Puesta en marcha virtual

siemens.com/startdriveSiemens AG 2018
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SIMATIC STEP 7 en TIA Portal - Simulación
S7-PLCSIM - Información

Funciones:

§ Simulación de S7-1200, 1200F >=V4.0
§ Simulación de S7-1500, 1500F y 1500T
§ Simulación de ET200SP CPUs desde V1.7

• Vista compacta
• Sin necesidad de proyecto de simulación
• Drag & Drop para HW modules en la tabla de

simulación
• Simulación de la periferia descentralizada
• Grabación y reproducción de cambios en variables

(como secuencia)

S7-1500 S7-1200 S7-300/400/WinAC
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ü Simulación de PID Professional and Failsafe

ü Simulación de Motion

ü Communicación entre 2 PLCSIM-Instances de:
§ PUT/GET
§ BSend/BRcv
§ Open User Communication (TSEND_C,

TRCV_C)

ü Comunicación con local WinCC Runtime

SIMATIC STEP 7 en TIA Portal
Simulación S7-PLCSIM - Información

S7-1500 S7-1200 S7-300/400/WinAC

HS_1d_3



Diapositiva 71

HS_1d_3 1d
HideSlideMacro; 12/01/2015
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SIMATIC Motion Control - Objetos tecnológicos
Eje Virtual como eje maestro

Propiedades:
§ Eje sin asignación de drive
§ Eje Virtual tiene funcionalidad completa
§ Output cams y measuring inputs son posibles en

ejes virtuales

S7-1500TS7-1500

Eje maestro
virtual

Drive NO
se configura!

Objeto tecnológicoà Configuración
à Parámetros Básicos

Equivalente a eje maestro Eje maestro para varios ejes

NUEVO
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Componentes básicos de Motion
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Motion Control - Introducción

Solución completa

5 Diagnóstico y Trace

4.1 Objeto tecnológico de velocidad
4.2 Objeto tecnológico de posición
4.3 Objeto tecnológico Measuring Input

4.4 Objeto tecnológico Output Cam

4.5 Objeto tecnológico de Sincronización y GearIn

6 Safety Integrated

7 Ofertas de la campaña
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Objeto Tecnológico de velocidad

Ejercicio 2

Control de velocidad con el S7-1500 + SINAMICS S210

Realizar control de velocidad con el SINAMICS S210
mediante Objeto Tecnológico, configurar el telegrama 3

Testearlo previamente con el PLCSim + Panel de puesta en
marcha
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LAN-connection: P2: Intel R I210 Gigabit …
IP-Address: 192.168.0.100
Subnet mask: 255.255.255.0

IP-Address: 192.168.0.1
Subnet mask: 255.255.255.0

IP-Address: 192.168.0.2
Subnet mask: 255.255.255.0

Objeto tecnológico: S7-1500 + SINAMICS S210
Conexionado del sistema
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Objeto tecnológico: S7-1500 + SINAMICS S210
Visualizar el dispositivo S210 online y asignar una IP y nombre

Pinchando sobre “Diagnóstico general” podemos
visualizar la versión de FW actual del dispositivo. Es
importante tenerla en cuenta para cuando añadamos
el dispositivo.
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Objeto tecnológico: S7-1500 + SINAMICS S210
Añadir PLC y el SINAMICS S210 al proyecto
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Objeto tecnológico: S7-1500 + SINAMICS S210
Instalación de GSD si no estuviera en el proyecto
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Objeto tecnológico: S7-1500 + SINAMICS S210
Asignar nombre PROFINET e IP al GSD del SINAMICS S210



Unrestricted © Siemens AG 2018

Objeto tecnológico: S7-1500 + SINAMICS S210
Asignar el controlador Profinet
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Control de velocidad S7-1500 + SINAMICS S210
Insertar el telegrama 3 en el GSD del SINAMICS S210
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Control de velocidad S7-1500 + SINAMICS S210
Insertar el objeto tecnológico TO_SpeedAxis
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Control de velocidad S7-1500 + SINAMICS S210
Configuración del TO, intercambio de datos accionamiento
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Control de velocidad S7-1500 + SINAMICS S210
Conexión online y testeo del TO mediante el Panel de mando de eje
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Control de velocidad S7-1500 + SINAMICS S210
Insertar: MC_Power, MC_Reset, MC_MoveVelocity y testear su
funcionamiento

Bloques PLCopen
Instrucciones de Motion
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6 Safety Integrated
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SIMATIC Motion Control ‒ Modo isócrono
Principio

Modo isócrono para control de alto rendimiento con drives de alta
dinámica
§ Ciclos determinísticos y garantizados en tiempo real
§ Sincronización de ejes usando el bus de campo entre controlador y

drives
§ Estandarizado para máquinas de producción con SINAMICS S120 /

S210 / V90 PN

Modo isócrono no siempre se requiere!
§ No requisitos de alta dinámica
§ SINAMICS G120
§ Detalles a tener en cuenta:

§ Si usas GSDML, el ciclo de emission en TIA y en el drive debe ser idéntico.
(Para S120 parámetro p2048)

§ Usar para el MC-Servo el mismo ciclo que el de emisión de PN o un
múltiplo de él

S7-1500TS7-1500
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Profinet
Rendimiento de la comunicación
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Profinet
Comparativa RT vs IRT

n Tiempo real (RT)
n Utilización de componentes de red estándares (sólo necesitan tratar prioridades)
n Rendimiento similar a los sistemas de bus de campo actuales (p.ej. PROFIBUS) à 5

-10 ms
n Ámbito de aplicación: automatización en fabricación

n Tiempo real isócrono (IRT)
n Comunicación determinista
n Tiempos de ciclo 250us con dispersión <1µs
n Ámbito de aplicación: control de movimientos
n Todos los nodos incluyen en su conexión a Ethernet un ASIC especial que garantiza

el isocronismo

Ambos modos se pueden usar al mismo tiempo
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Profinet
IRT
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Profinet
IRT
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Generación de
consigna

+

+

SIMATIC Motion Control – Objetos tecnológicos
Lazo de control ‒ control de posición en el PLC

Comando eje

§ Control de posición en el PLC con MC-Servo
§ Velocidad y corriente controlada en el drive
§ Precontrol de la velocidad minimiza el error de seguimiento dependiente de la velocidad del control de posición
§ Filtro balanceado retrasa la consigna de posición en relación al precontrol de velocidad

Precontrol

Filtro balanceado Ganancia

Consigna velocidad

Consigna posición

Controlador posición

Posición actual

-

Control de posición

DriveControlador

S7-1500TS7-1500
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§ Control de posición en el drive con DSC activado
§ Controlador de posición en el ciclo de velocidad del circuito de control (por ejemplo en 125 µs)
§ Incremento notable de la ganacia Kv posible y por tanto incremento de la respuesta dinámica en drives de

alta dinámica

Control dinámico exigente con DSC

Generación de
consigna

+

+

Comando eje

Precontrol

Filtro balanceado Ganancia

Consigna velocidad

Consigna posición

Controlador posición

Drive

Posición actual

-

Control de posición

Controlador
con DSC (Dynamic Servo Control)

DSC disponible con
• SINAMICS S210
• SINAMICS S120
• SINAMICS V90 PN

S7-1500TS7-1500

SIMATIC Motion Control – Objetos tecnológicos
Lazo de control ‒ control de posición en el drive (DSC)
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Objeto Tecnológico de Posición

Ejercicio 3

Posicionamiento con el S7-1500 + SINAMICS S210

Realizar un posicionamiento con el SINAMICS S210
mediante Objeto Tecnológico, configurar el telegrama 105

Testearlo previamente con el PLCSim + Panel de puesta en
marcha
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Control de velocidad S7-1500 + SINAMICS S210
Insertar el telegrama 105 en el GSD del SINAMICS S210
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Objeto tecnológico: S7-1500 + SINAMICS S210
Activar el modo Isócrono para trabajar mediante PROFINET IRT
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Objeto tecnológico: S7-1500 + SINAMICS S210
Configuración del tiempo de emisión de la comunicación IRT
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Objeto tecnológico: S7-1500 + SINAMICS S210
Configuración de la sincronización de la comunicación IRT en el PLC
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Objeto tecnológico: S7-1500 + SINAMICS S210
Configuración del sincronismo del OB MC-Servo
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Objeto tecnológico: S7-1500 + SINAMICS S210
Configuración de la topología, obligatorio para PN IRT
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Objeto tecnológico: S7-1500 + SINAMICS S210
Permitir sobreescribir el nombre de los dispositivos IO
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Posicionamiento con el S7-1500 + SINAMICS S210
Insertar un Objeto Tecnológico de Posicionamiento
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Posicionamiento con el S7-1500 + SINAMICS S210
Configuración del Objeto Tecnológico 1
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Posicionamiento con el S7-1500 + SINAMICS S210
Configuración del Objeto Tecnológico 2
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Posicionamiento con el S7-1500 + SINAMICS S210
Configuración del Objeto Tecnológico 3
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Posicionamiento con el S7-1500 + SINAMICS S210
Configuración del Objeto Tecnológico 4
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Posicionamiento con el S7-1500 + SINAMICS S210
Configuración del Objeto Tecnológico 5
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Posicionamiento con el S7-1500 + SINAMICS S210
Configuración de la programación mediante los bloques PLCopen
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Measuring input
Principio del objeto tecnológico

§ Registra posiciones actuales rápidamente, de forma
precisa

§ Interconectado con la posición de un eje o un
encoder externo

§ Medida simple

§ Medidas cíclicas (hasta 2 valores medidos por ciclo
de proceso)

§ Medida dentro de rango de medición

S7-1500TS7-1500

Objeto tecnológico measuring input

Cuál es la posición exacta del
objeto en el camino de rodillos?
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Measuring input con TM timer DIDQ
§ Measuring input desacoplado del drive
§ Varios measuring inputs para un eje
§ Measuring inputs para eje virtual posible
§ TO calcula el valor de posición exacta del

eje / encoder externo a partir de la
estampación de tiempo

Measuring input en el drive (usando
PROFIdrive)
§ Measuring input se procesa en el drive
§ Max. 2 measuring inputs por drive
§ Incremento de la posición exacta del eje /

external encoder se hace en el drive

Measuring input
Conexión de measuring input

S7-1500/
S7-1500T

Motor

ENC

Drive
ET 200SP

TM Timer DIDQ

DI

S7-1500/
S7-1500T

Motor

ENC
Drive

DI

PROFIdrive telegrama con consigna / valor actual
Mensaje con estampación de tiempo

Measuring input contenido en la trama PROFIdrive
(con consigna / valor actual)

Measuring input

Measuring
input
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Objeto Tecnológico Measuring Input

Ejercicio 4

Measuring Input S7-1500 + SINAMICS S210

Usar la tarjeta Time Based IO para detección rápida de
entrada.

Usar el interruptor S15 de la maleta cableado a la entrada
digital DI2 de la tarjeta Time Based IO.

Comprobar la posición calculada con el bloque
MC_Measuring_input
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Measuring input
Configuramos la topología total
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Measuring input
Habilitamos modo isócrono en la ET200SP para la tarjeta TM TIMER
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Measuring input
Configuramos la DI2 sin retardo a la entrada
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Measuring input
Definimos en IRT todos los equipos
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Measuring input
Agregamos el objeto tecnológico
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Measuring input
Definimos la interfaz de Hardware del objeto tecnológico



Unrestricted © Siemens AG 2018

Measuring input
Definimos la interfaz de Hardware del objeto tecnológico
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Measuring input
Programamos el bloque y comprobamos la detección de posición
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Cam
Principio del objeto tecnológico

§ Genera pulsos en la salida digital dependiendo de la
posición del eje o encoder externo

§ Interconectado con la consigna o posición actual del
eje o encoder externo

§ Cams basadas en posición y en tiempo

§ Salida via estandar I/O o TM Timer DI/DQ para cams
de alta precisión

S7-1500TS7-1500

Objeto tecnológico output cam
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Objeto Tecnológico Output Cam

Ejercicio 5
Output Cam S7-1500 + SINAMICS S210

§ Generar un Output Cam vinculado a objeto
tecnológico de posición
§ Usar la la salida digital 2 del modulo Time Based

IO de la ET200SP
§ La Output Cam se debe activar entre las

posiciones 1000 y 2000mm
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Output Cam
Parametrizamos la salida digital a utilizar

S7-1500TS7-1500
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Cam
Agregamos el objeto tecnológico

S7-1500TS7-1500
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Cam
Leva de carrera

S7-1500TS7-1500
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Cam
Parametrizar el Hardware de la leva

S7-1500TS7-1500
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Cam
Programar MC_OUTPUTCAM y testear

S7-1500TS7-1500
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Cam track
Principio del objeto tecnológico

§ Genera una secuencia digital oscilatoria hacia una salida
digital dependiendo de la posición del eje o encoder externo

§ Interconectada con la consigna o posición actual
§ Hasta 32 cams por TO
§ Cams basadas en posición y en tiempo
§ Salida via estandar I/O o TM Timer DI/DQ para cams de alta

precisión
§ Ejecución cíclica del cam track

Alta flexibilidad
à Datos del cam track se pueden

cambiar en runtime

Alta flexibilidad
à Datos del cam track se pueden

cambiar en runtime

5 cam tracks

S7-1500TS7-1500

Objeto tecnológico cam track
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Objeto Tecnológico Cam Track

Ejercicio 6
Cam Track S7-1500 + SINAMICS S210

Cam Track S7-1500 + SINAMICS S210
§ Generar un CAM TRACK vinculado a objeto

tecnológico de posición.
§ Usar la la salida digital 1 del modulo Time Based IO

de la ET200SP.
§ La leva se debe activar entre las posiciones:

- 100 y 200mm
- 400 y 500mm
- 700 y 800mm
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Cam track
Parametrizamos la salida digital a utilizar

S7-1500TS7-1500
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Cam track
Agregamos el objeto tecnológico

S7-1500TS7-1500
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Cam track
Leva de carrera

S7-1500TS7-1500
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Cam track
Parametrizar el Hardware de la leva

S7-1500TS7-1500
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Cam track
Datos de leva

S7-1500TS7-1500
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Cam track
Programar MC_CAMTRACK y testear

S7-1500TS7-1500
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Ejes coordinados
Aplicaciones de sincronismo

Sincronización con especificación de la
posición de sincronismo

Sincronización sin especificación de la
posición de sincronismo

Gearing relativo Sincronismo absoluto
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Objeto Tecnológico de Sincronización

Ejercicio 7

Sincronismo relativo S7-1500 + SINAMICS S210

Configurar el TO síncrono y programar MC_Gearin
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Sincronismo
Configuramos el telegrama para el eje síncrono

S7-1500TS7-1500
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Sincronismo
Agregamos el TO

S7-1500TS7-1500
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Sincronismo
Configuramos el TO, accionamiento

S7-1500TS7-1500
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Sincronismo
Configuramos el TO, encoder

S7-1500TS7-1500



Unrestricted © Siemens AG 2018

Sincronismo
Configuramos el TO, intercambio de datos

S7-1500TS7-1500
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Sincronismo
Configuramos el TO, intercambio de datos encoder

S7-1500TS7-1500
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Sincronismo
Configuramos el TO, asociamos el eje maestro

S7-1500TS7-1500
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Sincronismo
Configuramos el TO, control DSC

S7-1500TS7-1500
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Sincronismo
Programamos MC_GEARIN

S7-1500TS7-1500
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Sincronismo
Programamos habilitación y reset del eje síncrono

S7-1500TS7-1500
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Sincronismo
Comprobamos ejecución

S7-1500TS7-1500
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SIMATIC S7-1500
SIMATIC diagnósticos del sistema.

Servicio de
diagnóstico

HWKONFIG

S7-1500

TIA Portal

Dispositivo HMI

PLC
WEB

Server

PLC
Display

Mismo display para todos los mensajes en
STEP7, HMI, S7-1500 Web server y display S7-1500
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Componentes básicos de Motion
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Herramientas de Diagnóstico: Diagnóstico en el Objeto Tecnológico
Bits de estado y error, estado movimiento, telegrama

Status and
error bits

Motion status

PROFIdrive
Telegram
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Introducción
Definición

Definición general:
Un “trace” es un documento cronológico de eventos. El punto es: “¿Que ocurre cuándo?”

TIA Portal:
En TIA Portal el “Trace” es una grabación cronológica de señales (variables,parámetros,etc.)
fuera del programa que está operando en el PLC. La grabación está corriendo durante un
periodo de tiempo especificado y se puede mostrar gráficamente.

S7-1500 S7-1200 S7-300/400/WinAC



Unrestricted © Siemens AG 2018

Introducción
Ejemplos de caso

Graba el
Trace

Fallos esporádicos

Puesta en
marcha

+

Analiza el Trace

Aprobación del
programa o proceso

Planta
optimizada

Problema solucionado
RESUMEN

S7-1500 S7-1200 S7-300/400/WinAC
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Observaciones
Recursos

Descripción

Memoria § 512kByte por trace
§ Independiente de la memoría de trabajo

Númbero de traces en el
PLC

§ Específico del PLC
§ S7-1500 max. 4, 1518: máx 8
§ S7-1200 max. 2 (FW V4.0)

Señales § I/Q (imagen de proceso), M, DB
§ Todo tipo elementales de datos
§ max.16 señales por configuración de traza

Persistencia § Configuraciones de “trace” en PLC después de quitar alimentación
§ Valores grabados se pierden sin tensión

Impacto en tiempo de
ciclo

§ Trace aumenta el tiempo de ciclo de nivel de ejecución (OB)
§ Puede causar time overflow en el ciclo
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Diagnóstico

Ejercicio 8

S7-1500 + SINAMICS S210

Diagnóstico y Trace

Sobre el ejercicio de sincronismo agregar un Comfort
Panel en el que podamos consultar el diagnóstico
integrado de la CPU, la pantalla la simulamos.

Generar un trace en la CPU en el que registremos las
posiciones de los 2 ejes sincronizados, velocidades y
aceleraciones
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Diagnóstico
Agregamos un Comfort Panel y cancelamos el asistente

S7-1500TS7-1500
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Diagnóstico
Creamos la conexión HMI al PLC

S7-1500TS7-1500

Arrastramos una
variable del PLC
a la pantalla.
Asegurar que no hay
una conexión online
contra el PLC
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Diagnóstico
Comprobamos que la pantalla ya está en la red

S7-1500TS7-1500

El equipo queda unido
en la red automáticamente



Unrestricted © Siemens AG 2018

Diagnóstico
Arrastramos el visor de diagnóstico a la pantalla

S7-1500TS7-1500
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Diagnóstico
Previo a la simulación de la pantalla

S7-1500TS7-1500

En el panel de control de Windows comprobamos “Ajustar Interface PG/PC”, seleccionamos nuestra tarjeta de red
en la opción TCP-IP auto. Con ello conseguiremos comunicar la simulación de la pantalla contra la CPU real
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Diagnóstico
Simulamos la pantalla

S7-1500TS7-1500
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Trace
Creamos un Trace y definimos las señales a registrar

S7-1500TS7-1500
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Trace
Definimos el tiempo de muestreo del trace

S7-1500TS7-1500
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Trace
Definimos el evento de disparo del trace y lo cargamos

S7-1500TS7-1500

Usamos la variable que inicia el sincronismo de los ejes y configuramos predisparo de
50 muestras para ver el estado previo a la sincronización.
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Trace
Activamos el trace en la CPU

S7-1500TS7-1500
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Trace
Evaluamos las señales registradas

S7-1500TS7-1500
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Componentes básicos de Motion
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Diagnóstico y Trace

Solución completa
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SINAMICS Safety integrated
La seguridad convencional ha alcanzado sus limites

Seguridad Convencional
En el pasado, y aún es común entre muchos
fabricantes, esto generalmente se implementaba
usando circuitos externos que, en algunos casos,
podían ser muy complejos

Seguridad Integrada
Usando las funciones de seguridad integradas en los drives
SINAMICS se pueden eliminar esos circuitos externos en la
mayoría de los casos
• Los componentes electromecánicos anteriormente

requeridos y su
cableado asociado
pueden ser omitidos

• Transmisión de
señales de seguridad
por medio del bus
de campo

• Permite conceptos
de seguridad
considerablemente
mas eficientes en
funcionalidad y
tiempo de respuesta
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S7-1500 Motion Control y Safety al mismo tiempo

Telegrama Estandar

Programa
MC

Objeto
tecnológico

MC OBs
Qué pasa si el programa Safety da un comando que
contradice al comando del TO?

Principio en el S7-1500

El TO siempre reacciona de forma correcta!

Safety integrado en drives y TOs
se pueden usar en paralelo.

Programa
Safety

Safety OB

Telegrama Safety

n

t
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Motion Control y Safety
Influencia recíproca

Eventon

t

STO: Safe Torque Off
El motor libera el par.

No se permite que el motor
acelere indeseablemente

Activación del STO a través del programa safety.
§ Tras la STO del drive, el TO se deshabilita

Función Safety en el drive… … en interacción con el objeto tecnológico

SS1: Safe Stop 1
Drive debe frenar tan rápido como sea
posible
No se permite que el motor acelere
indeseablemente. (STO)
-> Control de Posición y drive deben
desactivarse

Activación del SS1 a través del programa safety.
Drive frena, no sigue más al TO.
§ Sin embargo, TO no se deshabilita hasta que el

STO del drive ha entrado

n

t

HS_HIDE_78



Diapositiva 175

HS_HIDE_78 HIDE
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Safety Integrated

Ejercicio 9

Safety S7-1500 + SINAMICS S210

Configuración STO y SS1 por Profisafe
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Safety
Habilitamos el Safety en la CPU

S7-1500TS7-1500

Nos fijamos en la dirección
asignada al controlador:
Central F-Source address
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Safety
Configuramos el telegrama 30 de seguridad

S7-1500TS7-1500

Nos fijamos en
las direcciones de
Profisafe:
Tiene que coincidir
F_Source_Add.
F_Dest_Add es la
dirección del S210
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Safety
Añadimos la seta de seguridad en Profisafe a la topología

S7-1500TS7-1500
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Safety
Asignamos el controlador PN y dirección IP en vista de redes

S7-1500TS7-1500
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Safety
Configuramos módulos que acompañan a la seta

S7-1500TS7-1500
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Safety
Definimos simbólicos para la seta

S7-1500TS7-1500
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Safety
Definimos simbólicos para la seta

S7-1500TS7-1500
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Safety
Definimos simbólicos para el pulsador verde

S7-1500TS7-1500
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Safety
Cargamos el PLC y asignamos nombre de dispositivo a la seta

S7-1500TS7-1500
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Safety
Programamos la parada de emergencia

S7-1500TS7-1500
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Safety
Agregamos la librería de Safety que tenemos en el escritorio

S7-1500TS7-1500
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Safety
Programamos de la librería el bloque para el control

S7-1500TS7-1500

Se programa en la subrutina de seguridad
La variable CONTROL se define en la tabla
de variables (ver siguiente diapositiva)
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Safety
Definimos la variable CONTROL del UDT arrastrado de la librería

S7-1500TS7-1500

Se direcciona en las direccionas asignadas a las salidas del telegrama Profisafe
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Safety
Definimos la variable STATUS del UDT arrastrado de la librería

S7-1500TS7-1500

Se direcciona en las direccionas asignadas a las entradas del telegrama Profisafe
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Safety
Sacamos el Status Safety del variador a través del bloque de librería

S7-1500TS7-1500
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Safety
Programamos el acuse global de fallos para los elementos de seguridad

S7-1500TS7-1500

Aprovechamos el pulsador
verde para el acuse.
Si el sistema se pasiva (estado
seguro) con este
bloque rearmamos el sistema.
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Safety
Reset del objeto tecnológico

S7-1500TS7-1500

Aprovechamos el pulsador
verde para resetear el objeto
tecnológico tras el fallo
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Safety
Puesta en marcha de safety del S210, servidor web

S7-1500TS7-1500
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Safety
Habilitamos funciones básicas de safety, STO y SS1

S7-1500TS7-1500
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Safety
Definimos contraseña de safety: “12345678”

S7-1500TS7-1500
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Safety
Definimos 10s para la activación de STO tras SS1

S7-1500TS7-1500

Configuramos 5s de parada para la SS1
para diferenciarla de la STO
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Safety
Asignación de telegrama Safety y dirección Profisafe

S7-1500TS7-1500

Comprobamos que el telegrama de Safety sea
coherente con el definido en TIA PORTAL.
Asignamos dirección Profisafe para el S210
coherente con la definida en TIA PORTAL
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Safety
Tiempo de test para la parada de emergencia

S7-1500TS7-1500

Dejamos el valor por defecto
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Safety
Finalizamos la puesta en marcha y guardamos la configuración

S7-1500TS7-1500
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Safety
Asignamos la dirección Profisafe a la seta

S7-1500TS7-1500



Unrestricted © Siemens AG 2018

Safety
Rearmamos el Sistema (ACK_GL) y comprobamos que STO y SS1 estén a 1

S7-1500TS7-1500

Mover el eje y comprobar la STO y la SS1



Motion control
Multiinstancia

siemens.com/startdriveSiemens AG 2018



Unrestricted © Siemens AG 2018

Innovaciones de Controlador:
Bloques S7-1200 / S7-1500

cyclic

startup

BS

In
te

rr
up

t-
B

ea
rb

ei
tu

ng

Hardware

Process

Diagnostics

Cyclic
interrupt

OB1

FB

Instanz

OB
100

OB
20x

OB
20x

OB
82

FC

FC

FC

Es posible más de un arranque, parada cíclica y proceso de alarma en OB.

Global

FC Global

FB

Instanz

FC

FC
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SIMATIC Motion Control – Objetos tecnológicos
Uso de DB_ANY para acceso en array a MC TOs

1. Añadir DB Global 2. Insertar un Array of DB_ANY

TO-DB number

3. TO asignación en runtime
a) Crear un FB y definir parámetro de entrada “axis”

b) Llamar FB en bucle para asignar cada TO  MC_Power
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Multiinstancia

Ejercicio 10

Multiinstancia S7-1500 + SINAMICS S210

Generar 2 ejes de posición virtuales

- Crear un FB multiinstancia que haga el MC_POWER,
MC_RESET y MC_MOVEJOG

- Crear un único FB capaz de mandar las mismas
órdenes a los 2 ejes usando el array de FBs.
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Multiinstancia
Agregamos un DB Global

S7-1500TS7-1500
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Multiinstancia
Agrupamos en una array nuestros ejes de posición

S7-1500TS7-1500

En el valor de arranque
asignamos el nº de DB del
objeto tecnológico
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Multiinstancia
Agregamos un FB para programar un único eje

S7-1500TS7-1500
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Multiinstancia
Definimos la interfaz del bloque FB

S7-1500TS7-1500
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Multiinstancia
Programamos las instrucciones Motion

S7-1500TS7-1500

Agregamos las instrucciones Motion y las definimos como multiinstancia
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Multiinstancia
Programamos las instrucciones Motion

S7-1500TS7-1500
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Multiinstancia
Agregamos otro FB en SCL para gobernar todos los ejes

S7-1500TS7-1500
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Multiinstancia
Definimos la interfaz del bloque

S7-1500TS7-1500
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Multiinstancia
Programos el FB para que maneje en paralelo los distintos ejes

S7-1500TS7-1500
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Multiinstancia
Comprobamos el resultado

S7-1500TS7-1500
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Motion SIMATIC
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