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Introduccion al Motion Control SIEMENS
Esquema del sistema de Motion Control lngenuity for life

El "Motion Control" forma parte del area de la mecatronica de altas prestaciones y engloba el control de
posicion, velocidad y par de ejes, asi como la sincronizacion entre ellos

\’ ) \’

Motion
Controller

Aoplication

Software

Feedback
Device
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Introduccion al Motion Control SIEMENS
El sistema de Motion Control lngenuity for life

El Motion Control no sélo ha sustituido muchos elementos mecéanicos, sino que también ha abierto nuevas
posibilidades gracias a las velocidades y potencia de céalculo, asi como a las comunicaciones de los equipos del
sistema.

--
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Aplicaciones Motion Control SIEMENS
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Motion Control - Introduccion

Componentes basicos de Motion

2248 Puesta en marcha S7-1500 + Sinamics S210
Solucion completa

Objetos tecnologicos
Diagndéstico y Trace

n Safety Integrated
Ofertas de la campanfa
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Portfolio de controladores SIMATIC
Siempre el controlador correcto — mas valor afiadido integrado!

4

System performance

Basic Controllers
SIMATIC S7-1200

Unrestricted © Siemens AG 2018

Advanced Controllers

SIMATIC S7-1500 Software Controllers
CPU 1511T/TF SIMATIC S7-1500

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

Distributed Controllers
SIMATIC ET 200 CPU

Application complexity

Engineered with TIA Portal }

SIEMENS
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Ingenieria
eficiente

Disefio
innovador

Diagndstico
fiable

Safety
Integrated

Seguridad
integrada

Tecnologia
integrada



Portfolio de controladores SIMATIC SIEMENS
Siempre el controlador correcto — mas valor afadido integrado! lngemuity for Life

< Engineered with TIA Portal >

Interpolacion

Operaciones sincronas
distribuidas

Camming

Motion Control functions

Gearing (absoluto) ¥

Gearing (relativo) ?
Output cams

Measuring input

Controller Motion
Standard CPU Controller

Advanced I SIMOTION

LN

Midrange High-End

1) Synchronization with specification of the synchronous position 2) Synchronization without specification of the synchronous position
Unrestricted © Siemens AG 2018



Portfolio de controladores SIMATIC para Motion Control
Siempre el controlador correcto — mas valor ainadido integrado

Interpolaciéon de ejes /
Handling

Coordinacion
(sincronismo, levas)

Posicionamiento

S7-1200
S7-1500

Z
5| &
2|5
!
=
28 W)

Consigna de velocidad

Unrestricted © Siemens AG 2018

Portales cartesianos
Delta pickers
Robots Scara ...

Ejes sincronizados
Aplicaciones de corte
Sierras volantes, puente gria

Paletizado
Elevadores
Alimentacién y control de puertas

Bombas, ventiladores,
mezcladoras

Cintas de transporte, drives
auxiliaries...

SIEMENS
(hg,eb\ui\‘y«foru‘[e_
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olador basico en TIA Portal
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Disefio SIEMENS
Configuracion Hardware y opciones de ampliacion lngenuity for bife

CM/CP CPU SM

CPU 1211C

CPU 1212C

CPU 1214C/1215C/1217C

S7-1200:

Opciones de ampliacion para diferentes requisitos

Unrestricted © Siemens AG 2018



Disefio SIEMENS
Ampliacion via Signal board lngenuity for Uife

Board type Characteristics

4 DI, DC 5V, HSC hasta 200 kHz
4 DI, DC 24V, HSC hasta 200 kHz

SB 1221

4 DQ DC5V, 0.1 A, PWM hasta 200 kHz, PTO hasta 100 kHz
SB 1222
4 DQ DC 24V, 0.1 A, PWM hasta 200 kHz, PTO hasta 100 kHz

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

SB 1223 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, 2DQ DC 24V, 0.1 A
SB 1231 Al 1 Al, £10VDC (12 bit) 0 0...20 mA
SB 1231 RTD 1 AIRTD, PT 100y PT1000
SB 1231 TC 1 Al termopares tipo J o K
SB 1232 AQ 1AO, +10VDC (12 bit) 0 0...20 mA (11 bit)
CB 1241 RS485 communication board
BB 1297 Battery board para reloj de tiempo real a largo plazo (sin bateria CR1025)




SIMATIC S7-1200 SIEMENS

Tecnologia integrada — Versiones posibles de drive lngemuiby for Life
Operacién controlada via Pulse-Train Interface (PTO) Motor paso a paso o
Interface onboard simple sin feedback de posicién servoaccionamiento Drive
NUmero de drives depende de la CPU ERERRRRE Power
Motores paso a paso 0 servos con interface de pulsos - PLC prosgnal | ...
Operacion control de posicion e ¥ Motor

Se puede usar en todas las CPU Enable IS ":ﬂ:
HSC posible para cableado de encoder . [REEEY

Hasta 8 drives

Se soportan encoder absolutos

PROFIdrive drives AccionamientoServo Eﬂlﬂjﬂr[,i'\égaﬁ
Todos los drives Sinamics PROFINET/PROFIBUS e | o
Servo o variador de frecuencia ————_ RASELIUN [P
Encoder ¢ Motor

Drives Analdgicos Enable  [FoF .
Accionamientos Siemens y de terceros Ready m ":ﬂ:l

«

Data exchange | Encoder data |




SIMATIC Tecnologia integrada

High speed counter HSC — Puerta Hardware

Caso de uso:
Medida de componentes en cinta de
transporte

Ventaja:

Medidas se realizan facilmente. 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

SIEMENS
Iug,ehuify‘for&‘fz

Gate




SIMATIC Tecnologia integrada SIEMENS
High speed counter HSC — Salida HSC lngenuity for Ufe

Compare output

Caso de uso:
Marcado exacto de componentes

Counter value

Ventaja:

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

Output

Reference value 2

Internal gate:

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

Gate

Count




ador avanzado
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Controlador avanzado — SIMATIC S7-1500 CPU
Incremento de la productividad gracias a la ultima tecnologia

Segurldad integrada
Proteccion de copia y autentificacién integrada,
asegura la propiedad intelectual

* Proteccion mejorada frente a la manipulacién y
las amenazas (autenticacion)

Ingenieria Eficiente
» Soporte de lenguajes de programcion IEC
61131-3 (LAD/FBD, STL, SCL and Graph)

» Integracion de lenguajes de alto nivel (C/C++)
para CPU 1518(F)-4 PN/DP MFP a través de
SIMATIC ODK 1500S

Tecnologia Integrada

+ Desde simples hasta tareas complejas de
Motion Control se pueden programar
directamente en el PLC (e.g. control de
velocidad, camming, ...)

 Distintas funciones tecnoldgicas se pueden
implementar con médulos I/O (e.g. PWM)

Unrestricted © Siemens AG 2018

Proteccion integrada

» Un controlador estandarizado para tareas a + Alta productividad y calidad de producto

SIEMENS
Iug,ehuify‘for&‘fz

Alto rendimiento

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

gracias al bus de comunicaciones y sus bajos
tiempos de respuesta

+ Canales de alta densidad en los modulos de * PROFINET determinista en los tiempos de
entrada-salida a prueba de fallos, directamente
redireccionables por el ingeniero.

respuesta , asegura con precision los us

Diagnosticos fiables

» Los diagnosticos de sistema y usuario
automaticos permiten una rapida deteccién de
errores

» Cualquier error puede ser localizado
rapidamente gracias a la asignacion de canales
1.1 LED

Disefio innovador

« CPU con pantalla integrada con soporte para
diagnésticos, puesta en marcha y
servicio(etiqueta de estado, asignacion de
direccion IP, restauracion ...)

« F&cil cableado gracias a la posicion de los
conectores de los modulos de entrada-salida



NUumero de ejes y rendimiento SIEMENS
Motion control con SIMATIC S7-1500/ S7-1500 T-CPU lngenuity for life

Funcionalidad de motion control estandar idéntica en cada CPU

1517T/TF

1510SP
1512SP

1515SP PC
ET 200SP

1511 1513 1515 1516 1507S*

] S7-1500
Controlador abierto

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

Controlador software
Unrestricted © Siemens AG 2018
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Controlador avanzado SIMATIC S7-1500
La CPU ideal para cualquier tarea

SIEMENS

(l/\g,eb\ui\‘y for ufz

CPUs compactas

CPUs estandar

CPUs tecnoldgicas

MFP

Tipo de CPU | 1511C-1 1512C-1 1511F-1 15137-1 | 1515F-2 1516F-3 1517F-3 1518--4 1511TF-1 1515TF-2 1516TF-3 1517TF-3  1518F-4
PN PN PN PN PN PN/DP PN/DP  PN/DP PN PN PN/DP PN/DP PN/DP
MFP
Interfaz
(121 Mi]2] AEE HEE HENR
(1] |
Memoria de 175 KB 250 KB 150/ 300/ 500/ 1/ 2/3 MB 4/6 MB 225/ 750/ 1,5/ 3/3 MB 4/6 MB
programay 1 MB 1 MB 225 KB 450 KB 750 KB 1.5MB 8 MB 20 MB 225 KB 750 KB 1,5MB 8 MB 20 MB
datos 1 MB 1,5 MB 3 MB 5MB 1 MB 3 MB 5MB 50 MB
/500MB1
T ejecucion 60 ns 48 ns 60 ns 40 ns 30 ns 10 ns 2ns 1ns 60 ns 30 ns 10 ns 2ns 1ns
instruccion
bit
NUumero 96 128 96 128 192 256 320 384 96 192 256 320 384
maximo de
conexiones
Ejes de
posicion
- Normal? 5 5 5 5 7 7 70 128 5 7 55 70 128
* Maximo3 10 10 10 10 30 30 128 128 10 30 80 128 128
Ancho 70 mm 70mm 175 mm 175 mm 35 mm 70 mm 175 mm 175 mm 175 mm

Unrestricted © Siemens AG 2018

1) additional 50 MB working memory for C/C++in PLC-RT and 500 MB for C/C++ Runtime application)

2) with 4ms Servo/IPO

3) No additional TOs in use

SIMATIC S7-1500



Numero de ejes y rendimiento

SIEMENS

Estructura de cantidad y tiempos de ciclo (jvalores de orientacion!) lngemuity for Life

CPU 1511T
CPU 1511TF

CPU 1515T
CPU 1515TF

CPU 1516T
CPU 1516TF

CPU 151771
CPU 1517TF

Méaximo namero de gjes:
Ciclo de Motion Control:

Tipico nUmero de ejes:

Maximo namero de gjes:
Ciclo de Motion Control:

Tipico nUmero de ejes:

Maximo namero de gjes:
Ciclo de Motion Control:

Tipico nUmero de ejes:

Maximo namero de gjes:
Ciclo de Motion Control:

Tipico nUmero de ejes:

10 ejes de posicionamiento
22ms
5 ejes de posicionamiento en 4 ms

30 ejes de posicionamiento
21ms
7 ejes de posicionamiento en 4 ms

80 ejes de posicionamiento
21ms
55 ejes de posicionamiento en 4 ms "

128 ejes de posicionamiento
2 500 ps
70 ejes de posicionamiento en 4 ms "

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

DF MC



Controladores SIMATIC para Motion Control SIEMENS
Numero de objetos tecnoldgicos / recursos de motion control lngemuity for Life

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

1511T/TF 1515T/TF 1516T/TF 1517T / TF objetos tecnoldgicos

2oL L L0240 » Cada CPU tiene una cantidad especifica de recursos de
motion control disponibles (p. ej. S7-1515T tiene 2400)

. o Recursos Motion
Objeto tecnologico « Estructura de cantidad idéntica para S7-1500 y S7-1500

Recursos de Motion Control disponibles

Speed axis 40 T-CPU
Positioning axis 80
Synchronous axis 160 Guia de seleccion:
External Encoder 80 SIZER Yy TIA Selection Tool
Measuring input 40
Output Cam 20
Cam track 160

A medida que aumenta el nimero de objetos tecnoldgicos, la CPU necesita mas tiempo de céalculo

para procesar los objetos tecnoldégicos - El ciclo de control de movimiento se hace mas largo.

Unrestricted © Siemens AG 2018



Controladores SIMATIC para Motion Control SIEMENS
Numero de objetos tecnoldgicos/recursos de motion control (Cam & Kinematics) lngesmuity for Life

Recursos de Motion Control ampliado + Recursos de motion control ampliados disponibles solo
disponibles para S7-1500 T-CPU

1511T/ TE 1515T/ TE 1516T/ TE (siyar Bi= | ¢ Los recursos de motion control ampliados corresponden

40 120 192 256 ala memoria que s,e_puede asignar de manera flexible
con objetos tecnoldgicos

_ - Recursos de » Cada CPU tiene una cantidad especifica de recursos de
Objeto tecnolégico Motion Control motion control extendido disponibles
ampliado requeridos (p. €j. S7-1515T tiene 120)
Cam 2 , .,
< - 20 Guia de seleccion:
‘nematics SIZER y TIA Selection Tool

A medida que aumenta el nimero de objetos tecnoldgicos, la CPU necesita mas tiempo de céalculo

para procesar los objetos tecnoldégicos - El ciclo de control de movimiento se hace mas largo.

Unrestricted © Siemens AG 2018



Informacion del programa SIEMENS
Recursos de Motion lngenuity for bife

Project tree Projects » PLC_2 [CPU 1511T-1 PN » Program info T
Devices |E_l Call structure " | Dependency structure g| Assignment list “illlll Resources l
] ; w
Resources of PLC 2 Recursos
~ |7 Projects — Objects | Load memery  Codework-memory | Data work-memery | Retsin memory | Motion Control res... | d iSponibleS para
B Add new device 1 | 0% 0% 3% 0% 63% Motion
d’b Devices & networks 2 | /
~ ([ PLC_2 [CPU 1511T-1 PN] 3 | Total: 24 MB 153600 bytes 1048576 bytes 90784 bytes 800
[IY Device configuration 4 | Used: 104868 bytes 246 bytes 27980 hytes 0 bytes 500
3] online & diagnostics 5 Details . Recursos usados
v [gl Program blocks & |» OB 4715 bytes 246 bytes :
4 [gTechnnlogyobjens i FC " = - = para Motion
» [ 3 Energy objects 8 FE - -
» External source files 5 DB - - 0 bytes
» _r.; PLC tags 10 | = Objects for Motion Technology 35591 bytes 27980 bytes 0 bytes 500
» EE PLC data types 11 @5peedhﬁs_1 [DE1] ] 1502 bytes 532 bytes 0 bytes 40
b E{W&tch and force tables iz kPﬂsitioningAﬁsj [DB2] 3454 bytes 1888 bytes 0 bytes 8O Recursos Motion de
v [ Online backups 13 3 synchronousfxds_1 [DBE3] 2964 bytes 1952 bytes 0 bytes 160
» [ Traces 14 | ToutputCam_1 [DES] 1251 bytes 160 bytes 0 bytes 20 los TOs
» H Device proxy data 15 | 'H_I'I-ICamTrack_1 [DEB] 2468 bytes 1228 bytes 0 bytes 160
St Py ogra n info i 116 | iz Measuringinput_1 [DB7] 1340 bytes 188 bytes 0 bytes 40
Cf PLCsupervisions &al.. |17 | © cam_1 [DBE] 22612 bytes 21972 bytes 0 bytes -
Bl Teut liste 1206 Nata nmac RASAT huras

Unrestricted © Siemens AG 2018



Configuracion en TIA Portal

Live Demo Sequence

Totally Integrated Automation

1) TIA Selection Tool

First steps

Project: "Project2” was opened successfully. Plea

Dimensionar CPU segun n° de objetos tecnoldgicos
¢ Qué CPU S7-1500 usariais para:

IS

- Ciclo Motion Control = 4ms

- 2 ejes de velocidad et

@ Help

- 5 ejes de posicion

- 1 eje sincrono

Opened project: C:AUsers\TIA-Porta\Documents\Automation\Project2\Project2

Unrestricted © Siemens AG 2018



Configuracion en TIA Portal SIEMENS
Ihg&hu((y-for&f?.

Bemo

Live Demo Sequence

Solucién

1515/ 1515F

Unrestricted © Siemens AG 2018
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Controladores SINAMICS SIEMENS
para movimiento continuo lngenuity for Uife

@} Controlador Multieje

DCC / TEC

Control Vectorial

6°0 de Alto Rendimiento

‘ Recuperacion Energética
@7 Seguridad Extendida

r'}iﬁ Control De Vector y EPos
Arranque Integrado

@ Seguridad Basica
wua| PROFINET

Sin Sensor Control

Engineered with TIA Portal %

Performance & drive functions

Vectorial

=

G120C / G120P S120

()
Bl

Midrange High-End
Unrestricted © Siemens AG 2018



SINAMICS G120C

El equipo compacto que aporta multitud de opciones

3AC 400V
0,55 - 132 kW

Disefio compacto y posibilidad
de montaje side-by-side
Envolvente mucho mas pequefa
debido al incremento en la densidad
de potencia.

Puerto de conexion USB

Rapida instalacion y facil mantenimiento.

Unrestricted © Siemens AG 2018

Modos de regulacion
U/f, U/f2, SLVC

‘0.0

SIEMENS
Iug,ehuify‘for&‘fz

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

PROFINET,
PROFIBUS,
USS/Modbus RTU

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



SINAMICS G120 Smart Access SIEMENS
Iug,ehuify‘for&‘fz

Highlights

» Acceso Wi-Fiintegrado — no es necesario
instalar una aplicacion

* Mismo accesorio para distintos drives
* Interface web intuitivo

e Puesta en marcha rapida, lista de
parametros, backup, diagnostico

e Multiidioma (6 idiomas)

» Alto grado de proteccion IP55

Compatible desde version de
firmware 4.7.SP6

Flea
s
=
<
=
75

Mov. Continuo



0 eereo AI. 3

Recuperacion Energética

Controlador Multieje

DCC/ TEC

Siania i L —

DC Coupling P

Arrangue Integrado?
+ Webserver

Performance & drive functions

Seguridad Basica y Extendida

Integracion en TIA Portal E

1 -~
Safety:
STO via terminal Vo0 g | 208 | 5210 S120/ S120M

PROFINET, serial com., e.g. Modbus, +IFL6 i + 1FK2 + 1FK7, 1FT7 , 1PHS8, 1FG1d

PTI i N
% [

o
[= ]
B

Control Servo

Basic Midrange High-End

00/400V de e 018 additiona O



Movimiento Discontinuo
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SINAMICS V90 & SIMOTICS S-1FL6 SIEMENS
Iug,ehuify‘for&‘fz

Caracteristicas

* 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

* PTly PROFINET
» STO (via terminals)

« 1AC 220V 0,1kW — 0,75kW
« 3AC 220V 1kW — 2kW
« 3AC 400V 0,4kW — 7kW

Unrestricted © Siemens AG 2018



Encoders disponibles SINAMICS V90 SIEMENS

(l/\g,eb\uify‘for&‘fz
Encoders V90 1FL6

V90 PN de 200V

* Encoder incremental TTL 2500 ppr (A)
* Encoder absoluto monovuelta de 21
bits (M)

V90 PN de 400V

* Encoder incremental TTL 2500 ppr (A)
* Encoder absoluto de 20 bits +
multivuelta de 12 bits (L)

Unrestricted © Siemens AG 2018
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SINAMICS S210 & SIMOTICS S-1FK2 SIEMENS
Iug,eb\uify‘for&‘fz

Caracteristica / Funcion Beneficio

» Motores S-1FK2 dedicados = Rendimiento
(Compactos o de alta dindmica) > ‘ JHiEj_ci nerementado
- PROFINET IRT (250 pis) i

e Cumple con las
altas demandas

S
* Funciones de seguridad > "I
i de seguridad

integrada via PROFIsafe

a * Ingenieria

« “One Button Tuning > sencilla

* TIA Portal (via GSD)"

« One-Cable-Connection (OCC) > N ’ ﬁ‘ehr‘:]”g :;’ "
* Filtro EMC C2 integrado \ inStaIIJacién

e Listo para
diferentes
mercados

« Webserver integrado I

e 1AC 230V (@o0-240vy 0.05 - 0.75kW
e UL Certification

*) Full integration in preparation Mov. Discontinuo

Unrestricted © Siemens AG 2018



Encoders disponibles SINAMICS S210

SIEMENS
Iug,eb\uify‘for&‘fz

Encoders S210 1FK2 200V y 400V*

Encoders suministrables para 1FK2:

encoder absoluto monovuelta

Encdder absoluto multivuelta

22 bits 22 bits + 12 bhits
Nombre del encoder AS22DQC AM22DQC
Identificacion en la referencia S M

Resolucion

4.194.304 = 22 bits

4.194.304 = 22 bits

Posicion absoluta

si, una vuelta

si, 4096 vueltas (12 bits)

Error angular

100"

100"

Unrestricted © Siemens AG 2018




Contenido SIEMENS
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Motion Control - Introduccion

Componentes basicos de Motion

Puesta en marcha S7-1500 + Sinamics S210
Solucion completa

Objetos tecnologicos
Diagndéstico y Trace

n Safety Integrated
Ofertas de la campafa
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Puesta en marcha S210 SIEMENS
(l/\g,eb\uify‘for&‘fz

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”

sssssss

Unrestricted © Siemens AG 2018



Primer inicio del Drive con el Web Server

Modificar la adaptadora de red para comunicar con el puerto X127

@ Propiedades de Local Area Connection

o X

Funciones de red ‘Amenticacién Uso compartido

Conectarusando:

| '_-'r Intel(R) Ethernet Connection 219-LM

Esta conexidn usa los siguientes elementos:

-

J%Programador de paquetes QoS

i PROFINET IO protocol (DCP/LLDP)
=du SIMATIC Industrial Ethemet (130)
=i PROFINET IO RT-Protocol V2.3

%Companir impresoras y archivos para redes Mi

=4 Protocolo de Internet version 6 (TCP/IPvE)
-4 Protocolo de Internet version 4 (TCP/IPw4)

< | 11

Instalar... Desinstalar

Descripcion

conectadas entre si.

Protocolo TCP/IP. El protocolo de red de area exten
predeterminado que permite la comunicacion entre

Aceptal

Unrestricted © Siemens AG 2018

>
Propiedades: Protocolo de Internet versién 4 (TCP/IPv4) m

General

Puede hacer que la configuracidn IP se asigne automaticamente si la
red es compatible con esta funcionalidad. De lo contrario, deberd
consultar con el administrador de red cu@l es la configuracién [P
apropiada.

() Obtener una direccidn IP automaticamente

(@) Usar la siguiente direccidn IP:
Direccidn IP: 169 .254 . 11 . 100

Mdscara de subred: 2552555 % » B

Puerta de enlace predeterminada:

") Obtener la direccidn del servidor DNS automaticamente

Usar las siguientes direcciones de servidor DNS:

Servidor DNS preferido:

Servidor DNS alternativo:

[ validar configuracidn al salir

Opciones avanzadas...

[ Aceptar ” Cancelar ]

SIEMENS
Iug,eb\uify‘for&‘fz

€ C O D 1692541122

E Siemens Intranet - © D Aplicaciones corpor SINAMICS



Primer inicio del Drive con el Web Server SIEMENS
Generar una contrasena para el drive lngenuity for bife

'. SINAMICS

&« C ¢ ® Noesseguro | 169.254.11.22/index.mwsl Wl @

E Siemens Intranet- & [%  Aplicaciones corpor . SINAMICS = SIMOTICS = SIMOGEAR = WS/LM | CATALOGS = DRIVETOOLS || WORKTOOLS | TRAVELTOOLS = CONVERTING ~, TIA_PORTAL » | Otros marcadores

Initial Setup

To receive access to the drive you must log in as
Administrator within ten minutes. Assign a password for this.

Security information

In order to protect plants, systems, machines and a
networks against cyber threats, it is necessary to

implement - and continuously maintain - a holistic, state- I
of-the-art industrial security concept. Siemens' products

and solutions only form one element of such a concept.  ~

http:/iww.siemens.com/industrialsecurity
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Primer inicio del Drive con el Web Server SIEMENS
Introducir los datos para entrar al Web Server lngenuity for bife

/s svavncs N o '

<« cC 0O ‘ (® No es seguro | 169.254.11.22/index.mwsl Pe ‘
B SiemensIntranet-< [} Aplicaciones corpor SINAMICS SIMOTICS SIMOGEAR WS/LM CATALOGS DRIVE_TOOLS WORK_TQOLS TRAVEL TOOLS CONVERTING TIA_PORTAL » Otros marcadores
SIEMENS  SINAMICS S$210 PN L Notlogged in | English ~
Please log in!

Username ‘ Administrator ‘

Password ‘ s ‘

~/ Established
169.254.11.22

PC

Drive

ersion: V5.1 (5.10.23 00)
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Primer inicio del Drive con el Web Server

Investigar los diferentes menus del Web Server y realizar un auto ajuste

de eje

&

B siemensintranet - <

(& We) | @ No es seguro | 169.254.11.22/index.mws|

D Aplicaciones corpor SINAMICS SIMOTICS

Commissioning v >

One Button Tuning
Commissioning

N
Take
Control

Tuning

Parameter name
Speed controller P gain

Speed controller integral time

Unrestricted © Siemens AG 2018

SIMOGEAR

WS/LM CATALOGS

SIEMENS SINAMICS 5210 PN

Switching on inhibited - set "OC/OFF2" = "1"

Tuning v

Dynamic settings
Conservative
e Standard

Dynamic

P Mechanical settings

Current value
0.0022 Nms/rad
10.00 ms

DRIVE_TOOLS WORK_TOOLS

Previous value

A\ SINAMICS x

TRAVEL

SIEMENS
Iug,eb\uify‘for&‘fz

'ﬁ SINAMICS

e

B Siemens Intranet - <

1

=
e B ‘ @ No es seguro | 169.254.11.22/index.m|

D Aplicaciones corpor SINAMIC]

SIEMENS SINAMICS S210 PN

Set rotation limit

Put in the maximum tuning distance

One motor revolution equates 360°

Normally up to two revelutions are required for tuning.

If this is not possible due to your machine, put in the maximum possible
distance

‘Warning: The drive must be able to move freely without danger to persons
or mechanical equipment within the specified limit.

Rotation limit E grees (7)

OK Cancel

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

Commissioning v »  Tuning w

One Button Tuning

VITT TSI T I TSI T TSI S
Dynamic settings

"ﬁ[ﬂ Conservative o
BRI ® ‘Standard Start Tuning...
Control X

Dynamic
p Mechanical settings

Parameter name
Speed controller P gain

Speed controller integral time

Current value Previous value
0.0022 Nms/rad -

10.00 ms -




Primer inicio del Drive con el Web Server SIEMENS
Visualizar los datos resultantes del “One button tuning” lngenuity for bife

'ﬁ SINAMICS
< @ O | @ No es seguro | 169.254.11.22/index.mws| e :
E Siemens Intranet - < D Aplicaciones corpor SINAMICS SIMQTICS SIMOGEAR WS/LM CATALOGS DRIVE_TOQLS WORK_TOOLS TRAVEL_TOOLS CONVERTING TIA_PORTAL » Otros marcadores
SIEMENS sINAMICS S210PN L. Administrator | English ~

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

Commissioning v > Tuning v

e B Ly w About One Button Tuning 0
! ﬁ FPIST TSI TS TSI TI TSI IS
Dynamic settings Select the Dynamic setting according the mechanic of your machine and perform optimization
ﬁlﬂ Conservative ° One Button Tuning optimizes the drive based on the selected dynamic response setting.
Return e Standard Start Tuning » Dynamic: Fast speed control — high mechanical load
Control Dynamic » Standard: Ideal balance between fast speed control and low mechanical load

» Conservative: Slow control — low mechanical load

p Mechanical settings If the machine vibrates or whistles at certain speeds following One Button Tuning, then the dynamic
respeonse setting is too high.

\/ One Button Tuning successful

Parameter name Current value Previous value
Speed controller P gain 0.0118 Nms/rad 0.0022 Nms/rad
Speed controller integral time 3.00 ms 10.00 ms

\. Suppert W Control panel
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Contenido SIEMENS
Ihg'eb\ui\ty-for&‘fe.

Motion Control - Introduccion

Componentes basicos de Motion

Solucion completa

Tipos de control: Centralizado y descentralizado
Objetos tecnoldgicos
Diagndéstico y Trace

ﬂ Safety Integrated
Ofertas de la campafa
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¢,Donde consigue los comandos de control y la consigna de
velocidad el accionamiento?

Comandos de Control: Entrada digital o bus
de campo
Ajuste de Velocidad:

Entrada analdgica

SIEMENS
Iug,eb\uify‘for&‘fz

Potenciometro I

Ajuste de I

velocidad I

Pulse-direc opcional !

Interface (P Ul e i |

~ @ -
PROFIBUS [ |
" _BEEEDE°  pylse-/Direction- Seiial ® o i i
PIRIOIF]! Pulse-/Direction- Seiial
5%%%%9 Interface analogica i%%%gg Interface analégica

(TM-PTO4)

Unrestricted © Siemens AG 2018
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HS 2d_34

SIMATIC Motion Control — control del accionamiento SIEMENS
PROFIdrive via PROFINET / PROFIBUS lngewuity for life

Qué datos se transfieren ciclicamente? - Especificacion via telegrama PROFIdrive

Bus de campo

Control + consigna velocidad + ...

Estado Actual + Velocidad actual + ...

Cyclic data exchange

Telegram: | SIEMENS telegram 105, PZD-10/10
lsochronous mode

Actual value (drive — PLC)

Start address: |32 |

End address: | 51 |

‘Organization block: | MC-Servo i)

Frocess image: |PIP OB Servo ]

En el PLC SIMATIC el telegrama se direcciona
en zona |/O.

dttaddrs |54 | En el accionamiento SINAMICS la

i ' configuracién se adapta automaticamente con

Unrestricted © Siemens AG 2018 Organization block: |MC-Servo =

B e PP 05 Servo =l |a seleccion del telegrama.

Setpoint (PLC — drive)
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SIMATIC Motion Control — control del accionamiento

Telegramas PROFIdrive

Telegramas PROFIdrive

SIEMENS

Ihg&hu(\‘y for (A‘f?.

1 Consigna de velocidad 16 bit
2 Consigna de velocidad 32 bit, sefial de vida
NUEVO
3/102 Consigna de velocidad 32 bits, sefial de vida, posiciéon de 1 encoder / adicionalmente reduccién de par
47103 Consigna de velocidad 32 bits, sefial de vida, posicion de 2 encoders / adicionalmente reduccion de par
54105 Consigna de velocidad 32 bits, sefial de vida, posicién de 1 encoder, DSC / adicionalmente reduccion de par tipico
6/106 Consigna de velocidad 32 bits, sefial de vida, posicion de 2 encoders, DSC / adicionalmente reduccion de par
81 Telegrama Encoder, 1 canal encoder
83 Telegrama Extendido encoder, 1 canal encoder + Velocidad Actual 32 bits

Unrestricted © Siemens AG 2018

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 posicién actual




Vista general del telegrama
Telegramas estandar y telegramas SIEMENS

Interconnection

[2440] [2450] automatically

SIEMENS
Iug,ehuify‘for&‘fz

b rranie Mot suitable for sensorless vector control
according o e M = i = <=
elegram 1 s 3 4 5 ] 7 9
Appl.-Class 1 1 1.4 1.4 4 DSC 4 DSC 3 3
PZD1 STwW1 ZSwW1 STW1 Z5W1 sSTwWi1 Z5W1 STWi1 Z5W1 sSTW1 FZ5W1 STW1 Z5W1 STwW1 Z5W1 STwW1 Zsw1
P08 RISCLL A[HISTA MNSOLL_B |MIST_B|NSOLL_EB| NIST_B |NSOLL B .z yo
] il = & i z
ol i i e e ——— 090 Telegramas estandar Interconexion automatica en
FZD5 G1_5TW| G1_ZsW ]| G1_STW § independientes del SINAMICS
PZDS G1 XIST1 G2_sSTwW
— r=) =
P27 EE iEs proveedor
Eigg ELL % ke G1_XIST2
B E = 7 -z T
o0 | gE ISE 4 Telegramas 102 a 395 | Telegramas estandar Interconexion automatica en
ol S (ficos de Si SINAMICS
FEDIZ 5 €SpPecCITicos de Siemens
FZD13 =
o G
FZD14
PZD15
. . ., .-
re— Telegrama 999 Telegrama libre con BICO No interconexion automatica
tion is made
acoomding to <5> <5> <5> <5> <5> <5 <5>
Telegram 102 103 105 106 110 111 116
Appl- Class 1,4 1.4 4 DSC 4 DSC 3 3 4DSC
PZD1 STW1 | Zowi STW1 | Zowi STW1 ZEW1 sTWA ZEW1 STW1 Z5W1 STW ZEW1 ZEW1
PZD2 SATZANW | AKTSATZ | POS STW1 | POS_Z5Wd
e NSOLLB| NISTB | NSOLL B NIST_B | NSOLLB| MISTH | NSOLLB | NIST B [ | NSOLL 8 NIST B
PZDa STW2 | ZSwz | STwz | Z5we STW2 ZSW2 sSTWZ2 Zsw2 STW2 Z5W2 STW2 Z5W2 ZSW2
PZD5 MOMRED| MELDW | MOMRED | MELDW | MOMRED | MELDW | MOMRED | MELDW | OVERRIDE MELDW OVERRIDE MELDW MOMRED MELDW
PZD6 G1_STW] G1_Z5W) G1L.STW] G1. Z5W' G1_STW] G1_ Z5W ] G1 5TW | G1 Z5W ] MDLTAR ey MDI_TAR PE— GI_STW Gl ZSW
ELDE c1 xsT1 | 2=SW 10 xist1| xerr | G1oasTt -C25™W 1 o1 xisT PO : RS » 25T G1_XIST1
PZD8 MDI_VELO MDI_VELO
ern XERR T it NIST B XERR
= G1_XIST2 G1.x15T2| KPC | G1xIST2 — G1XIST2 | WL AGE [ FAULT GOBE| g G1_XIST2
PZD11 G2 Z5W G2 75w | MDIDEC MDI_DEC | WARN_CODE [
PZD12 MDI_MODE user <3> user <&
i G2 XIST1 G2 XIST1 G2 XIST1
PZD14
e G2_XIST2 G2 XIST2 G2 XIST2
PZD16 AIST GLATT
PZD17 MSOLL_GLATT
PZD18 PIST GLATT
PZD19 TIST GLATT
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Conceptos de Motion Control con SIMATIC & SINAMICS SIEMENS
Control del sistema: Descentralizado VS Centralizado lngenuity for life

Descentralizado

Centralizado

all ==

Dentro de SINAMICS Dentro de SIMATIC

LY CPU da comandos al accto. Motion Control en la CPU

- - ) . -
= A - -> Motion Control en el accto.  -> Accto. sélo funciona como‘ r
&

@ - un convertidor

El cliente y la aplicacién determinan la mejor configuracion aplicable

Unrestricted © Siemens AG 2018
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Conceptos de Motion Control con SIMATIC & SINAMICS SIEMENS
Control del sistema: Descentralizado VS Centralizado lngenuity for life

Descentralizado Centralizado
Motion Control con SINAMICS G/S (FB) Motion Control con SIMATIC S7-1500 (TO)

FB SINA_SPEED Bloques PLCopen L
Instrucciones de Motion "

BESINAEROS 7 Objetos tecnoldgicos
O

Comportamiento del eje

(&J Funcionamiento eje W OB MC-Interpolator
J /aN| Interpolador
L~

/—~ Interpolacién

OB MC-Servo
j — Controlador posicién Controlador posicion H'
LN @
Eje Velocidad / Posicionamiento Eje Velocidad / Posicionamiento

El cliente y la aplicacién determinan la mejor configuracion aplicable
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Motion Control con funciones SINAMICS (DrivelLib / EPoS)

... Realizacion de aplicaciones de velocidad y posicion

con SINAMICS V/G/S (DriveLib / EPos

FB SINA_SPEED

FB SINA_POS

@? Comportamiento eje

LW
d

-~

\

—

Interpolacion

)

~

Controlador Posiciéon

&)

Unrestricted © Siemens AG 2018

SINA_POS I
FB284

SINA_INFEED
FB288

EN
1650 — HWIDZSW
1650 — HWIDSTW
false — EnablePrecharging
false — Enablelnfeed
false — AckFault
1620019 — ConfigAxis

%DB2

"SINA_INFEED_DB"

%FB288
“SINA_INFEED"

SIEMENS
Iug,eb\uify‘for&‘fz

- SINA_SPEED i (n —
e FB285 — ;
W SINA_SPEED_DB
o %FB285
Enor =
St "SINA_SPEED"
gl —
Nbtaabled EN ENO
:‘;"’"‘ U — EnableAxis Error —...
hatlh 0.0 SpeedSp Status
e~ 1+ 3
PR 160 — HWIDSTW Diagld — .-
“:: 1050« HWIDZSW  AxisEnabled —...
e 0.0~ RefSpeed ActVelocity — ...
EosZSHl — -
B U — AckError Lockout —. .
o — 167003F — ConfigAxis
Adtfault -
SINA_PARA
FB2s6 |1 —
"SINA_PARA_DB"
%FB286
ENO ——t "SINA_PARA"
e EN ENO
Operation —.
Run —... U — Start Error —i...
it 0 — ReadWrite Errorld — ...
Lockout =
Waming —... I — Parallo Busy —..
B 0 — hardwareld Done =i
ZSW1 — ... e -
DiagiD — - 16201 — AxisNo Ready — -
Status — - Diagld — ...

Daniel Wolfangel



Motion Control con Objetos tecnolégicos SIMATIC
. Control de velocidad, posicionamiento, sincronismos, etc.

SIMATIC Motion Control
con Objetos Tecnoldgicos

PLCopen Blocks
Instrucciones Motion

Technology object
Comportamiento eje

Technology object
Comportamiento eje

OB MC-Servo
Controlador posiciéon

Unrestricted © Siemens AG 2018

S

-

&)

*DB2
"MC_POWER_DB"
MC_POWER L
&%)
EN ENO
%081 Status =1 ...
SynchmnousAxls 1" — Ais Busy = ...
alse — Enable Error— ...
~ StartMode Errorld — .
0~ StopMode
%DB3
"MC_MOVERELATIVE_DB"
MC_MOVERELATIVE -
=%
EN ENQ ——
%DB1 Done —
"SynchronousAxis_1" — Axis Busy —...
false — Execute CormmandAborted — ...
0.0 — pistance Error =—t...
1.0 — velocity Errord — ...
1.0~ Acceleration

-1.0 — Deceleration
1.0 — Jerk

SIEMENS
Iug,eb\uify‘for&‘fz

"MC_MOVEVELOCITY_DB"
MC_MOVEVELOCITY

i
EN ENO
%0B1 InVelocity —...
"SynchronousAxas_1" — Ads Busy —...
false = Execute CommandAborred =—...
100.0 — Velocity Error —...
1.0 — Acceleration Errorld — ...
0 — Deceleration
Jerk
0 — Direction
false — cument
frue — PositionControlled
%DBS5
"MC_GEARIN_DB"
MC_GEARIN
=)
EN ENO
%DB6 InGear —...
“PositioningAxis_1" — Master Busy —...
%DB1 CommandAborted — ..
"SynchronousAxis_1" — Slave Error =t...
false — Execute Errorld — ...
1 — RetioNumerstor
1~ RetioDenominator
1.0~ Acceleration
U~ Deceleration
1.0 — Jerk

Daniel Wolfangel



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

Descentralizado

I

: ..
Fils

r
 ——

=)

| 1 DN/ %

Baja 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
compensacion)

Comportamiento del eje y dindmica no cambiable
inmediatamente

Alta usabilidad y eficiencia de ingenieria sin
conocimientos especiales de tecnologia de accto.

Diagnostico del accto. extendido y mensajes

Comportamiento del eje y dinamica cambiable
inmediatamente

Programacion de Motion con estandar PLC-Open

Alta carga del PLC
E g

SIEMENS

(l/\g,ehui\‘y for (A‘fl
Centralizado
s
/N
!
LY
N



Contenido SIEMENS
(hg,eb\ui\ty«foru‘[e_
Motion Control - Introduccion

Componentes basicos de Motion
Solucion completa

Objetos tecnoldgicos

Objeto tecnolégico de velocidad

Objeto tecnoldgico de posicion

Objeto tecnoldgico Measuring Input

Objeto tecnoldgico Output Cam

Objeto tecnoldgico de Sincronizacion y Gearln

Diagndéstico y Trace
ﬂ Safety Integrated
Ofertas de la campanfa
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Motion Control con SIMATIC & SINAMICS SIEMENS

... posibles soluciones para eje de velocidad y posicionamiento lngenuity for Uife

Centralizado

Descentralizado
Motion Control con SINAMICS G/S (FB)
II

Motion Control con SIMATIC S7-1500 (TO)

74 Bloques PLCopen

-

FB SINA_ SPEED
% Instrucciones de Motion
BESINAEROS 7 Objetos tecnoldgicos
O

Comportamiento del eje

Funcionamiento eje W OB MC-Interpolator
@{) J /AN Interpolador

M L4

y Interpolacién
= - P OB MC-Servo

— Controlador posicién Controlador posicion

&
Eje Velocidad / Posicionamiento Eje Velocidad / Posicionamiento
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Motion Control con S7-1500

... 3 pasos para nuestra aplicacion motion control SIEMENS

(hg,eb\ui\‘y for ufz

3 pasos para aplicacion motion:

Instrucciones Motion control

SIMATIC S7-1500

I' ‘. Programa usuario
|'I—l- .

Objeto tecnoldgico
" Ei — Propiedades de la aplicacién
je =
A >
v S
‘_ S7-1500 Firmware =

SINAMICS

) _ Configuracion del accionamiento
Parametros Drive

x*OALIPLIEIS

* Startdrive incluye SINAMICS G120 & G110M,

/S —"N
SINAMICS S120 se puede confugurar con STARTER
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Motion Control — objetos tecnologicos SIEMENS
Principio del TO lngenuity for Uife

Eje maestro virtual Reductor Disco leva Output cam

Main drive I—
'_l"_
r

* * *
[ Funciones @ ‘
Motion Control Q
\ 4 ¥ \ 4
Servo drives —|I-i —|-|i "_I_'—L,—|
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Motion Control — objetos tecnoldgicos
¢, Qué esun TO?

Objetos tecnoldgicos para motion control

» TOs son objetos software en el controlador

« TOs representan los componentes mecanicos

» TOs encapsulan funciones tecnoldgicas

* TOs estan configuradas y parametrizadas de forma estandar

» TOs permiten el motion control para ser visto de forma sencilla

Configuracion, puesta en marchay programacion sencilla

Unrestricted © Siemens AG 2018

SIEMENS
Ihg'eb\ui\ty-for&‘f?.

Usuario

Vigilancia
y diagndstico

/ tl\l o
/N
Buffer diagnostico

Limites

360°) 0° ' '
Interfaz
9_
b=
r=
s @
=

Mensajes

Estandarizacion

Construccién
mecanica




Motion Control — objetos tecnologicos SIEMENS
Controlando un drive lngenuity for bife

Control commands

Speed setpoint

S7-1500/S7-1500T

Programa usuario
(blogues MC)

Control commands

Speed setpoint

Optional
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SIMATIC Motion Control — conexion drive SIEMENS
Aplicacion automatica de los valores BRI ity for bfe

Drive telegram: | DP_TEL105_STANDARD v [If Device configuration

I [ Automatic synchronization of drive values I

Sincronizacion automaticade los valores
tecnoldgicos durante la ejecucion en el
sistemade control

» Variables como velocidad max. y par,
datos de motor y encoder

» Para accionamientos SINAMICS /
encoders y encoders via PROFIdrive

l‘..‘\.!
- =
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SIMATIC Motion Control — Objetos tecnolbégicos
Comandos Motion Control

* | Technology

Mamne
¥ [ | Counting and measurement
» [ ] PID Control
* [ 7] Motion Control
3 MC_Fower
3 MC_Reset
3 MC_Home
2 MC_Halt
B MC_MoveAbzolute
W MC_MoveRelative
W MC_MoveVelocity
B MC_Movelog
3 MC_MoveSuperimposed
W MC_SetSensor
& MC_TorqueLimiting
¥ [ ] Measuring input, cam, cam track
» [ ] synchronous mation

bP_—|Cam

Unrestricted © Siemens AG 2018

Description

Enable, disable technology object
Acknowledge interrupts, restart techno
Home technology object, set home pos
Fause axs

Position axs absolutely

Position axs relatively

Move axis with velocityls peed setpoint
Move axs in jog mode

Positioning axes overlapping

Switch alternative encoder to become

Activate and deactivate forceltorque lir

NEW

MC_GEARINPOS

— EN
Master
Slave

— Execute
RatioMumerator

RatioDenomina
tor

MastersyncPosi
tion
SlaveSyncPositi

on

SyncProfileRefer
ence

MasterstartDist
ance

Velocity
Acceleration
Deceleration
Jerk
SyncDirection

=[]

Startsync —
Insync —
Busy —

CommandAbort
ed —

Errar —
Errorlid
ENO —

SIEMENS
Iug,eb\uify‘for&‘fz

Highlights

Instrucciones disponibles en la
libreria

Simple & intuitivo

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

Basado en estandar PLCopen




HS_HIDE_43

Sistema de ejecucion

Ciclo de aplicacion Motion Control y OBs Motion Control

‘Fj Qué hacen los 2 MC-OBs?

MC-Servo [OB91]

“ Céalculo del controlador de posicién

® Supervisiones

MC-Interpolator [OB92]
" Evaluar instrucciones MC

“ Generacion de consigha

Unrestricted © Siemens AG 2018

SIEMENS
Ihg'eb\ui\ty-for&‘f?.

MCServo [OB9T] %
Project tree (1 i
Open l General
_,m‘— = Generat Generel Cycle clock
rak Infermation
=1 o o x Cut Time stamps
[#5) Copy Compilation O cyelic
~ ] Projectl Ug) Paste ::nt::::: Cycle time (ms) | 1
B Add new device X Delete @ synchronous to the bus
g, Devices & networks Rename Dis 10 [ PROFINETIO-System (100) [+]
« [ PLC_1 [CPU 1516-3 PN/DP] Compile i send clock (ms) |4 |
IIY Device configuretion | _ Downlo Focr
% Online & diagnostics " Go °'."“" Cycle time (ms) |2 |
~ g Program blocks &~ Go offlin
IF Add new block Cross-re| < [ ] [3]
& WMain [0B1] K Cross-ref
a‘ K“nterpc’lator EOBQZ ’Ej cn".“m
= L
F 2 MC-Servo [0B91 & Assignn .
» [ TecHib i Switch programming language »
» Lo \ &} Print.. Ctrl+P

& Print preview...
ke Properties .

MC OBs se ejecutan en un ciclo configurable
tMotion Control- = Ciclo control Posicion = Ciclo Interpolador

Ciclo Aplicacion [MC-Servo] [MC-IPO]
(opcionalmente como interrupcioén ciclica o isécrono)




HS HIDE 43 HIDE
HideSlideMacro; 21/04/2016



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

SIEMENS
Ihgwui\‘y-forbfz

Interface de
usuario

Consigna de
velocidad

(o2}
o
o
!
T
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Eje de Velocidad
Tareas del interpolador (parada): Calcular velocidad SIEMENS

: . [ ue r b
Consigna para cada ciclo ngenuity for bife
Interface de
usuario
Consigna de

velocidad
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SIMATIC Motion Control — Objetos tecnologicos
Tipos de eje — Clase y modelo

Synchronous axis

Positioning axis

TO_SpeedAxis

Consigna de velociada
© opeed axis > No encoder

TO_AXis

TO_Object

Unrestricted © Siemens AG 2018
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SIMATIC STEP 7 en TIA Portal - Simulacion SIEMENS
S7-PLCSIM - Informacion lngemuity for Life

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

FunCioneS: %Cn Siemens

‘Color_Mixing_CPU [CPU 1511-1 PN] %

» Simulacion de S7-1200, 1200F >=V4.0 =
= Simulacién de S7-1500, 1500F y 1500T e -
= Simulacion de ET200SP CPUs desde V1.7 1% 3es

<no project>

Vista compacta T ———
Project  Edit Execute Options Tools Window Help Totally Integrated Automation

Sin necesidad de proyecto de simulacion s Dk RIS s R
Drag & Drop para HW modules en la tabla de

o i B Defaultinterval oms| B ¥eGat Execution time  [00:00:00.00 =
e

. ., Address  Display format Action Action parameter Comment
SI m u IaCI 0 n I+ 00-00:00.00 DEC Start_Seqy
00:00:00.00 o %I0.0F  Bool Settoval FALSE
(E 00:08:20.00 - %I0.1F  Bool Settovalue FALSE
Y S H I 1A d I .f H d t I H d 00:13:20.00 Saes WO Hex Sette | 1620000
I m u aCIOn e a perl erla eSCen ra IZa a 03:20:00.00 S ®MWI00 Hex Settovalue 1620000
(E 03:03:20.00 T WS Hex Settovalue 1620000
e -z H H (2 oo-164000 [E] oohtws Hex [*] settovalue  [] 1650000
+ Grabacion y reproduccion de cambios en variables D PR T FMD TR ———
» i Ungrouped devices 03:20:00.00 DEC Settoval 0
-+ 03200000 DEC Stopsequence O

(como secuencia)

3 I

“Etequence | | ZZ Sequence 2

Unrestricted © Siemens AG 2018



HS 1d 3

SIMATIC STEP 7 en TIA Portal

) g ., SIEMENS
Simulacién S7-PLCSIM - Informacion

Iug,eb\ui\‘y for ufz

‘/ Simulacion de PID Professional and Failsafe

By Siemens X RLE Siemens o X
V" Simulacion de Motion
SIEMENS SIEMENS
‘/ Communicacion entre 2 PLCSIM-Instances de: e = =T B
= PUT/IGET B ERROR > B ERROR =1OF
= BSend/BRcv W MANT MRES B MAINT MRES
: : x 192.168.0.1 X1 192.168.0.1
= Open User Communication (TSEND_C,

<no project> <no project>

TRCV_C)

‘/ Comunicacion con local WinCC Runtime
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SIMATIC Motion Control - Objetos tecnoldgicos SIEMENS
Eje Virtual como eje maestro lngenuity for Uife

S7-1500 & S7-1500T &

NUEVO

Propiedades: Eje maestro: A

.. . ., . virtual
= Eje sin asignacion de drive

= Eje Virtual tiene funcionalidad completa
= Qutput cams y measuring inputs son posibles en

ejes virtuales

+ Equivalente a eje maestro + Eje maestro para varios ejes

Objeto tecnolégico - Configuracién
PLC - Parametros Basicos

Axis type
g‘ul'irtualam's
I ; Drive NO
se configural
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Contenido SIEMENS
(hg,eb\ui\ty«foru‘[e_
Motion Control - Introduccion

Componentes basicos de Motion
Solucion completa
Objetos tecnologicos

Objeto tecnoldgico de velocidad

Objeto tecnoldgico de posicion

Objeto tecnoldgico Measuring Input

Objeto tecnoldgico Output Cam

Objeto tecnoldgico de Sincronizacion y Gearln

Diagndéstico y Trace
ﬂ Safety Integrated
Ofertas de la campanfa

Unrestricted © Siemens AG 2018



Objeto Tecnoldgico de velocidad SIEMENS
(l/\g,eb\uify‘for&‘fz

Ejercicio 2

Control de velocidad con el S7-1500 + SINAMICS S210

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

ssssssss

Testearlo previamente con el PLCSim + Panel de puesta en

il
marcha | l
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Objeto tecnologico: S7-1500 + SINAMICS S210 SIEMENS
Conexionado del sistema lngenuity for Uife

IP-Address: 192.168.0.2
Subnet mask: 255.255.255.0

IP-Address: 192.168.0.1
Subnet mask: 255.255.255.0

I @ LAN-connection: P2: Intel R 1210 Gigabit ...

IP-Address: 192.168.0.100
Subnet mask: 255.255.255.0

Unrestricted © Siemens AG 2018



Objeto tecnoldgico: S7-1500 + SINAMICS S210 SIEMENS
Visualizar el dispositivo S210 online y asignar una IP y nombre lngenuity for life

7
A Siemens

Project Edit View Insert Orline Options Tools Window Help

AKX Dt GHMEER I coonine

Totally Integrated Automation
PORT,

AL

Options

~ Diagnostics

e Assign PROFINET device name | =
~ | CPU operator ...
~ [ ] EJERCICIO_Ws_INTERNA_s |  Functions
I Add new device Sk sddiss ) . Not supported
# Devices & networks S UEINE T dovie Configured PROFINET device

Reset to factory settings

ungrouped devices
ecurity settings
+ [ common data
ocumentation settings
+ [% Languages & resources
~ [ Online access
1 Displayhide interfaces
» [0 Siemens PLCSIM Virtual, /8
~ L1 Conexion de red Intel(R. 1 Device
fiz Update accessible d.
B Display more infor...
» @ plc_1[192.168.0.1] n Lo
- I o2

PROFINET device name:  |5210pn_right |
Device type:  [SINAMCS 5210 ]

Sopeian ] Seei

e of the satie b Vll;ycletime

a5 Not supported

«
10pn_right [192 H 0
.
F Accessible devices in the network:
» (@ mdinmuyc [192.1... 1P address. MAC address. Device PROFINET device name status
» [0 PLCSIM [PNIIE] bl
» [8 UsB [57UsSB] ]
» [ Card Reader/USE memory
[C] LED flashes [ jate lis | [ Assignname
< w D] [+]
= PP (¥ — 1 TP
| M I J General H Cross-references \| Compile H Generate

S [N E T — Pinchando sobre “Diagndéstico general” podemos
ETE——— —ry visualizar la version de FW actual del dispositivo. Es
0 The PROFINET device name *5210PN_LEFT" was successfully assigned to MAC address "01 5M16/2018 6:30:38PM
e

Theprometers were st sy sigzots 63107 importante tenerla en cuenta para cuando afladamos
el dispositivo.

Hame

4 Portal view




Objeto tecnoldgico: S7-1500 + SINAMICS S210 SIEMENS
Anadir PLC y el SINAMICS S210 al proyecto lngenuity for bife

Il > INAMILS 3 LLUM 130 LUSL0-2 PN VS

Project tree [ 4 Options Il SINAMICS 512015150 CU320-2 PN V4.8 |=
JD_—‘ | = Il 5INAMICS 5210 PN V4.9
evices v catalog i _
[Searchs it [t [l SINAMICS 5270 PN V5.1
Ir g:_'i o g ES“EI t Hme\le [ <Al I'|@ o : ? SINAMICS V90 PN V1.0
15wy b onialiers el » [ Encoders
» [ Hw =
» [ PC systems [ ] Tu GEIEW’B:J
» [ Drives & starters e
S : b 1@ Sensors
- » [ Network components
J c ':12 5 D_s pE Edaxl 3 L » [i§ Detecting & Monitoring 3 P_m PROFIELS DP
I : + 1§ Distributed 10
g Add e tielu e : » [ Power supply & distribution T
Devices & networks s ]
~ [ Otherfield d 3
b =a [L':I -;.[;‘:drd:'te\bna\e;;;a;'\el devices ? | Infuma“un
--' Comrmon data ~ (g FROFINET 10
o & ~ [/ DI
» 5] Documentation settings S
s B INAMICS) EJERCICIO WS INTERNA S210 » Devices & networks
LI nguages & resources Tl SINAMICS DC MASTER CBE20 V1.1
= . [l SINAMICS DC MASTER CBE20 V1.2 =i
bk =] D['IllrlE gCCEsSS [l SINAMICS DC MASTER CBE20 V1.3 % Network | $§ Connections | HiII connection | &d Relations | I R C
e [l SINAMICS DC MASTER CBE20 V1.4
b (58 Card Reader/USE me mory [ SINAMICS DC MASTER CBE20 V1.4.1
[l SINAMICS DC MASTER CBE20 V1.5
[l SINAMICS DCP CBE20 V1.1 ——
[l SINAMICS DCP CBE20 V1.2 PLC 1 SINAMICSS... 5
[ SINAMICS GT10M BN V4.6 SR T SIMM'_CS i —
T SINAMICS GT10M PN V4.7 Not assigned -
[l SINAMICS G120 CU240E-2 PN(-F) V4.5

[l SINAMICS G120 CU240E-2 PN(-F) V4.6

Il SINAMICS G120 CU240E-2 PN(-F) V4.7

Il SINAMICS G120 CU2505-2 PN Vector V4.6
Tl SINAMICS G120 CU2505-2 PN Vector V4.7
Tl SINAMICS G120C PN V4.5

[l SINAMICS G120C PN V4.6

Il SINAMICS G120C PN V4.7

[l sINAMICS G120D CU240D-2 PN(-F) V4.5
Il SINAMICS G120D CUR40D-2 PN(-F) V4.6
Il SINAMICS G120D CU240D-2 PN(-F) V4.7
Il SINAMICS G120D CU240D-2 PN-F FOV4.7
Il SINAMICS G120D CU250D-2 PN-F FO V4.7
Ml SINAMICS G170D CLI?S0N-2 PN-F V4.5 '
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Objeto tecnoldgico: S7-1500 + SINAMICS S210 SIEMENS
Instalacion de GSD si no estuviera en el proyecto lngenuity for bife

i Siemens - C:\Users\GMC\Desktop\MC_GMCWPROYECTOS\PROYECTOS_TIAV15\EIERCICIO

Project Edit WView Insert Online | Options |Tools Window Help

Cf D saveproject & M =] 5| Y Settings "
: Support packages

Manage general station description files (GSD)
Start Automation License Manager

Devices
[

—| %] Show reference text

L] Global libraries 3

¥ |1 EJERCICIO WS INTERNA 5210

Manage general station descri'pt'inn files

Installed GSDs GSDs in the project

Source path: | C:Wsers\GMCIDes kiopIMC_GMCISOFTWAREIGSDs TIA FORTALIS210IPNGSD V5.10.17 | m

Content of imported path

E. File Version Language Status

E GSDML-V2.32-5iemens-Sinamics_S5210-20170911> V2,32 English, Ger... Already installed

(<] [ |
J Delete | [ install | [ cancel |
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Objeto tecnoldgico: S7-1500 + SINAMICS S210
Asignar nombre PROFINET e IP al GSD del SINAMICS S210

EJERCICIO_WS_INTERNA_S210 » Ungrouped devices » S210PN_RIGHT [SINAMICS $210 PN V5.1]

SIEMENS
Iug,ehuify‘for&‘fz

Unrestricted © Siemens AG 2018

Isochronous mode
~ Real time settings
10 cycle

~ Port1[X150 P1R]
<] I LB

) SetIPaddress in the project

IPaddress: | 192.168.0 .

Subnet mask: | 255. 255. 255.0

‘;Tupnlugyview @Netwurkview ‘mf Device view
dt [s210PN_RIGHT [sinamics =] (5] B =] Device overview
[l | Module . lrack  |[slot
E ¥ S210PN_RIGHT 0 0
‘ETDpulﬂgyview ||gﬁh Network view HI]T Device view L
_RIGHT [sNAMICS Sv] ] B (4 2 | [ pevice overview
— ] i
- =] ¢ Module _|rack  [slot
= E ¥ S210PN_RIGHT 0 0
- & j » PN-IO 0 (i
N > Drive_1 0 1
l Medule Access Point (1] 11
] 12
= o 13
E 2 0 14
5 o] 135
- a— W
5
< w ] [ [100% - b (<]
| Properties
J General H 10 tags || Sysiem ¢ H Texts
~ General [l
Catalog information (] Generet
~ PROFINET interface [X150] )
General : | S210PN_RIGHT Ve
R Name: i H [<]  w ] 100% ] —5— & <] i y
L Author: | GMC = = = =
+ Advanced options i [ Properties | info | % Diagnostics |
= Ll Comment:
Inietfa: = opbon> || General [ 10tags [ System constants | Texts
Media redundancy b =
SR R g ~ General ~| | Ethernetaddresses [~]
= < Catalog information o
¥ Real time settings g Interface networked with B
ey S C— e
- Port1[X150 P1R] st o ] berenl = Subnet: | Not networked =]
’—fg.; Ethemet addresses
[5] Il L EY ~ Advanced options N shalthmonsntiuias:
Interface options i
Media redundancy IP protocol




Objeto tecnoldgico: S7-1500 + SINAMICS S210 SIEMENS
Asignar el controlador Profinet lngenuity for life

EJERCICIO_WS_INTERNA._S210 *» Devices & networks

h—f Metwork n:' Caonnections |:—'.-I' connection |"| Ll Relations rJ‘_:_—'T !i;,

Not assit salact 10 controller

PLC 1 $210PN_RI... [
CPU1511T-... SINAMICS S... _—
..—-"
PLC_1.PROFINET interface_1

EJERCICIO_WS_INTERNA_S210 * Devices & networks

£% Network| 1§ Connections [l conne [*] &3 Relations B o3 o II O
o 10 system: P

PLC 1
CPU 1511T-...

S210PN_RI... B
SINAMICS S... L.._

PLC_1
i
||

S PLC_1.PROFINET 10-... 2o
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Control de velocidad S7-1500 + SINAMICS S210 SIEMENS
Insertar el telegrama 3 en el GSD del SINAMICS S210 lngenuity for bife

Projecté * Ungrouped devices » SINAMICS-5210-PN [SINAMICS S210 PN V5.1]

|5"’Tupulng_vview "g'ﬂ‘g Network view ||[|'|‘Devi|:eview | Options
—

g [SINAMICS-5210-PN [SINAM=] | 5] 1 ()5

av

_J Device overview | -

¥ Module L VT Catalog
& ~ SINAMICS-5210-PN J[searchs [t it

\
3 i 1@ riter  Profile: [<Al:]+] ]

S =
‘-_}% Drive_1 : 1 » (@ Head module
Module Access Poi

1 ~ [@ submodules
Standard telegram 3, FZ...

=l
o
B
b

s

[l empty submodule

[l PROFIsafe telegr 30

| | ’ [ PROFIsafe telegr 901
L.-;,. | Il SIEMENS telegram 102, P...

S d 5 Il SIEMENS telegram 105, P...

[l standard telegram 2, PZD...

[l standard telegram 5, PZD...

= [l supplementary telegram ...

Il supplementary telegram ...

Il supplementary telegram ...

ool o o0

(<[] [>] [100% =] —%-— @& Wi« [ >
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Control de velocidad S7-1500 + SINAMICS S210
Insertar el objeto tecnologico TO SpeedAxis

SIEMENS
Iug,ehuify‘for&‘fz

Arbol del proyecto m 4 Agregar objeto X Arbol del proyecto m 4
Dispositivos Nombre: Dispositivos

rat |5peedMs_1 | [
S e | i6 ipo: TO_S dixi it jercici A
* 1 Ejercicio_4 2] ot yeERA ko . l —PeE J i EETC:S—:rdis 0sitivo Fl
ﬁAgregardispositi\ro r || Motion Control R Niimans: | _ = 9 g A pi
g = 2 TO SpeedAxis V3 = = EE-a Dispositivos y redes
s Dispositivos y redes =—Fe ~ [ PLC_1[CPU1511T1 P
a P W10 Docitioninghnis— V3.4 O Manual JII]T 11 e
~ [ PIC 1 i ’ — s e
5 _ = Motion Control : : Configuracion de dispositivos
IIY Configuracién de dispositivos P——— 4 T0_SynchronousAxis V3.0 @® Automético % Online y diagnéstico
% Online y diagnéstico - 4 TO_ExternalEncoder V3.0 Sescimeion: W Wi de pioarim L
o 9 = il e El objeto tecnolbgico “Eje de velocidad de ~ [ Objetos tecnolégicos
~ [ Objetos tecnoldgicos | : & 70_CamTrack V3.0 giro'J(FO Speedic) ne;lmasema o & Agregar objeto
| B¥Agregarobjeto | 4 TO_Measuringinput V3.0 accionamiento fisico en el controlador. ~ (& SpeedAxis_1 [DB1]
PID Control & TO_Cam V3.0 De este modo se dispone de funciones para & Configuracion
» [ variables PLC el control de motares esténdary lﬁ B e e
- _ana es servomotores. El movimiento del Tl i L
» L& Tipos de datos PLC accionamiento puede programarse = %/ piagnéstico
» [= Tablas de observaciony forzac | meqiisme bleques de funcién PLCopen 4 Fue_ntes externas
» (& Backups online Mation Cantral. » Fd Variables PLC
2 » L Ti
» [ Traces Mota: El uso de objetos tecnolégicos afecta ,lﬂ ik ok e —
» [ Datos de proxy de dispositive SIMATIC Ident a la respuesta en el tiempo de otros viveles 2 = Tablas de 9?59""3"0"3‘“’23‘
e =i de ejecucian de la CPU, incluyendo el » L& Backups online
4 Informacion del programa z =
S i ; e programa de seguridad (F). » [ Traces
¢ Supervisiones y avisos del PLC o ———
- = - » L5, Datos de proxy de dispositivo
= Listas de textos de aviso PLC +‘| B} Informacion del programa
e =T
h I:!_. Mo_dul_os s = T ¢ Supervisiones y avisos del PLC
,_t Ll Periferiz descentrelizada Con;_a}_e,y E] Listas de textos de aviso PLC
» 32 G120 [G120 CU250S-2 PN Vect: 120l [<] i | B3 (@ Modulos locales

» i4 Dispositives no agrupados
13 __.l Datos comunes
» [5]) Configuracién del documento
» (@ idiomas y recursos

= :m Accesos online

Unrestricted © Siemens AG 2018

> | Mads informacién

[w] Agregar y abrir

[ Aceptar | | cancelar |

-

5 Periferia descentralizada

» [32 G120 [G120 CU250S-2 PN Vect:

» [ Dispositivos no agrupados
» (4§ Datos comunes
» (5] confiquracién del documento




Control de velocidad S7-1500 + SINAMICS S210 SIEMENS
Configuracion del TO, intercambio de datos accionamiento lngenuity for life

Project6 » PLC 1 [CPU 1511-1 PN] » Technology objects » SpeedAxis 1 [DB4]

= [#]B &

Basic parameters o :
= Hardware interface (%] i
Drive (%]
Data exchange with the drive (%] Brive
ve
» Extended parameters ()
Pawer
PLC
Motor
L ¥
WS_MOTION18 » PLC_1[CPU 1513F-1 PN] » Objetos tecnolégicos » SpeedAxis_1 [DB2]
8 Data exchange
[® PLC_1 [CPU1511-1 PN} 7| 1 | Vista de funciones Vista de pardmetros
- g
- o (g
» [ Local modules ‘ = E E‘E 5 _
~ [i PROFINET 10-System (100) S::de;::ei Ferémetros bisicos 4 Intercambio de datos accionamiento
[ SINAMICS. 52 10-BN 5 - In(i\rfaz de hardware g
Cclionamiento
o R

i » Parémetros avanzados ]

m Potencia

il PLC

Mator
e
|| show all modules [ I—T
=k N Intercambio de datos
4
F Datos del accionamiento
! del acci i | Telegrama 3 [+ I} configuracién del dispositivo

(W) Aplicar autométicamente los valores del accionamiento en tiempe de ejecucion (online
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Control de velocidad S7-1500 + SINAMICS S210
Conexion online y testeo del TO mediante el Panel de mando de eje

Dispositivos

SIEMENS
Iug,ehuify‘for&‘fz

Ejercicio 4 » PLC 1 [CPU 1511T-1 PN] * Objetos tecnologicos * SpeedAxis 1 [DB1]

o
|

~ _1 Ejercicio_4
&' Agregar dispositive
iy Dispositivos y redes
~ [ PLC_1 [CPU 1511T-1 PN]

%} Online y diagnéstico
[ Blogues de programa
~ [§ Objetos tecnoldgicos
' Agregar objeto
~ (@ speedAxis_1 [DB1]
& Configuracion

-

I]T Configuracion de dispositivos

o YfPuestaenmarcha

4| Diagnostico
Fuentes externas
% Variables PLC
(%) Tipos de datos PLC

(& Backups online
[ Traces

v v v Ow w v w

-

[l Madulos locales

-

» [&# Datos comunes

Unrestricted © Siemens AG 2018

[z Tablas de observaciony forzac

[i§: Datos de proxy de dispositivo
o8 \nformacion del programa

L.f Supervisiones y avisos del PLC
E| Listas de textos de aviso PLC

(@ Periferia descentralizada
» [a G120 [G120 CU2505-2 PN Vect:
» [id Dispositivos no agrupados

[>]

Panel de mando del eje

Panel de mando del eje

L ONErok maesiro:

f%' Activar

1 "8 Desactivar

Centrolar

Lonsigna de velocda.,

Estado eje

1/min

Eje: lodo de operacio
~ | [ Blogue [ Especificacitn de velocidad linealide giro [~ ]
: | 1152 | | avss [ [ Adelante
an: | 1is? | [l Parada |
rien: | i
Valores actuales
velocidad: | 1imin




Control de velocidad S7-1500 + SINAMICS S210
Insertar: MC_Power, MC_Reset, MC_MoveVelocity y testear su
funcionamiento

SIEMENS
Iug,ehuify‘for&‘fz

Unrestricted © Siemens AG 2018

Ejercicio_4 * PLC 1[CPU 1511T-1 PN] * Bloques de programa * Main [OB1]
Opciones |
. Blogues PLCopen |p:|mm5$% - |adws wEDS EGEBEDT =k wd ST &
#l| Instrucciones de Motion > | Favoritos - B
+ | Instrucciones basicas S, s i el
Nombre | Descripeidn %DB2 %083
. - . 9 D General E “MC_POWER DB" "MC_RESET DB"

Tl F—Jf”t'c":}_“ | » [5i] Operaciones légicas con.. E AR e R i
B Agregar dispositivo » [ Temporizadores o ENO EN END ———
iy Dispositivos y redes b+ [+ Contadores “WDE1 Status —... DB Dane —...

~ [ PLC_1 [CPU1511T-1 PN] » [ Comparacién “Spesiiis_1” g Busy —-- "Speediss 1" — R -
I configuracién de dispositivos : %’ FotERnes matemitics | E‘= “Enabl._power S . comcummeeet — O -
% Online y diagnéstico - StartMode Blse —Restart Frmor =
~ B Bloques de programa = ? | Instrucciones avanzadas StopMode Errorid
&’ Agregar nuevo bloque | Tecnologia
4 Main [OB1] NUI_":!JFE = _ | Descripeign
'n" MC—imerpolator [0B92] 3 r% Contaje y medicién b Seqrn_e-n:tu 2:
+ | 7] PID Control Comentario
. E‘L-MC—SENG ll?E:S'” ~ [ Motion Control
I'_# Objetos tecnologicos 4 MC_Power Habilitar o bloquea... ?“’:24
4 Fuentes externas i & MC_Reset Acusar alarmas, rei.. MOVEVELOCITY_
» L@ Variables PLC 4 MC_Home Referenciar objeto t.. e
» [ Tipos de datos PLC 4 MC_Halt Farar eje ]
» I;.l Tablas de observacion y forzac & MC_MoveAbsolute  Posicionar eje de fo.. = i
» [ Backups enline & MC_MoveRelative  Posicionar eje de fo.. %DB1 InVelocity —.
» [ Traces | MC_MoveVelocity Mover eje con velo.. “speedfxis_1" — Axis Busy —...
. 4 MC_Movelog Mover eje en modo. %O 2 S
i MC_MoveSuperimpo.. Posicionar ejes en 5. q_::::: Ermr_,: = |
& MC_SetSensor Conmutar a encéd... 10— o Errarid * HE = m F
4 MC_Torquelimiting  Activary desactivar. e — § M BT i
» [ ] Detector, leva, pista ... Jerk -
» [7] Movimiento sincrono . Direction
2 D Perfil de leva EIEC?E:;:’:);COHUOI
» [ ] Time-based 10 true —led



Contenido SIEMENS
(hg,eb\ui\ty«foru‘[e_
Motion Control - Introduccion
Componentes basicos de Motion
Solucion completa

Objetos tecnologicos

Objeto tecnolégico de velocidad

Objeto tecnoldgico Measuring Input

Objeto tecnoldgico Output Cam

Objeto tecnoldgico de Sincronizacion y Gearln
Diagndéstico y Trace

ﬂ Safety Integrated
Ofertas de la campanfa
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SIMATIC Motion Control = Modo isécrono SIEMENS
Principio s7-1500 [ s7-15007 [ R asalARN S

Modo is6crono para control de alto rendimiento con drives de alta
dindmica
= Ciclos deterministicos y garantizados en tiempo real

= Sincronizacién de ejes usando el bus de campo entre controladory
drives

= Estandarizado para maquinas de produccion con SINAMICS S120/
S210/V90 PN

PROFIdrive

Modo isdécrono no siempre se requiere!
= No requisitos de alta dindmica
= SINAMICS G120

= Detalles a tener en cuenta:

= Siusas GSDML, el ciclo de emission en TIAy en el drive debe ser idéntico.
(Para S120 parametro p2048)

. = Usar para el MC-Servo el mismo ciclo que el de emisién de PN o un
Unrestricted © Siemens AG 2018 ml]ltlplo de él



Profinet

Rendimiento de la comunicacién

n 4 N
'y
PROFINET PROFINET PROFINET
IRT RT TCPR/IP
100 %
t
0,25...1,0 ms 10 ms 100 ms

Unrestricted © Siemens AG 2018

tiempos tipicos de reaccion

La velocidad y su dispersion determinan la

calidad de la transmision de los datos en la red

SIEMENS
Ihg'eb\ui\ty-for&‘f?.



Profinet SIEMENS
Comparativa RT vs IRT lngenuity for life

m Tiempo real (RT)

m Utilizacién de componentes de red estandares (s6lo necesitan tratar prioridades)

m Rendimiento similar a los sistemas de bus de campo actuales (p.ej. PROFIBUS) = 5
-10 ms

= Ambito de aplicacion: automatizacion en fabricacion
m Tiempo real isocrono (IRT)

m Comunicacién determinista

m Tiempos de ciclo 250us con dispersién <1us

= Ambito de aplicacion: control de movimientos
|

Todos los nodos incluyen en su conexién a Ethernet un ASIC especial que garantiza
el isocronismo

Ambos modos se pueden usar al mismo tiempo
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Profinet SIEMENS
IRT

(l/\g,eb\ui\‘y for ufz
o © TcriP
Aplicaciones « Asignacion de paréametros y
p';'; configuracion
* HTTP Configuracién de 20% ta bedEass = Datos de diagnostico
Tl it Datos de proces.
. DHCP... Hagnnstica = Permiso para enviar para el canal

de datos del usuario

@) Real-time RT

= Transmision de datos del usuario
ciclica de alta prestacion

Real-time

= Avisos/ mensajes dependientes
del evento

real-time isocrona IRT

e = Transmision sincrona de los datos
Ethernet : = de usuario

= Soporte mediante Hardware
ERTEC

= Jitter= 1 ps
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Profinet SIEMENS
IRT (hﬁ%wi\‘yfor([fz

Carril rapido reservado para IRT
« Tiempo real garantizado independientemente de la velocidad de la red
+ El trafico de datos TCP/IP tiene lugar de forma paralela

&/

__Carril rapido reservado para IRT
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SIMATIC Motion Control — Objetos tecnoldgicos SIEMENS
Lazo de control — control de posicion en el PLC Iugwuuy{orwg

Control de posicién

Controlador Precontrol Drive

Consignavelocidad

Generacionde — + —
consigna — Controlador posicion i
e I T —— T | B
Consignaposicion ='.7F
Filtro balanceado T_ Ganancia ;} ﬁ',
Posicion actual
Control de posicion en el PLC con MC-Servo Sy

Velocidad y corriente controlada en el drive

Precontrol de la velocidad minimiza el error de seguimiento dependiente de la velocidad del control de posicion
Filtro balanceado retrasa la consigna de posicion en relacion al precontrol de velocidad



SIMATIC Motion Control — Objetos tecnoldgicos SIEMENS
Lazo de control — control de posicion en el drive (DSC)  psxmmgT] ISEETIT]/~5=~«y for bt

Control de posicién

con DSC (Dynamic Servo Control)
Drive

Controlador Precontrol

Consignavelocidad

] DSC disponible con
Generacionde — 4 SINAMICS S210
consigna - — Controlador posicion SINAMICS S120
Consignaposicion N BN SINAMICS V90 PN
Filtro balanceado T_ Ganancia

Comando eje

‘,lj 9

in

i3

NS 4

;= L

(s
I Ha
Posicién actual | |

) I
= Control de posicion en el drive con DSC activado .'"!‘_.t |
= Controlador de posicion en el ciclo de velocidad del circuito de control (por ejemplo en 125 ps)
= Incremento notable de la ganacia Kv posible y por tanto incremento de la respuesta dindmica en drives de
alta dinamica

Control dinamico exigente con DSC
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. , . L SIEMENS
Objeto Tecnologico de Posicidon lngenuity for life

Ejercicio 3

Posicionamiento con el S7-1500 + SINAMICS S210

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

ssssssss

Testearlo previamente con el PLCSim + Panel de puesta en
marcha

s pumod HREHE
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Control de velocidad S7-1500 + SINAMICS S210 SIEMENS
Insertar el telegrama 105 en el GSD del SINAMICS S210 lngenuity for bife

|§ Topology view ||t.-ﬂ-n Network view H—[I'f Device view | Options

= Device overview |
E f[ Module = .Rack slot % ‘ Catalog
E ~ 5210PN_RIGHT 0 0 |[Search> | (] it
b _PN—EO g s [ Filter Profile: [ <All> [=] [
Hive-d il ! v [ Head module
Module Access Point 0 11 e
5 i ~ L Submodules
= = Il empty submodule
3 i [l PROFIsafe telegr 30
PROFIsafe telegr901
o 15 [l =

3 [I SIEMENS telegram 102, PZD-6/10

1 B [I SIEMENS telegram 105, PZD-10/10:

Jm [l Standard telegram 3, PZD-5/9
Il standard telegram 5, PZD-9/9
4| vodule - |Rack  |Slot [l Supplementary telegram 700, PZD-013
¥ S5210PN_RIGHT 0 0 Il supplementary telegram 701, PZD-2/5
K _FN"O 0 0%~ Il supplementary telegram 750, PZD-31
> Drive_1 0 1
Module Access Point 0 il
0 i [
SIEMENS telegram 105, P Q 13
0 1
0 i5
[ i B
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Objeto tecnoldgico: S7-1500 + SINAMICS S210

SIEMENS
Activar el modo Isécrono para trabajar mediante PROFINET IRT

(l/\g,ehui\‘y for (A‘fl

EJERCICIO_WS_INTERNA 5210 * Ungrouped devices » $210PN_RIGHT [SINAMICS 5210 PN V5.1]

d¢ [5210PN_RIGHT [SINAMICS 9= | ) | B __j @

‘; Topology view Hgﬂ-h Network view WT Device view L

j [ . -
"E | Device ove EJERCICIO_WS_INTERNA 5210 *» Devices & networks
= ¢ Module
= > 521(
il L : B : B = ==
~ oiv| g% Network) ¥ Connections | Hul conneciic [~| dd Relations #° I i ® &
o :
[——]
-
a— i PLC 1 S210PN_RI... [
K CPUI511T-... SINAMICS 5... i
L . o Bie—
Not 855l select 10 controller
PLC_1.PROFINET interface_1
EJERCICIO_WS_INTERNA_S210 » Devices & networks
3 T [>] [100: ] <] |
< >] [100% - —— < S
TS propertes |4 % Network 1§ Connections [ ' j [*] L3 Relations  F' =3 = Q O
| General [ 10tags | System constants [ Texts 1 10 system: P
~ PROFINET interface [x150] [A]]
el > Isochronous mode
Ethemet addresses
~ Advanced optons # isochvonous mode PLC 1 S210PN_RI...
e Send clock: [0.000 CPU 15117-... SINAMICS S... ! .
edia redundancy —
SR Application cycle: |0.000 PLC 1 &
= Real time settings TilTovalues: | Automatic minimum == u
10 gycle I Time Ti (read in process
- Fort 1 [X150 F1R] values): [© ms || 1
Gengral Intervals: |0.000001 - PLC_1 .PROFINET 10-... el
Port \mgrconnec... Time To (output process
vahues): (2 ms. ]
Unrestricted © Siemens AG 2018




Objeto tecnoldgico: S7-1500 + SINAMICS S210
Configuracion del tiempo de emision de la comunicacion IRT

g

=

E ¥ .. Médulo Rack .. |
B =t m
3" |4 || & || & EH 0 7
Rail_0 — 11 B ¥ TO_POSITIONING 0 ]
?.' » PROFIMETinterface_1 0
E 0 2
!
s 0 3
0 4
0 5
0 6
0 7
W o W
K3 =] —s— @& Bi<] [ |
| ﬂProp:edades *i4 Informacién (i) | | Diagnéstico

J General ﬂ Variables 10 “ Constantes de sistema ﬂ Textos

General PN
F-parameters
Direcciones Ethernet
Sincronizacién horaria

>

Modo de cperacién
~ Opciones avanzadas
Opciones de interfaz
Redundancia de me...

| >

b Configuracion en tie...

Comunicacion 10

CinrranirariAn

Unrestricted © Siemens AG 2018

=i | Configuracion en tiempo real

Comunicacion 10

Tiempo de ciclo de emisicn: EEUOO

ms m | Ajustes del dominic

Sincronizacion

Deminio de sincronizacién: | Sync-Domain_1

|| Ajustes del dominic |

SIEMENS

(l/\g,eb\ui\‘y for ufz



Objeto tecnoldgico: S7-1500 + SINAMICS S210 SIEMENS
Configuracion de la sincronizacion de la comunicacion IRT en el PLC lngenuity for bife

EJERCICIO_WS_INTERNA_S210 » PLC_1 [CPU 1511T-1 PN]

‘;Tupulugy view ugja Network view ‘m\’ Device view L
—

d [Rcacrisnieg [+] B B[] g = Device overview
@ ¢ |Module Rack
g :
(]
, ~ PLC_1 o
) » PROFINETinterface_1 O
~ A ]
100 0 2 3 4 5 6 ” i
F o
Rail_0 | b 0
: 0
23 K (]
= o]
=5 0
o]
]
]
o
0
0
EL ] Plhoocs [ —%— @R[ w ]
’ﬂ_l’mperties ‘|E Info H 2] Diagnostics ‘
|| General [ 10tags [ system constants | Texts
~ Advanced options ~
Interface options e
Media redundancy
~ Real time settings Sync domain: | Sync-Domain_1 | [ Domainsettings |
10 communication E i
yncl role: | Sync master b
Real time options n RT class: [RTIRT J
~ Fort[X1F1R] -
General ¢ |§. Properties ”1'.!nfn ||&| Diagnostics ‘
Portinterconnec...
Port options J General || 10 tags || System constants || Texts |
V:IET::NXZSE?ESS ~ PROFINET Subnet 10 systemn Sync master
Startup General PLC_1.PROFINET I0-System (100) PLCE
w1 ~ Domain management

~ Sync domains
+ Sync-Domain_1
Details

4
» MRP domains H 10 devices
Overview isochronous mode |
¥ PLC_1.PROFINET I0-System ... || PROFINET de.. | RT class Synchronizstion role  Redundancy level DFF group
plc_1 RT...[ =] Sync master [~
5210pn_right IRT Sync slave No redundancy
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Objeto tecnoldgico: S7-1500 + SINAMICS S210 SIEMENS

Configuracion del sincronismo del OB MC-Servo lngenuity for bife
~ ] Ws_MOTION18 ] Bl et M |
B Agregar dispositivo MC-Servo [OB91]
gﬁ'ﬁ Dispositivos y redes _
~ [ TO_POSITIONING [CPU _. J General | Textos |
Y configuracién de disp... " General
R/ Online ydiagnéstico = S Tiempo de ciclo
@ Safety Administration Sellos de tiempo
~ ' Bloques de programa Compilacisn () ciclico
B’ ~gregar nueve blo... Proteccibn . =
& Main [0B1] R e . Clc'lo de aplicacion (ms) [ I
_________________________ oF MCinterpolator [O... Tiempo de ciclo o) G mrkiins con ol i

Periferia descentralizada: | PROFINETIO-Systern (100) v

40 FOB_RTG1 [0B123]

: Ciclo de envio (ms) |2 |
L Main_Safety RTG1..

@ Mein_safety RTG1 .. Factor: | - |

» & Bloques de sistema Ciclo de aplicacién (ms) |2 |

v [ Objetos tecnolégicos

. B
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Objeto tecnoldgico: S7-1500 + SINAMICS S210 SIEMENS
Configuracion de la topologia, obligatorio para PN IRT

(l/\g,ehui\‘y for (A‘fl

WS_MOTION18 » Dispositivos y redes

& Vista topolégica | g Vista de redes |J]Y Vista de dispositivos
o

[

]

TO_POSITIONING right_1 |
CPU 1513F-1 PN SINAMICS $210... l —
o e
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Objeto tecnoldgico: S7-1500 + SINAMICS S210 SIEMENS
Permitir sobreescribir el nombre de los dispositivos 10 lngenuity for life

- HE8

< w |
PROFINET interface_1 [Module] G, Propiedad
J General H Variables 10 " Constantes de sistema “ Textos I

Direcciones Ethernet Al
. . . Opciones de interfaz
Sincronizacién horaria |
Modo de operacién Tl
~ Opciones avanzadas [ Liamar el programa de usuario en caso de errores de comunicacién
Sgsde et ) Permitir sustitucion de dispositivo sin medio de almacenamiento extraible
Redundancia de me... = I I .
w Configuracién en tie... ==~ e SRS S, S |
Comunicacion 10 Limitar el flujo de datos en la red
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Posicionamiento con el S7-1500 + SINAMICS S210 SIEMENS
Insertar un Objeto Tecnoldgico de Posicionamiento lngenuity for bife

v . [
Project tree m 4 Add new object %

Devices Name:

|Eje derecho |

Pac
=)

Mame Version | Type: l, |TD_P05iti0ningA)ds |
B’ Add new device ~ [ Motion Control V4.0
i Devices & networks M TO_SpeedAxis V4.0

~ [ PLC_1 [CPU 1511T-1 PN] | 48 TO_Positioningéxis V4.0 | O Manual

[IY Device configuration Motion Control 2 T0O_SynchronousAxis V4.0 (=) Automatic
%/ Online & diagnostics e 3 TO_ExternalEncoder V4.0 o
~ g 2 TO_OutputCam V40 RSt

It Program blocks

B Add new block |/ 7O CamTrack V4D The "Positioning axis” (TO_PositioningAxis )

i o : technol object maps a physical drive in
e & Main [OE’”_ 4% TO_Measuringinput V4.0 the mnfﬂ;m_] AR
= Tschnology obj_ects 3 TO_Cam V4.0 You can issue positioning commands to the
| P g

o B Add newob_pe.ct 4 TO_Kinematics Va0 drive by means of the user program with
External source files PLCopen motion control instructions.
o
L PLC tags
e

¥ 1 EJERCICIO_WS_INTERNA_S5210 Z

MNumber: [1 (<]

*

1

Mote: The use of technology objects
I?_'J AEdakithes affects the temporal behavior of other
‘&8l Watch and force tables CPU execution levels, including the
[ online backups F-program.

[ Traces SIMATIC Ident
[i@ OPC UA communication -

[ Device proxy data

Program info +1
PLC supervisions & alarm

E] PLC alarm text lists Counting and
o
.M Local modules measurement
R il
» [ Distributed IO | . " |
» [ Ungrouped devices
» 5B Security settings
ez
» g§ Common data [¥] Add newand open | OK- | | cancel |
» (5] Documentation settings
v (@ Languages & resources
= [ Online access i

A [~

- v r T v owoww

-

> |Additi0na| information
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Posicionamiento con el S7-1500 + SINAMICS S210

Configuracion del Objeto Tecnolégico 1

EJERCICIO WS INTERNA S$210 » PLC 1[CPU 1511T-1 PN] * Technology objects » Eje derecho [DB1]

S =N =]

Function view Parameter view

=
=1

Basic parameters (] 7
~ Hardware interface (%] e
Drive (%]
Encoder {x] e
Data exchange with the drive (%]
Data exchange with encoder (%]
» Extended parameters (] PLC
Encoder
-
Data exchange Encoder data
i
§ Drive type: | PROFIdrive =]
f Data connection: | Drive [+
Drive: [...] [If Device config T
- h PLC_1[CPU1511T-1PN] ] WI
» [l Local modules - o
+ i, PROFINET 10-System (100) - . e‘"ce‘ypei
- [ S210PN_RIGHT Drive_1 i SIEMENS tel |

T

["] showall medules

Unrestricted © Siemens AG 2018
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Posicionamiento con el S7-1500 + SINAMICS S210 SIEMENS
Configuracion del Objeto Tecnolégico 2 lngenuity for bife

EJERCICIO WS INTERNA S210 » PLC 1[CPU 1511T-1 PN] *» Technology objects *» Eje derecho [DB1]

o [H]m= & H
Basic parameters & -~
~ Hardware interface & Encoder =
Drive (]
Encoder (] S
Data exchange with the drive (/]
Data exchange with encoder (/]
» Extended parameters (/] PLC
Encoder
C—
Data exchange Encoder data
‘
i Encoder on startup: | Encoder 1 [+
Encoder 1
[ Use encoder
Data connection: | Encoder [vl
Encoder: |5210PN_RIGHT.Drive_1_Encod{,..| [lf Device configuration
Encoder type: e kd
Encoder 2
[T use encoder
Data connection: | Encoder ['l
Encoder: |<Se=ec:e.’ ||
Encoder type: | Incremental [~] ‘—‘
-
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Posicionamiento con el S7-1500 + SINAMICS S210
Configuracion del Objeto Tecnologico 3

SIEMENS
Iug,ehuify‘for&‘fz

EJERCICIO_WS INTERNA 5210 » PLC 1[CPU 1511T-1 PN] » Technology objects * Eje derecho [DB1]

Function view Parameter view

=

=
Basic parameters &|| Dats exchange with the drive Basic parameters &/ ) o
~ Hardware interface (] S e e @ Dat exchange with enceder E
Drive (] . E Drive ©
ok 4 2 Encoder e ;
ViR @ Bt Data exchange with the drive © orive
Data exchange with encoder (] e B e e ©
» Extended parameters (] Enedgn Matar » Extended parameters (] PLC
Encoder
-—
%
I il
nge Encoder data I
U Data & Encoder data
' Drivedata f
0 Diive telegram: | Telegram 105 TIY Device configuration " Settings for

values at runtime (online)

=
1= PRIy

Encodertelegram: | Telegram 105 ~

[If Device configuration

Au ex fo ¢ values (offline:

Additional data

[#) Automatic data exchange for encoder values (online)
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Posicionamiento con el S7-1500 + SINAMICS S210 SIEMENS
Configuracion del Objeto Tecnolégico 4 lngenuity for bife

EJERCICIO_WS_INTERNA_S210 » PLC 1[CPU 1511T-1 PN] * Technology objects * Eje derecho [DB1]

Function view Parameter view
e El=1= =
Basic parameters @
~ Hardware interface () Control loop
Drive L] Position control
Encoder @
Data exchange with the drive ()
Data exchange with encoder ()
~ Extended parameters (/] EgntralEr Speed Frecontrol Hiive
Mechanics (/] setpoint —
Dynamic default values @
Emergency stop o
i Setpoint -
b lelt_s 9 generation = E“'
» Homing @
» Position monitoring (] — —
Eontiafloon . @ Position setpoint
Actual value extrapolation o Balancing filter - Gain
)
(| Speed control loop
* Precontrol: substitute time: Gain (Kv factor):
0 1
Orangeof X
. values:
Dynami [0.0to (DSC)
150.0].
Dynamic servo Lontrol 15 only possible with drive telegram 5 6, 105 or 106
(2 Position control in the drive (DSC enabled)
() Position control in the PLC
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Posicionamiento con el S7-1500 + SINAMICS S210 SIEMENS
Configuracion del Objeto Tecnolégico 5 lngenuity for life

load to device

CPUISTTT-IPN  1X1

192.168.0.1

Lre S I 4 EJERCICIO WS _INTERNA_ 5210 » PLC 1 [CPU 1511T-1 PN] * Technology objects » Eje derecho [DB1]
-

Directatslot'1 X1

FETRRRIRIIRSRISIRIRIIILS

o lect fare i Show all compatible devices [+]
Device  |Deviceype  imiedfacetpe  Addiess  Tagetdevice |
| R

e I Master control:

[ pctvate | A2 Deactivate |

Axis control panel

PNIE T
Operating mode:
[ Positioning relative

Diagnostics
» [ outputcam
» [ Measuring inpu
4 Extemnal source files
v L@ PiC tags
» [ PLC data types
» [52 Watch and force table:
3 Ei Online backups
» [ Traces
+ [ oPC UA communicat...
» [i Device proxy data
B4 Program info
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Posicionamiento con el S7-1500 + SINAMICS S210 SIEMENS
Configuracion de la programacion mediante los bloques PLCopen lngenuity for life

Options EJERCICIO_WS_INTERNA_S210 *» PLC 1[CPU 1T-1 PN] *» Program blocks * Main [OB1]
il Wit o %
i Wil B oS R, E Od @Y =z 5 8a =
» | Favorites i 18 e Feaad s ad : =
> | Basic instructions G S e
» | Extended instructions HF H+ —— 7 =
v | Technology [#]
== - %DE2 =083 %DB3 L]
Name Description Version “MC_POWER DEB" *MC_RESET DE* * MC_HOME_DE"
» [ 7] Counting and measurement V3.2| = MC_POWER MC_RESET MC_HOME
- 1 [~] - =y = & - sk
» [T} PID Control
— = EN ENO EN ENO EN ENG ——1 e
i S Moton o ol : et %081 Status — %DB1 Dane —i %DB1 Rimcoend
& MC_Power Enable, disable technol.. V4.0 * Eje derecha® — Axis s * Ejederechd® — Axis iyl “Ejederscha’ — Axis .
& MC_Reset Acknowiedge alarms, r... V4.0 %=M0.0 Ermor —.. 0.1 CommandAtan N o I;me i
I e % e o
& MC_Home Home technology obje... V4.0 Tag ! _:""::we e — - Te 2 — e o Teo ¥ _EE e
- tar zlze 0.0 ition
& MC_Halt Pause axis V4.0 0 et Emord — - o - -
3 MC_MoveAbsolute Position axis absolutely V4.0 E":r: E
3 MC_MoveRelative Position axis relatively V4.0
& MC_MoveVelocity Move axis with velocity., V4.0
& MC_Movelol Maove axis injog mode V4.0
— 9 5 109 ; ¥  Network 2:
& MC_MoveSuperimposed Position axes overlappi.. V4.0 =
2 MC_SetSensor Switch alternative enco.. V4.0 s
» [7] Measuring input, output ... o
+ [7] Synchronous motion C
P MOVEABSOLUTE
| | Cam DE” &
- 3
» J Motionin MC_MOVEABSOLUTE
» [7] Torque data =
» [7] Motion (kinematics) ———————EN ENO
v [ Zones %DB1 Done —.-
— “Ejesawhe’ — Axis Busy —i-
» || Tools - CommandAbart
+ [7] Coordinate systems “MOVER —Exenute = B
» [] Time-based 10 V13 PMZ.0 S
“POS” — Pasition Gl
o — Vdodty
O Accesfion
O Decdleration
o Jark
Direction E
70% = e
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Contenido SIEMENS
(hg,eb\ui\ty«foru‘[e_
Motion Control - Introduccion
Componentes basicos de Motion
Solucion completa

Objetos tecnologicos

Objeto tecnolégico de velocidad
Objeto tecnoldgico de posicion

Objeto tecnoldgico Measuring Input

Objeto tecnoldgico Output Cam
Objeto tecnoldgico de Sincronizacion y Gearln

Diagndéstico y Trace
ﬂ Safety Integrated
Ofertas de la campanfa
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Measuring input SIEMENS

Principio del objeto tecnoldgico lngenuity for Uife
9 $ Cual es la posicion exacta del
- objeto en el camino de rodillos?
|:Ix| Objeto tecnoldogico measuring input
—

= Registra posiciones actuales rapidamente, de forma
precisa

= Interconectado con la posicién de un eje o un
encoder externo

= Medida simple Positioning and timing data

= Medidas ciclicas (hasta 2 valores medidos por ciclo e
de proceso)

= Medida dentro de rango de medicion D

Unrestricted © Siemens AG 2018




Measuring input
Conexion de measuring input

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 posicion exacta del
eje / encoder externo a partir de la
estampacion 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 posicion exacta del eje /
external encoder se hace en el drive

Unrestricted © Siemens AG 2018

SIEMENS

(l/\g,eb\ui\‘y for ufz
S7-1500/
S7-1500T ET 200SP Mgasuring
TM Timer DIDQ [

o>®
I

Pr

%

(™ PROFIdrive telegrama con consigna / valor actual
(®Mensaje con estampacion de tiempo

S7-1500/
S7-1500T

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

Measuring input




Objeto Tecnoldgico Measuring Input

Ejercicio 4

Measuring Input S7-1500 + SINAMICS S210

Usar la tarjeta Time Based 10 para deteccion rapida de
entrada.

ssssssss

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

Comprobar la posicion calculada con el bloque
MC_Measuring_input
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Measuring input SIEMENS

Configuramos la topologia total lngenuity for life
WS_MOTION18 » Dispositivos y redes
|,g;'" Vista topolégica ”ﬁ-h Vista de redes

B H(E Qs

TO_MI RIGHT1

CPU 1513F-1 PN SINAMICS 5210... -

TOM =
lo-device_2
SIN.AMICS $210... !#f IM 155-6 PN HF
10 oM
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Measuring input

Habilitamos modo isécrono en la ET200SP para la tarjeta TM TIMER

Unrestricted © Siemens AG 2018

WS_MOTION18 »

tivos no agrupados » io-de

[IM 155-6 PN HF]

|‘-_.5' Vista topoldgica

H@ Vista de redes

=5 5 =0

sooo

3 —

}g Propiedades

J General ‘l Variables 10 - Constantes de sistema " Textos |

H’i.[. Informacién I

» General
w Interfaz PROFINET [X1]
General
Direcciones Ethernet
* Opciones avanzadas
Opciones de interfaz
Redundancia de medios
Meodo isécrono
» Configuracién en tiem.
b BA2xRI4S
» Parametros del madulo

>

T T

<1 i [ FY

Modo isécrono

W Modo isécrone

Tiempo de ciclo de emisién: |2.000

Ciclo de aplicacién: |2.000

Valores TilTo:

Tiempo Ti (lectura de valores de

proceso):

Intervalos:

Tiempo To (escritura de valores

de proceso):

Intervalos:

Vista detallada

MNombre Slotis...

DI 16x24VDC ST 1. 11
DQ 16:x24VDC05... 211
" TMTimer DIDQ 10x.. 311
Al XU ST_UAI2xU... 41
Médulo servidor_11.. 51

| Automatice minimo

[0.17375

| 0.000125

[0:206 ms []

|0,000125

SIEMENS
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Measuring input

Configuramos la DI2 sin retardo a la entrada

WS_MOTION18 » D

agrupados » io-

a2 [IM 155-6 PN HF]

< I
er DIDQ 10

General | Variables IO

0000000
0000000

er DIDQ 10x24 Propiedades |’
~ Constantes de sistema | Textos

¥ General
Informacién del proyecto
Informacion de catalogo
Identification & Mainten...
Grupe de potencial
 Pardmetros del médulo
General
w TMTimer DIDQ 10x24V
General
Parédmetros basicos
w Parametros de canal
DQOIDIO
oQiDn

igital (DQ3)
salida digital (DQ4)

(no
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Measuring input

Definimos en IRT todos los equipos

WS_MOTION18 » Dispositivos y redes

w Dominios Sync
~ Sync-Domain_1
Dispositivos
Detalles
» Dominios MRP
Vista general del modo is...
» TO_MI.PROFINETI0-System (...

Unrestricted © Siemens AG 2018
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Measuring input SIEMENS
Agregamos el objeto tecnoldgico lngenuity for life

Agregar objeto %
Nombre: Eje que se desea asignar o encoder externo:
Il\«iea suringlnput_1 | iPﬂ:itiuningA:i:_l F‘
Mombre | versién Tipo: — 5TO__Measuringiﬂput ]
< :
| ] Motion Control V4.0 - — —
- — Ndmero: |7 =
‘ 3 TO_SpeedAxs V4.0 —]
4 TO_PositioningAxis V4.0 (O Manual
l Motion Control _ 3 T0_SynchronousAxis V4.0 @ Automatico

3% TO_ExternalEncoder V4.0

4% TO_OutputCam V4.0 Deschpcion:

|k: 4 TO_CamTrack V4.0 El objeto tecnologico “Detector”

: (TO_Measuringinput) detecta con precision
A TO_Measuringinput (S de evento la posicién real de un eje o un
2 TO_Cam V4.0 encoder externo.
48 7O Kinematics V4.0 La medicion se inicia con flance ascendente
— o descendente de una entrada digital. Los

resultados de medicion pueden evaluarse
& en el programa de usuario.
Nota: El uso de objetos tecnolégicos afecta

a la respuesta en el tiempo de otros viveles
SIMATIC Ident de ejecucion de la CPU, incluyendo el

programa de seguridad (F).
-+

Cont_njg y
medicion . l <" I I{T]

> | Mss informacién

PiD Control

[ Agregar yabrir [ Aceptar | | Cancelar |
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Measuring input SIEMENS
Definimos la interfaz de Hardware del objeto tecnoldgico lngenuity for bife

WS_MOTION18 » TO_Mi [CPU 1513F-1 PN] » Objetos tecnolégicos » PositioningAxis_1 [DB2] » Detector » Measuringinput_1 [DB7]

| Vista de funciones Vis1
THBes
Parémetros basicos (] I
Interfaz de hardware
Interfaz de hardware @
Parametros avanzados o Entrada de detector
Tipo de detector
@ Medicién a través de TM Timer DIDQ
() Medicion a través de entrada de detector en SINAMICS
() Medicién mediante telegrama PROFidrive (accionamiento o encoder externa)
Conexion de hardware
Entrada de medicién: iio-device| 2. TM Timer DIDQ 10|
e Tiempo de correccién para la sefial de medicién: | 0.0 ms |
il @ Eneltiempo de correccion pueden corregirse los retardos
& -que se producen directamente en el detector, p. ej., los tiempos de
, movimiento mecanico del detector o de
i generacion de |a sefial de medida antes de la entrada en el médulo de medidi
-tiempos de conmutacion en el sistema de medicion, p. e], tiempos de filtra_.
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Measuring input SIEMENS
Definimos la interfaz de Hardware del objeto tecnoldgico lngenuity for bife

WS_MOTION18 » TO_Mi [CPU 1513F-1 PN] » Objetos tecnolégicos » PositioningAxis_1 [DB2] » Detector » Measuringinput_1 [DB7]

| Vista de funciones Vis1
THBes
Parémetros basicos (] I
Interfaz de hardware
Interfaz de hardware @
Parametros avanzados o Entrada de detector
Tipo de detector
@ Medicién a través de TM Timer DIDQ
() Medicion a través de entrada de detector en SINAMICS
() Medicién mediante telegrama PROFidrive (accionamiento o encoder externa)
Conexion de hardware
Entrada de medicién: iio-device| 2. TM Timer DIDQ 10|
e Tiempo de correccién para la sefial de medicién: | 0.0 ms |
il @ Eneltiempo de correccion pueden corregirse los retardos
& -que se producen directamente en el detector, p. ej., los tiempos de
, movimiento mecanico del detector o de
i generacion de |a sefial de medida antes de la entrada en el médulo de medidi
-tiempos de conmutacion en el sistema de medicion, p. e], tiempos de filtra_.
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Measuring input

Programamos el blogue y comprobamos la deteccidon de posicion

WS_MOTION18 » TO_M [CPU 1513F-1 PN] » Blogues de programa » Main [OB1]

dFE L EREE8:g:ru:H

BT =l G & G

SIEMENS
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HF ik == 7 = T

Interfaz de bloque

W87
“Measuringlnput_
1

TRUE
%MO.5
“habilitar MI”

B8

MEASURINGINPUT_

pe*

Jone (—input_done
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#measuring_

#measuring_
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...bjetos tecnologicos * PositioningAxis_1 [DB2] » Detector » Measuringinput_1 [DB7]

- I2H X

Navegar por el diagnéstico




Contenido SIEMENS
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Motion Control - Introduccion
Componentes basicos de Motion
Solucion completa

Objetos tecnologicos

Objeto tecnolégico de velocidad
Objeto tecnoldgico de posicion
Objeto tecnoldgico Measuring Input

Objeto tecnologico Output Cam

Objeto tecnoldgico de Sincronizacion y Gearln
Diagndéstico y Trace
ﬂ Safety Integrated
Ofertas de la campafia
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Cam SIEMENS

Principio del objeto tecnoldgico : -
P ’ ) 571500 3 571500 B AVARSLS
O Objeto tecnoldgico output cam .
'm up to 1pis
= Genera pulsos en la salida digital dependiendo de la ’ -
posicion del eje o encoder externo " e o o o o o o
= Interconectado con la consigna o posicion actual del
eje 0 encoder externo l l Route
90 100 10 120 il
TATA H Stan:ting End position
= Cams basadas en posicion y en tiempo position P
On-time
= Salida via estandar I/O o TM Timer DI/DQ para cams ] —
de alta precision = < e e
Starting
position
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SIEMENS
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Objeto Tecnologico Output Cam

Ejercicio 5
Output Cam S7-1500 + SINAMICS S210

= Generar un Output Cam vinculado a objeto
tecnologico de posicién

= Usar la la salida digital 2 del modulo Time Based
IO de la ET200SP

= La Output Cam se debe activar entre las
posiciones 1000y 2000mm

ssssssss

Unrestricted © Siemens AG 2018



Output Cam

Parametrizamos la salida digital a utilizar

Unrestricted © Siemens AG 2018

*%Iiﬂ-device_Z[lMlSS-ﬁPNHF]H%@%Eém%a!
B v g v

SIEMENS
BT By ot

& Vista topologica | gh Vista de redes | [If Vista de dispositivos
=]

-~

Rack_0 :
»
40
00
00
28
00 o
<) m > | [100% o] —%— W®H
er DIDQ 10 DIDQ 10 'd Propiedades |7} Informacién i) | %) Diagnéstico =
General | Variables 10 Constantes de sistema Textos
w General ~ > DQ2DIZIDI3 -

Informacién del proyecto Ml

Informacién de catalogo

Identification & Mainten...

Grupo de potencial
w Parametros del médule
General
w TMTimer DIDQ 10x24V
General
Parametros basicos
w Pardmetros de canal
DQOIDIO
DQ1/Dh

Utilizar entradalzalida individualmente =




Cam | o SIEMENS
Agregamos el objeto tecnoldgico o7 15007 N L A

Agregar objeto X
Nombre: Eje gue se desea asignar o encoder externo:
| OutputCam_1 J |P05\'nnn|'ngAxi:_‘I m
Nombre Versién Tipo: gl E_mHOutputCam ]
- ¥
‘ || Motion Control ‘ V4o Niimero: JE' =
4 TO_SpeedAxs V4.0
4 TO_PositioningAxis V4.0 o Menual
Motion Contral 4 TO_SynchronousAxis V4.0 (®) Automatico
3 TO_ExternalEncoder V4.0 LS
4 T0_OutputCam V40 Eascipcimn;
|E 4 TO_CamTrack V4.0 El nbjeﬁu tBtnDlégiCD “Leva®
(TO_OutputCam) genera sefiales de

4 T0_Measuringinput V4.0 conmutacién en funcién de la posicién real

& 10_Cam V4o o de consigna de un eje o de un encader
PID Control 10 Kot veo edere
' - ‘ Las sefiales de conmutacién pueden
evaluarse en el programa de usuaric o bien
emitirse mediante salidas digitales. Pueden
E interconectarse las sefiales de conmutacion
de varias levas mediante los operadores
légicos ¥ yO.
SIMATIC Ident
Nota: el uso de objetos tecnolégicos afecta
— a la respuesta en el tiempo de otros
niveles de ejecucion de la CPU, incluido el
+1 programa de seguridad (F).
Contaje y
medicién J |l 73 J| = J[TI
> | Mas informacién
) Agregary abr hcepar | [ concelr
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Cam
Leva de carrera

S7-1500

SIEMENS
(ug,ehuify«forb}[a

WS_MOTION18 » TO_MI_CAM[CPU 1513F-1 PN] » Objetos tecnolégicos » PositioningAxis_1[DB2] » Levas » OutputCam_1 [DB9]

| Vista de funciones Vista ¢

eAlET =) =]
Interfaz de hardware
w Parametros avanzados
Tiempo de activacion
Histéresis

Unrestricted © Siemens AG 2018

00000

T o

Parametros basicos

Nombre: I_:C'ut_putCa m_1

Eje asignado o encéder externo:

_PcsitioningAxis_‘!

PLC

4

” 0

-

» @

Programa Objeta tecnologico Objeto tecnologico
de usuario Eje Leva
Tipo de leva
(®) Leva de carrera firkidebied
() Leva de tiempo
Referencia de laleva . -
() consigna de posicién Pedicion inicial Pazicion final
{®) Posicién real
Unidades de medida
Unidad de medida posicion: | mm T’ € La unidad de medida viene determinada por la unidad

de medida del eje asignado o por el encoder
externo asignado.



ICD::rr:tmetrizar el Hardware de la leva SIEMENS
s7-1500 B8 (“3"“”‘";‘7&'("“[‘

WS_MOTION18 » TO_M_CAMI[CPU 1513F-1 PN] » Objetos tecnolégicos » PositioningAxis_1 [DB2] » Levas » OutputCam_1 [DB9]

| Vista de funciones || Vista de parametros [
HEEE =
Parametros basicos & Semeriar it heaeed
finterfaz de hardware; & e
* Parametros avanzados Q Salida de leva
Tiempo de activacion Q
Histéresis 0
[+ Activar salida
@ Salida a través de ™M Timer DIDQ
() salida a través de madulo de salidas digitales
Salida: |io-de\.rice_2_"n'v‘|‘ﬁmer DIDQ 10:!]
Combinacion logica de la sefial de la leva [6 l6gica p—
enla salida:
"
4
[ Levaen la salida seleccionada:
4
OUtPUtcam_1 g_
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Cam
SIEMENS

| MOTION18WS_MOTION18

Opciones Herramientas Ventana Ayuda
X D 50 E [@ & Establecer conexibn online ¥ Desha
.
3 it — =] Panel de mando del eje T
Wi i |8 Qs G [=i] ¢° 6o B
Control maestro Eje
Acti @8 Desactive % Habilitar | e =
-k A== {7 = B acvar 1R ] ] !
¥  Segmento 6:
- Controlar
. Consigna de velocida ‘mmls | Aceleracién { mmis? | |4 ||> Adelante
Deceleracion: [ mmis? | [ Farade |
%B10 W Tiren: [ .mmlsi_ £
"MC_ I
OUTPUTCAM_DB" L
v g
MC_OUTPUTCAM Eafsdoscie Valores actuales
=% E Accionamiento listo E[ Habilitado
En i [ Error [M] Referenciado Mas Posicion: |1743.724 ‘mm|
. Velocidad: | 199.9640464 mmis|
%89 0.7 o .
“OutputCam_1" OutputCam CamOutput [~ "LEVA ACTIVA® Error pendiente: |0
TRUE B — - L
CAM 1° —|Enable Errorid [— -
1 } — OnPosition J\
OffPosition L ] Dl
QO
Duration LJ
Bits de estado y de error [
1 y de llamada
Mode
1 _ Estado levas Error |§
Lo —
@ Activo @ Sistema
Conmutad i
El mutace lz' Sooka iRk estructura de llamadas disponible
= Segmento 7: @ Salida de levas invertida @ Programa de usuario
: El Error ]Zl Orden rechazada
i Izl Reinicio activo @ Periferia
|:| Salida de leva lizta
i i 1 Main (0B1 i
Igﬂ, io-device_2 Ie OutputCam_1 |48 Main (0B1) L_Qi.] OutputCom_1  |! ] Reinicio necesarin
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Cam track SIEMENS
Principio del objeto tecnoldgico 71500 B 57 15007 N L AL

Electronic Triggering the actuators via digital outputs
cam control unit

=

5 cam tracks

Objeto tecnologico cam track

¢

Genera una secuencia digital oscilatoria hacia una salida
digital dependiendo de la posicion del eje o encoder externo
Interconectada con la consigna o posicion actual

Hasta 32 cams por TO

Cams basadas en posicion y en tiempo

Salida via estandar I/O o TM Timer DI/DQ para cams de alta
precisién Alta flexibilidad

Datos del cam track se pueden
cambiar en runtime

TN © o

Ejecucion ciclica del cam track
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Objeto Tecnoldgico Cam Track

Ejercicio 6

Cam Track S7-1500 + SINAMICS S210

Cam Track S7-1500 + SINAMICS S210

= Generar un CAM TRACK vinculado a objeto
tecnologico de posicion.

= Usar la la salida digital 1 del modulo Time Based 10
de la ET200SP.

= La leva se debe activar entre las posiciones:
- 100y 200mm
- 400 y 500mm
- 700 y 800mm
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Cam track
Parametrizamos la salida digital a utilizar

S7-1500 &4 @ S7-1500T (&

WS_MOTION18 » Dispositivos no agrupados » io-device 2 [IM 155-6 PN HF]

d¢ [iodevice_ 2[IMTSS-6PNHF]’_‘ i E: ._j. ® 2
T W v v

A ?HEE.E

20000
50000
i

< il

er DIDQ 10 mer DIDY) 10U

| General | Variables 10 | Constantes de sistema | Textos

Informacién de catélogo [E]_ DQ1/DI
>

Identification & Mainten...
Grupo de potencial =

w Parametros del madulo Configuracién grupo DQIDI: | Utilizar entradaisalida individualmente

General

v TMTimer DIDQ 10x24V Salida digital (DQ1)
General

Parametros basicos B [ TimerDQ

~ Parémetros de canal = utivo: | 0

4014

DQ2iDI2/DI13
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Cam track SIEMENS
Agregamos el objeto tecnologico o7 15007 N L A

Agregar objeto X
Nombre: Eje gue se desea asignar o encoder externo:
| CamTrack_1 | ‘Posl"uuningf\xi:_l [:‘

| Nombre Versién Tipo: nn ?O:Enﬁrzk

w [} Motion Control V4.0 ) - -
, e Nimero: [ B
& T0_SpeedAxis V4.0
& TO_PositioningAxis V4.0 O Manual
Motien Control _ & TO_SynchronousAxis V4.0 (®) Automatico
4 TO_ExternalEncoder V4.0 W
4 T0_OutputCam V4.0 i
k 4 T0_CamTrack V4.0 El objeto tecnologice “Pista de levas®
(TO_CamTrack) agrupa hasta 32 levas en

4 TO_Measuringlnput V4.0 una pista de levas.

PID Control 2 TO_Car V4.0 Las posiciones inicial y final de las distintas
R & TO. Kinematics V&0 levas se pueden elegir libremente. Los
= demas pardmetros rigen para todas las
levas.
E Nota: El uso de objetos tecnologicos afecta
a la respuesta en el tiempo de otros viveles
de ejecucion de la CPU, incluyendo el
SIMATIC Ident programa de seguridad (F).
Contaje y

medicién . l (]l L% “ﬂ

> | Mas informacién

[+ Agregar yabrir [ Aceptar | | Cancelar |
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Cam track
Leva de carrera

SIEMENS
s7-1500 [¥A (”‘3%";“7&'("“[‘

WS_MOTION18 » TO_M_CAM[CPU 1513F-1 PN] » Objetos tecnoldgicos » PositioningAxis_1 [DB2] » Levas » CamTrack 1 [DB11]

| Vista de funciones M

AT =R
Parametros basicos
Interfaz de hardware

o080

» Parametros avanzados

Unrestricted © Siemens AG 2018

Parametros basicos

Nombre

Eje asignado o encéder externo

Programa
de usuario

, Tipo de leva

Referencia de laleva

Unidades de medida

Unidad de medida posicién:

H |VCa mTrackj1

g |;Pc=itionir1_gA:is:1

PLC

4

~ 0

=\

v
‘@@

¥y

[=1]

i)

tad

S Wl

Objeto tecnolégico Objeto tecnolégico

Eje

(®) Leva de carrera

() Leva de tiempo

Pista de levas

Area deconexion

.
L

-~ 3

() censigna de posicién Fesicien inicial Posicion final

(®Posicionreal !

[ -

€) Lo unidad de medida viene determinada por la unidad
de medida del eje asignado o por el encoder
externo asignado.



Cam track SIEMENS
Parametrizar el Hardware de la leva p—— ,,\3%,4;7 for Ufe

WS_MOTION18 » TO_M_CAM|[CPU 1513F-1 PN] » Objetos tecnolégicos » PositioningAxis_1 [DB2] » Levas » CamTrack 1 [DB11]

Vista

= = B [N =
AL I=0 =
Parametros bésicos
Interfaz de hardware

» Parametros avanzados

Interfaz de hardware

000

Salida pista de levas
W] Activar salida
(® salida a través de TMTimer DIDQ

() salida a través de médulo de salidas digitales

I el mer DIDQ 10x24V_1 Channel ...

Unrestricted © Siemens AG 2018



ga{n ”dacr SIEMENS
atos e |leva Iug,ehuify‘for&‘fz

WS_MOTION18 » TO_M_CAM[CPU 1513F-1 PN] » Objetos tecnolégicos » PositioningAxis_1 [DB2] » Levas » CamTrack_1 [DB11]

= HEs

Parémetros basicos o '.
Interfaz de hardware & HAE e =
« Parametros avanzados &
¥ Datos de pista /] Tipo de leva ajustado: Leva de carrera
ﬂ”'_"“f’“ # Reime 9 Levas Valido Posicién inicial Posicién final
Hl:tvf-rem ) @ 1 ! 100.0 mm 200.0 mm | A
Medida de pista & 2 = e e e
Dt dv Jeve o 3 ~ 700.0 mm 800.0 mm
- I':J 0.0 mm 0.0 mm
5 ) 0.0 mm 0.0 mm | =
6 B 0.0 mm 0.0 mm
7 ) 0.0 mm 0.0 mm
8 | 0.0 mm 0.0 mm |

Unrestricted © Siemens AG 2018



Cam track
SIEMENS
Programar MC_CAMTRACK vy testear 715007 [ L A A

WS_MOTION18 » TO_MI_CAM[CPU 1513F-1 PN] » Objetos tecnolégicos » PositioningAxis_1 [DB2]

! ) % I P ! exion
WS_MOTIONT8 » TO_M_CAMICPU 1513F-1 PN] » Blogues de

2]

Panel de mando del eje

Control maestro:

g Desactivar ] @ Habilitar ]‘@ Bloguear ]

- mmis mmis? Atras Adelante
E mm/s? Parada
g mmis? =
s
=
=1
g
%WDB11 H mm m
*CamTrack_1* z 19.96278762 mm/s|

...» PositioningAxis_1 [DB2] » Levas » CamTrack_1[DB11] -2l X

Bits de estado y de error

Navegar por el diagnéstico

Unrestricted © Siemens AG 2018



Contenido SIEMENS
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Motion Control - Introduccion
Componentes basicos de Motion
Solucion completa

Objetos tecnologicos
Objeto tecnolégico de velocidad
Objeto tecnoldgico de posicion
Objeto tecnoldgico Measuring Input
Objeto tecnoldgico Output Cam

Objeto tecnoldgico de Sincronizacion y Gearln
Diagndéstico y Trace
ﬂ Safety Integrated
Ofertas de la campafia
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Ejes coordinados SIEMENS
Aplicaciones de sincronismo lngenuity for Uife

Gearing relativo Sincronismo absoluto

Sincronizacion sin especificacion de la
posicion de sincronismo

Sincronizacion con especificacion de la
posicion de sincronismo
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. . . L SIEMENS
Objeto Tecnologico de Sincronizacion lngemuity for life

Ejercicio 7

Sincronismo relativo S7-1500 + SINAMICS S210

Configurar el TO sincrono y programar MC_Gearin

Unrestricted © Siemens AG 2018



Sincronismo SIEMENS
Configuramos el telegrama para el eje sincrono o7 15007 N L A

» LEFT [SINAMICS $210 PN V5.1]

|E Vista topolégica H& Vista de redes Hm Vista de dispositivos | Opciones (22
| Vista general de dispositivos | = g
¥ médulo . |Reck [slot |Direcci.. |Direccié.. |Ti.. | Catilogo S
~ LEFT 0 0 sl |[<Buscar= Hm =
i v o oxso S\ et [oso  [<)[a)|3
¥ ~ DRIVE OBJECT_1 0 1 D =
b = . » [ Médule de cabecera
Punto de acceso a madule (s} 11 P.. ~ [ submédulas 3
B = o Ll Submédulos =
I M PROFisate Telegr 30
Telegrama SIEMENS 105,.. o 13 52..71 54.73 Te-: l. PROFisafe Telegr 901
—
0 14 5
= % submédulo vacfo -Sﬂ
Telegrama adicional 700, FZD-0/3 o
Telegrama adicional 701, PZD-2/5 g
' Telegrama adicional 750, PZD-3/1 3
Telegrama estandar 3, PZD-5/9 S
J General | Variables 10 | Constantes de sistema | Textos | Telegrama esténdar 5, PZD-9/9 5
R m z Telegrama SIEMENS 102, PZD-6/10 2
S
o ntiacionde cutlbio Direcciones E/S E [l Telegrama SIEMENS 105, PZD-10110 | &
Direcciones EIS Direcciones de entrada =
&
Direccién inicial: |52 it g
Direccién final: |71 | g [~]2
™ Modo isécrona |
N Elogue de organizacién: | MC-Senio = — 'f_-l
[ Memoria imagen de proceso: | FIF OB Servo el - ES
;
Direcciones de salida Telegrama SIEMENS 105,
PZD-10110
Direccion inicial: |54 | Referencia: | [
Direccién final: |73 ] e i -
[ Modo isécrono
e Descripcion:
Blogue de organizacion: [ )
. - Telegrama SIEMENS 105: regulacion de
Memoria imagen de proceso: | FIF OB Serve = m velocidadipesicion con DSC yreduccion de | v
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Sincronismo
Agregamos el TO

Agregar objeto

Nombre:

[_S__ynchmnou:A:ds?l

B

Contaje y
medicién

SIMATIC Ident

=

> ] Mads informacién

| s || Nombre Version
* w [ | Motion Control V4.0
4 TO_SpeedAxs V4.0
4 TO_PositioningAxis V4.0
Motion Control 2 TO_SynchronousAxis V4.0
S 4 T0_ExternalEncoder V4.0
4 T0_OutputCam V4.0
K 2 TO_CamTrack V4.0
4 TO_Measuringlnput V4.0
PID Control - 10_Car wo
& TO_Kinematic: V4.0
—

[<] i

Tipo: BN T0 S inchvoncusiss |
Nimero: |13 |~
() Menual
(®) Automatico
Descripcion:

El objeto tecnolégico *Eje sincronizado™
(TO_Synchronous Axis) contiene todas las
funciones del objeto tecnolégico “Eje de
posicicnamiento®. Ademaés, el objeto
tecnolégico "Eje sincronizado” puede segquir
los movimientos de un eje maestro. Tanto
los ejes de posicionamiento como los ejes
sincronizados pueden utilizarse como ejes
maestros. Nota: El uso de objetos
tecnoldgicos afecta a la respuesta enel
tiempo de otros niveles de ejecucién de la
CPU, incluyendo el programa de seguridad
F).
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Sincronismo

Configuramos el TO, accionamiento

SIEMENS
BN B 5= e

WS_MOTION18 » TO_M_CAM SINC [CPU 1513F-1 PN] » Objetos tecnoldgicos » SynchronousAxis_1 [DB13]

Vista de funciones

T BaE
Parametros basicos
w Interfaz de hardware
Accionamiento
Encoder
Intercambio de datos accionamiento
Intercambio de datos encoder
Valores maestros interconexiones

» Parametros avanzados

Unrestricted © Siemens AG 2018

FIB0B00Q

Accionamiento

Acclonamiento

Potencia

I 1

Intercambio de datos Datos del encéder
Tipe de accionamienteo: i_F‘RO_Fldrlve ":.'I
Conexién de datos: [F.ccicnamiento [+
T 1

Accionamiento: [i.EFT.DRIVE OBJECT_1 ...| [If Configuracion del dispositivo




Sincronismo

Configuramos el TO, encoder

SIEMENS
715007 1 A

WS_MOTION18 » TO_M_CAM SINC [CPU 1513F-1 PN] » Objetos tecnolégicos » SynchronousAxis_1 [DB13]

[ Vista de funciones

LI =N =

Parametros basicos
« Interfaz de hardware
Accionamiento
Encoder
Intercambio de dates accionamiente
Intercambio de datos encoder
Valores maestros interconexiones
» Parametros avanzados
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O3B0 000

Encéder

PLC

Accionamiento

Potencia

Motor

Encoder

I 1

Interca

Conexion de datos:

Encoder

Tipo de encader:

mbio de datos Datos del encoder

=

| Encéder |

- |LEFT.DRIVE OBJECT_1_Encéder...|

Absoluto -

[lf configuracion del dispositivo



Sincronismo
Configuramos el TO, intercambio de datos

SIEMENS
s7-1500 [ ’”‘3“”‘“5“71‘0be1

WS_MOTION18 » TO_M_CAM SINC [CPU 1513F-1 PN] » Objetos tecnolégicos » SynchronousAxis_1 [DB13]

[ Vista de funciones ]u

ISR =

Parametros basicos : - .
Intercambio de datos accionamiento

w Interfaz de hardware
Accionamiento
Encéder

Intercambic de datos accionamiento

Intercambio de datos encoder

Acclonamiento

Potencia

Valores maestros interconexiones

» Parametros avanzados

Q00000

1 o

Encoder Motor

Datos del accionamiento

Telegrama del accionamiento: | Telegrama 105 [»]

Unrestricted © Siemens AG 2018

Aplicar automaticamente los valo

Imtercambio de datos Datos del encader

[IY configuracién del dispositivo

res del accionamiento durante la configuracion (offine

[ Aplicar autornaticamente los valores del accionamiento en tiempo de ejecucion (online



Sincronismo

SIEMENS

nfiguram | TO, intercambi n r . ~ :
Configuramos el TO, intercambio de datos encode pp—— ,,\3%,4,,7{0,&{2

WS_MOTION18 » TO_M_CAM SINC [CPU 1513F-1 PN] » Objetos tecnolégicos » SynchronousAxis_1 [DB13]

[ Vista de funciones

AT =R =
Parametros basicos
* Interfaz de hardware
Accionamiento
Encader
Intercambio de datos accionamiento
Intercambio de datos encoder
Valores maestros interconexiones

» Parametros avanzados
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030008000

Intercambio de datos encoder

Accionamiento

Potencia

PLC

I 1

Intercambio de datos Datusdeleru:éder

Telegrama del encéder: | Telegrama 105 [+] Ily configuracion del dispositive

intercambio de datos automat de valores del encoder (offtine

@ Intercamnbio de datos automatico de va I'_ures del encéder {online)



Sincronismo SIEMENS
nfiguram | T lam | eje m r — ~ ;
Configuramos el TO, asociamos el eje maestro 71500 B 57 15007 N L AL

WS_MOTION18 » TO_M_CAM SINC [CPU 1513F-1 PN] » Objetos tecnolégicos » SynchronousAxis_1 [DB13]

Vista de funciones

IS N =

Parametros basicos . .
Valores maestros interconexiones

w Interfaz de hardware

Accionamiento

Encéder Valores maestros posibles Tipo de scoplamiento
Intercambic de datos accionamiento P& PositioningAxis_1 Consigna
Intercambic de datos encoder . <agregar> =] Consigna =2

Valores maestros interconexones:

SO0 000

» Parametros avanzados
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Sincronismo

Configuramos el TO, control DSC

SIEMENS
B e

S7-1500

WS_MOTION18 » TO_M_CAM SINC [CPU 1513F-1 PN] » Objetos tecnolégicos » SynchronousAxis_1 [DB13]

[ Vista de funciones

AT =Y =
Parédmetros basicos
v Interfaz de hardware
Accicnamiento
Encéder
Intercambic de datos accionamiento
Intercambic de datos encoder
Valores maestros interconexicnes
w Parémetros avanzados
Mecanica
Preajuste de dindmica
Parada de emergencia
» Limites
» Referenciado
w Vigilancia de posicion
Vigilancia de posicionamiento
Errer de seguimiento
Sefial de velocidad cero
Lazo de regulacion

Unrestricted © Siemens AG 2018

SO0V IVIIIV00000

T

Lazo de requlacién

Regulacién de posicion

Controlador ;
Consigna de

velocidad de giro

Generacion
de consigna

Consigna de

Precontrol

Accionamiento

I
Filtro de simetrizacion Ganancia

posicion
Tiempo sustitutivo del lazo de
Precontrol: regulacion de velocidad de giro:
|00 % | |0.0

Dynamic Servo Control (DSC)

Dynamic Servo Control solo es posible con telegrama de accionamiento 5, 6, 105 0 106

(#)‘Reguiacion de pos. en el accionamiento (DSC activado)

() Regulacién de posicién en el PLC

Ganancia (factor Kv):
s | | 100 1ls |



Sincronismo
SIEMENS
Programamos MC_GEARIN Ihg,ehm‘(y«for(,{fg

¥  Segmento 8:
Comentano
%DB14
*MC_GEARIN_DB"

MC_GEARIN -

= %

EN ENO

DB 2 1.3
"PositioningAxis_ "SINCRONIZADO
1" — Master InGear —1 1"
=
%R 13 3 Busy - #BUSY

"SynchronousAxis CommandAbort

1 ed — ...
- Slave

Error =—1...

1.2 Errorid

"SINCRONIZAR 1" — Exacute A
- RatioNumerator
RaticDenomina
tor
Acceleration
-1.0 Deceleration
J— Jerk
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Sincronismo

SIEMENS

Programamos habilitacion vy r | eje sincron ~ :
ogramamos habilitacion y reset del eje sincrono ,,\3%.4.47{.,,&{@

%83
“MC_POWER_DB"
MC_POWER
EN
%DB2
"PesitioningAxs_
1" — Axis
o0
“POVER 1° — Enable
| — StartMode
J) — StopMode
%WB15
*MC_POWER_
DB_1°
MC_POWER
EN
%e13
*SynchronousAxis
1" — iz
%0 .0
"POVVER 17| == Enable
| = StartMode
J — StopMode

Unrestricted © Siemens AG 2018

a9

ENO
Status —...

Busy —...

Error —i ...
Errorid

=%
ENQ —
Status — .-
Busy =
Error =...
Errorid —

WB4
*MC_RESET_DB"
MC_RESET
-
EN ENO
%82 Done =
*PositioningAxis_ Busy —i...
1" — Axis CommandAbort
ed —i..
W01 L
*RESET1* — Exscute Error =
Errorld
WMo .2
"RESTART 1" — Restart
“WB16
*MC_RESET_DB_1"
MC_RESET N
&%
EN ENQ =
o Done — I
“synchronousAxis Busy —i .
- CommandAbort
ed =i..
W01 L
"RESET 1" = Execute By
Errorld

o2
"RESTART 1" — Rpestart



Sincronismo SIEMENS
WS_MOTION18 » TO_M_CAM SINC [CPU 1513F-1 PN] » Bloques de programa » Main [OB1]

...;M_CAM_SINC [CPU 1513F-1 PN] » Objetos tecnolégicos » PositioningAxis_1[DB2] _EERX

AT D b, EOED S G a

-k Al == {7} = =
Lomentaro
E
E
5
g
e |
o
o
5
b=
%DB2 g
“PositioningAxis_ -
1" —|Master InGear
%WB13
“synchronousAxis
1t
 TRUE
W12
“SINCRONIZAR 1° —| Exe
o
"
1= 8
=
" §
1— s
[ ] 3
1.0 — Fy
A0 a
-1.0 —f ‘rg.
o
-0 g
10— L
o
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Contenido SIEMENS
Ihg'eb\ui\ty-for&‘fe.

Motion Control - Introduccidn
Componentes basicos de Motion

Solucién completa
Objetos tecnologicos

Diagnoéstico y Trace
Diagndstico en el PLC
Diagndstico en el Objeto Tecnoldgico

Trace
ﬂ Safety Integrated
Ofertas de la campafa

Unrestricted © Siemens AG 2018



Contenido SIEMENS
Ihg'eb\ui\ty-for&‘fe.

Motion Control - Introduccidn
Componentes basicos de Motion

Solucién completa
Objetos tecnologicos

Diagndstico y Trace

Diagnostico en el PLC

Diagndstico en el Objeto Tecnoldgico

Trace
ﬂ Safety Integrated
Ofertas de la campafa

Unrestricted © Siemens AG 2018



SIMATIC S7-1500
SIMATIC diagnosticos del sistema.

SIEMENS

TIA Portal

i

oces WA BEED S

Dispositivo HMI

PLC
- WEB E
Server |

[ HwkonFic

S7-1500 Servicio de .
diagndstico ~< . Stationsname:
-~ - P L C Zellstoffaufberei-
. tung
Display gaugupsenmane
AG_1_ZA
A5»

Mismo display paratodos los mensajes en
STEP7, HMI, S7-1500 Web server y display S7-1500

SIEMENS
Iug,ehuify‘for&‘fz

SIMATIC HMI



Contenido SIEMENS
Ihg'eb\ui\ty-for&‘fe.

Motion Control - Introduccion
Componentes basicos de Motion
Solucién completa
Objetos tecnologicos
Diagndéstico y Trace

Diagnostico en el PLC

Trace
ﬂ Safety Integrated
Ofertas de la campafia
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Herramientas de Diagndstico: Diagnostico en el Objeto Tecnolégico SIEMENS
Bits de estado y error, estado movimiento, telegrama lngenuity for bife

CU250S_Drehzahl » PLC 1 [CPU 1516F-3 PN/DP] » Technology objects *» PositioningAxis_1 [DB1]

Status and error bits

Motion status PROFldrive telegram
PROFIdrive telegram

Status word 1 (zsw1) il
smnmuzm) |67 o]
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Contenido SIEMENS
Ihg'eb\ui\‘y-for&‘f?_

Motion Control - Introduccion
Componentes basicos de Motion
Solucién completa
Objetos tecnologicos
Diagndéstico y Trace
Diagnostico en el PLC
Diagndstico en el Objeto Tecnoldgico

n Safety Integrated
Ofertas de la campafa
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Introduccion SIEMENS
Definicion $7-1500 /]| s7-1200 [/]| s7-300/400/WinAC [§€| lngenuity for life

Definicién general:
Un “trace” es un documento cronologico de eventos. El punto es: “¢,Que ocurre cuando?”

TIA Portal:

En TIA Portal el “Trace” es una grabacion cronoldgica de seiales (variables,parametros,etc.)
fuera del programa que esta operando en el PLC. La grabacion esta corriendo durante un
periodo de tiempo especificado y se puede mostrar graficamente.

MyTrace [Measurements]

[>]

M TraceData.Sinus
7] TraceData.Cosinus

S

T T T T T T T T
I .
- TraceData. SinGtZero

TraceData.Sinus

[e] w J2] [«]




Introduccion
Ejemplos de caso

Fallos esporadicos

Graba el
Trace

Puesta en
marcha

SIEMENS

$7-1500 [¢/]| s7-1200 [/ | S7-300/400/WinAC €]

(l/\g,ehui\‘y for (A‘fl

Analiza el Trace

Problema solucionado

[EN:
RESUMEN \ (et !
s
'-g

Aprobacion del
programa o proceso

Planta
optimizada




Observaciones
Recursos

Memoria

NUumbero de traces en el
PLC

SEREUES

Persistencia

Impacto en tiempo de
ciclo

Unrestricted © Siemens AG 2018

SIEMENS

Descripcion

512kByte por trace
Independiente de la memoria de trabajo

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

I/Q (imagen de proceso), M, DB
Todo tipo elementales de datos
max.16 sefiales por configuracion de traza

Configuraciones de “trace” en PLC después de quitar alimentacion
Valores grabados se pierden sin tensiéon

Trace aumenta el tiempo de ciclo de nivel de ejecuciéon (OB)
Puede causar time overflow en el ciclo

Ihg&hut\‘y for (A‘{?.




Diagndstico

Ejercicio 8

S7-1500 + SINAMICS S210
Diagndstico y Trace

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

sssssss

Generar un trace en la CPU en el que registremos las
posiciones de los 2 ejes sincronizados, velocidades y
aceleraciones

Unrestricted © Siemens AG 2018

SIEMENS
Iug,eb\uify‘for&‘fz



Diagnadstico SIEMENS
Agregamos un Comfort Panel y cancelamos el asistente (50 I | . .
s7-1500 & _S?-lSOOT T Ingenuity for bfe

Agregar dispositivo

Asistente del panel de operador: TP900 Comfort

vﬁl-“
» I3 SIMATIC Basic Panel
~ [ SIMATIC Comort Panel
» [ 4" Display
» [ 7" Display
'%:‘;I::! Conexiones de PLC

» [} TP900 Comfont Portrait
» [53 kP900 Comfort
» |54 TP900 Comfort INOX PCT
» [5 12" Display
» [ 15" Display
» (55 19" Display
» [ 22" Display
» |53 SIMATIC Mobile Panel
» [ SIMATIC HM SIPLUS

Unrestricted © Siemens AG 2018




Diagndstico

IEMEN
Creamos la conexion HMI al PLC SIEMENS

s7-1500 |8 (”‘3%";(7&'("“[‘

WS_MOTION18 » HMI_1 [TP900 Comfort] » Imdgenes » Imagen_1

Wil DA,

i}

) S0 e Kn ) |8
BE 8 g8 =ip

: fTahoma E[E]B I USAIE:s As s fs =3 —3 Bac,s ZFslils s Fro3ig
- Al = —_ =t

. ; SIEMENS SIMATIC HMI
¥ Titulo del bloque: “Main Program Sweep (Cycle)”

¥  Segmento 1:

Arrastramos una

By variable del PLC
w e a la pantalla.
restaniogar. [ . Asegurar que no hay
ag [ erond — - una conexion online
FOWEREY — enable
et contra el PLC
Ll
&%)
'S)":hrcnuﬂﬁ:?\%: ) 5':::;:
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Diagn(')stico SIEM ENS
Comprobamos que la pantalla ya esta en la red o7 15007 N L AL

TO_MI_CAM_SI... RIGHT1 HMI_1
CPU 1513F-1 PN SINAMICS 5210... TP900D Comfort
TO_MI_CAM_SINC

*El

PNAIE_3
T e El equipo queda unido
i i en la red automaticamente

TO_MI_CAM_SINC

TO_MI_CAM_SINC
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Diagndstico

Arrast | visor de di ysti I tall SIEMENS
rrastramos el visor de diagndstico a la pantalla e PSR gty for Gt

WS_MOTION18 » HMI_1 [TP900 Comfort] » Imdgenes » Imagen_1

Opciones

k X Y B | Oscuro Valores es|»/| =
v | Objetos basicos

/S A do®@H A L

SIEMENS

SIMATIC HMI

u
Diagnoslic overview

v | Elementos
:u.lE_llll:A_;;‘Lﬂéﬂﬂ%l"rf—
V|Controles

a2 e e E XK e B
® = & E G ™
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Diagndstico

Previo a la simulacion de la pantalla

Todos los elementos de Panel de control

Ajustar la configuracion del equipo

;—,E'-" Administracion del color @]

m Administrador de sonido 4P
Realtek -
Iy

Centro de redes y recursos @

Al

@@ Carpetas de trabajo 'i
[ ¥

" compartidos

2
9

Communication Settings [’_Q;s'.’

pd
1

Copias de seqguridad y “m
restauracion (W... 3

Dispositivos e impresoras %

& ¥ &

Firewall de Windows
Defender

N > Panel de control > Todos los elementos de Panel de control

Administrador de
credenciales

Ajustar interface PG/PC
(32 bits)

) Centro de accesibilidad

Centro de sincronizacién

Conexion de RemoteApp y
Escritorio

Correo (32 bits)

Espacios de
almacenamiento

Flash Player (32 bits)

@ M &

q
@

&

A

~ Q)| | Buscaren el Panel de cont

Ver por.  lconos grandes ~

Administrador de
dispositivos

Barra de tareasy
navegacion

Centro de movilidad de
Windows

Cifrado de unidad
BitLocker

Configuracion graficos
Intel ®

Cuentas de usuario

Fecha y hora

Fuentes

O

X

y)

SIEMENS
BN B 5= e

Ajustar interface PG/PC

Via de acceso | LLOP / DCP | Adaptador PNIO | Info |
Punto de acceso de la aplicacion:

>

| STONLINE (STEP 7)
(Esténdar para STEP 7)

Parametrizacion utilizada:
[Intl(R) 1210 Gigabit Network Connection. T

~> Intel(R) 1210 Gigabit Network Connectior j

B3 intel(R) Ethemet Connection (2) 121 A

Diagnéstico...

1B Intel(R) 1210 Gigab#t Network Conne _
B intel(R) 1210 Gigabit Network Conne Lopiar

B3 Intel(R) 1210 Gigabit Network Conne o,

Borras

= >

(Parametrizacion para el acceso |E-PG del
CP-NDIS con protocolo TCP/IP (RFC-
1006))

Cancelar |

Avuda |

En el panel de control de Windows comprobamos “Ajustar Interface PG/PC”, seleccionamos nuestra tarjeta de red
en la opcién TCP-IP auto. Con ello conseguiremos comunicar la simulacién de la pantalla contra la CPU real
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Diagndstico SIEMENS
Simulamos la pantalla sr-15007 [0 R A ARALS

T Siemens - C:\Users\ALBERTO\Desktop\WS_MOTION18\WS_MOTION18

Proyecto Edicibn Ver Insertar Online Opciones Herramientas Ventana Ayuda

.-

F T% ) Guardarproyecto S M 3= o W Wys *: T MR B & Establecer conexién online ¢¥ Deshacer conexidn online
Arbol del proyecto

Iniciar simulacién

Dispositivos

=]

= ‘ i3z

¥ ] WS_MOTION18
B Agregar dispositivo
_q%h Dispositivos yredes
» [ TO_MI_CAM_SINC [CPU 1513F-__
L :[. TO_POSIMONING [CPU 1513F-1_..
» [[j TO_SAFETY [CPU 1513F-1 PN]
» [ TO_SPEED [CPU 1513F-1 PN]

o s e TR eyt |yt oy e o i P e | S Ty

Y configuracién de dispositivos Diagnestic overview

Statius  Name

%! Online ydiagnostico
¥ Configuracién de runtime
> r4:] Imagenes
B Agregarimagen




-(I;rri;renos n Trace y definimos las senales a registrar SIEMENS
} ’ ’ 57100 BA] 5715007 B R AVARERS

J Dispositivas

(B

IR
&
1

WS_MOTION18 » TO_M_CAM SINC [CPU 1513F-1 PN] » Traces » Trace

|§':.f Configuracién |z

v | ] Ws_MOTION18 A

B Agregar dispositivo
ﬂi’h Dispositivos yredes

+ ([l TO_MI_CAM_SINC [CPU 1513F-.. J ~ Configuracién Safales
Y configuracién de dispositivos
&: Online y diagnéstico w Condiciones de registro . .
@ Safety Administration M_““"“‘ | Nombre Tipoded... Direccién  Color | Comentario
» ' Blogues de programa 8 ::g_afad"' . | <@ "PositioningAxis_1" ActualPosition |=l! LReal |__hd
- . b iciones en el disp... 2 *Positioni is 1 g
» [* Objetos tecnolégicos p <4l "Po! itlonrngﬁx! _1" ActualSpeed LReal [ ]
. 3 < "PositioningAxis_1" ActualAcceleration LReal E—
» Fuentes externas - -
R T T 4 <@ "“SynchronousAxis_1" ActualPosition LReal -
an es
Fd " e 5 1 "SynchronousAxis_1" ActualSpeed LReal -
' I:E i . 6 4 “SynchronousAxis_1° ActualAcceleration LReal =2
» 55l Tablas de observacion y forzad.. = Sr—
» &) Backups enline
" [_;'"' Traces

ﬁ" Agregar nuevo Trace
% Trace
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el temng ¢ e el SIEMENS

WS_MOTION18 » TO_M_CAM SINC [CPU 1513F-1 PN] » Traces » Trace

|5 ¥ Configuracion Hj,.__m_j Diagrama

3 A

ge
[ ]

|
)

w Configuracion
> Muestreo

Sefales
= Condiciones de registro

Momento de registro: | “Ma i_h_'
Disparador

|2l | %081

Registrar todos: | 1 |Cic|c: - |

Mediciones en el disp...

Duracién de registro méx: | 9361 puntos medidos

¥ Utilizar la duracién de registro max

Duracién de registro (a): | 9351 i | Puntos medidos v |
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-[I;reiicneimos el evento de disparo del trace y lo cargamos SIEMENS
5715007 [ R/

WS_MOTION18 » TO_MI_CAM SINC [CPU 1513F-1 PN] » Traces » Trace

|; ¥ Configuracién """;H_q Diagrama
[ﬁ}%%%&“faﬁ =

w Configuracién .
> Disparador

Sefales
w Condiciones de registro

Muestreo Disparador: | Disparo a variable {v] | |
Variable de disparo: |*SINCRONIZAR 1* | 2| [ .2 |
Mediciones en el disp... .
Evento: | =TRUE [=]] |
Valor: 4
pt
Predisparo (b): |50 Puntos medidos v

A

Usamos la variable que inicia el sincronismo de los ejes y configuramos predisparo de
50 muestras para ver el estado previo a la sincronizacion.
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Z\r?'ce | t la CPU SIEMENS
ctivamos el trace en la (sr1500 ] 7-15007 [0 L e A

WS_MOTION18 » TO_MI_CAM SINC [CPU 1513F-1 PN] » Traces » Trace A EX

@2 EzRac = 22 =
CO% YRRBR QA TR H M w4 1= HEHES & |
2 :
E 5] i
2
£l

0=
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-IE-ra(I:e mos | Nales registrad SIEMENS

|§'I Configuracion HE Diagrama I_
AL EAREE D 22 =
- o finalizado [@RE] |

Q0¥ PRER Q] Y= M 4 I EEEFE 2~

08i01/2012 19:02:20.852

10000
60003 | PesitioningAxis_ 1 ActualPeosition (mm)
4000
3000
2000 i
10003 |

od
i

Trace [Traces en dispositivo]

'\
PositioningAxis_1.ActualSpeed (1/min)

-1000 { PositioningAxis_1.ActualAcceleration (mmis?)

W N

5000 i

2000 | SynchronousAxis_1.ActualPosition (mm)

20009 | Iy
1000 | S-,'r-:h:cincbsﬂxmj ActualSpeed (1imin)
o

SynchronousAkis_1.ActualAcceleration (mm/s®)

PositioningAxis_1.ActualPosition (mm)

7.5 85 115 12 2% 13 135 14
[s] | Automatico

St
=
w
w
raf
i
»
-
o
~i
-
o
w0
n
=
=1
(=]
wn
=
=

25 35 45 5.5 6.5

frafs

1 1 1 1 1 1 1
N s )

| < Referen... | Nombre |Tipoded... Formstodevis.. Direccién  Férmula [ color Grupodesedsles  Min.escalaY  Méx.escalaY  Unidad | Comentario :

@ € 50 *PositioningAxs_1* ActualPosition LReal Coma flota... [+] [#] 3617812 10000 mm

@ 51 “PositioningAxis_1" ActualSpeed LReal Coma flotante 0915527308.. 3002.9295729.. 1imin

| <= s2 “PositioningAxis_1" ActualAcceleration LReal Coma flotante -1804.232597... 32.186508178.. mmis?

@ < 53 *SynchronousAxis_1" ActualPosition LReal Coma flotante 9.089 6183.082 mm

i
(& o] [

(- N T R

@@ < 54 “SynchronousAxis_1" ActualSpeed LReal Coma flotante | ] 62.25584954.. 3003.8451002.. 1/min
=] -56432.48558.. 1801.2523651.. mmis? i

|-ﬂ <§: 55 *SynchronousAxis_1* ActualAcceleration  LReal Coma flotante
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Contenido SIEMENS
Ihg'eb\ui\ty-for&‘fe.

Motion Control - Introduccidn
Componentes basicos de Motion

Solucién completa
Objetos tecnologicos

Diagndstico y Trace

n Safety Integrated

Ofertas de la campanfa
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SINAMICS Safety integrated SIEMENS

La seguridad convencional ha alcanzado sus limites lngenuity for life
En el pasado, y aun es comun entre muchos Usando las funciones de seguridad integradas en los drives
fabricantes, esto generalmente se implementaba SINAMICS se pueden eliminar esos circuitos externos en la
usando circuitos externos que, en algunos casos, mayoria de los casos
podian ser muy complejos Los componentes electromecanicos anteriormente
Safety technology Automation requeridos y su Safety technology integrated in automation
C I .
Evaluate 1 cableado asociado ' Evaluate ,
L B Fail-safe control
| Standard bus pueden ser omitidos =
i .. 2 P Fail-safe field bus
5 a Lt Transmision de FE e e e s e Ko
o . A oy : \
sefales de Segundad Distributed 1/O with \
. F modules
por medio del bus \
Respond - \
de campo \
Drive
1 R d e - - P |
e Permite conceptos R S
de seguridad it
i . considerablemente
Encoder mas eficientes en
funcionalidad y

tiempo de respuesta



S7-1500 Motion Control y Safety al mismo tiempo SIEMENS
Iug,ehuify‘for&‘fz
Principio en el S7-1500

B ‘. Programa
MC Programa
¢ Safety
Objeto
! 8 o )

¢ tecnoldgico
I ? L safety 0B ~3 Qué pasa si el programa Safety da un comando que
MC OBs 1

=% contradice al comando del TO?

|
I Telegrama Estandar Telegrama Safety "F EITO siempre reacciona de forma correcta!
| General [
Etel'ir;errl;z: addresses Syclic dala exchiange
Saietyactua!values || Drive object Link 'Tellegr_am Safety |ntegrad0 en dI’IVGS y TOS
Safety setpoints 5 | safety actual values A PROFIsafe Telegramm 20 [=]
Actua!value _| safety setpoints #  PROFIsafe Telegramm 30 se pueden usar en para|e|0
Setpoint I Actual value # Standard Telegramm 3
—" N » Advanced options i Setpoint M  Standard Telegramm 3
Diagnostics addresses | <Add telenarams
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Motion Control y Safety
Influencia reciproca

Funcion Safety en el drive...

STO: Safe Torque Off
El motor libera el par.

No se permite que el motor
acelere indeseablemente

SS1: Safe Stop 1

Drive debe frenar tan rapido como sea
posible

No se permite que el motor acelere
indeseablemente. (STO)

-> Control de Posicion y drive deben
desactivarse

SIEMENS
Iug,ehuify‘for&‘fz

... en interaccion con el objeto tecnoldgico

l Evento

Activacion del STO a través del programa safety.

\ Tras la STO del drive, el TO se deshabillita

Activacion del SS1 a través del programa safety.
Drive frena, no sigue mas al TO.
Sin embargo, TO no se deshabilita hasta que el
STO del drive ha entrado
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SIEMENS
Safety Integrated lngenuity for Uife

Ejercicio 9

Safety S7-1500 + SINAMICS S210
Configuraciéon STO y SS1 por Profisafe
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Safety SIEMENS

Habilitamos el Safety en la CPU (,\3%.4;47{.,,%

WS_MOTION18 » TO_POSITIONING_SAFETY [CPU 1513F-1 PN]
|
E

Nos fijamos en la direccion
e —— asignada al controlador:

J G;r;er.al " \-f.-ar-ia.bles Id || .Con;ta.n.tes de sistema u Textos -
— . Central F-Source address

F-activation
F-parameters V] e ;
V| Fcapability activated
~ Interfaz PROFINET [X1] vl pa iy o
General | Disable Factivation |
F-parameters

Direcciones Ethernet

F-parameters

Sincronizacion horaria
Mado de operacian

F-destination address range for PROFIsafe address type 1

* Opciones avanzadas

Opciones de interfaz bl Low limit for F-destination
»

Redundancia de medios | addresses: |300 ]

w Configuracién en tiempo real High limit for F-destination
addresses: 399

Comunicacién 10
Sincronizacion
Opciones en tiempo real

» Puerto [X1 P1R) Central F-source address: | 100 L
» Puerto [X1 P2 R] Default F-monitering time for
Acceso al servidor web central FI0: | 150 L“.EJ -
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Safety

Configuramos el telegrama 30 de seguridad

WS_MOTION18 » Dispositivos no agrupados » DERECHA [SINAMICS $210 PN V5.1]

SIEMENS

BT By ot

Opcis

Unrestricted © Siemens AG 2018

[E‘ Vista topolégica "* Vista de redes Im Vista de dispositivos | .
dt [oEREcHA[sINamcs s210PN[] G5 " 5§ | [ Vista general de dispositivos | 0 g
a= L "n
o [l : I ireccio. | Direccia. | ] Catél S N f
& Y Médulo - Rack slot Direcci6.. Direccié.. ogo = J I I l
& ~ DERECHA o 0 [35U1400-1LL | il [t ;. OS I a’ OS en
I L 2 il A Filtro Perfil:  [<Todos=» F”@] -3 I d . ] d
I ¥ DRIVE OBJECT_1 0 1 ==l
‘ - = &
B Punto de acceso 8 module O 11 S Mo 0 cabes 5 aS I reCCI O n eS e
I Il sinaMCS 5210 PN V5.1 H
3 PROFisafe Telegr 30 o 12 B83.88 83..88 = r:, Submédulos = B
= L]
Telegrama SIEMENS 105,.. 2 :i 0.19  0.19 r— A P rofl Safe :
[W FrOFizate Telegr 901 &
] 15 S 3 =
l Submédulo vacio o . . . .
[l Telegrama adicional 700, FZD-0/3 g Tlene q ue COI nCId Ir
< [ 'Telegramu adicional 701, PZD-2/5 =
— ——— — = = o 3
r > e Propiedades *i, Informacién | %] Diagnéstico [l Telegrama adicional 750, FZD-3/1 =
General | Variables 0 | Co de si T ) Yeluguane satinior Y, F20-04 s F Source Add
enera ariables | nstantes de sistema || extos ] [l Telegrama estindar 5, FZ0-5919 s _ _ .
¥ General PROFlsafe F [l Telegrama SIEMENS 102, PZD-6/10 H
Informacion de catalogo = Tel SIEMENS 105, FZD-10/10 F D t Ad d I
— o men Ll F_Dest_ es la
Direcciones EiS F_5IL: |S!L2 |'| 1 i" V4
= . .
i =1 :| direccion del S210
F_Par_Version: [1 I8
F_Source_Add: |100 ] . informaciie < -
? F_Des : [‘ ] " Dispesitivo: g
=
0 F_Par_CRC_WithoutAddresses: | 1699 8L} - 8
r (¥ Manual assignment of F-monitoring time i A =8
F_WD_Time: |250 ms| ||
F_Par_CRC: |62809 | B PROFisafe Telegr 30
[} Fi0 DB manual number assignment L]
F4I0 DB-number: [30010 | B Referencie: | ‘
F4I0 DB-name: |FO0083_PROFIsafeTeleqr30 Versién: [ =]




i‘:"f?y | tad idad en Profisafe a la topologi SIEMENS
fiadimos la seta de seguridad en Profisafe a la topologia 1500 B 5715007 A

OTION18 » Dispo e
|E Vista topolégica ‘l& Vista de redes ||? Vista de dispositivos I Opciones 2]
CIETTEETTEY = =iy
(4] v | Catalogo 3
: -]
SU1400-1 b
[ssurso0i (ot ]|
i . & = =
TO_SAFETY DERECHA grlm Perfi: | Todoz> [+] [u] 2
CPU 1513F-1 PN SINAMICS 5210... b L@ Controladores z
TO_SAFETY » [ H >
» [ Sistemas PC
» [ Accionamientos yarrancadores —
I » r_g Componentes de red -?!J
- A A =
» [ Lectura y monitorizacién g
» [ Periferia descentralizada
» [l Suministro y distribucién de energia eléctrica 3
~ [ Dispositivos de campo g'
— —_— L ar aratos de mando ysefializacién Y
IZQUIERDA - PERIFERIA SETA = _;.,—AP Madulos dei rf: -4
SINAMICS 5210... - IM 155-6 PN HF IM 3SU1F PN DL.. b ; ﬂr_ ulos de interiaz 5
TO_SAFETY - TO_SAFET) O SAFETY @ B S prel il
— D VS » [ m3sut Py
’ il & « [ IM3SUTF PN DI4IDQ1/AI ?
m 35U1 400-1LL10-*BA1 ;‘
» [ SIPLUS HCS ]
» [ﬂ Otros dispositivos de campo H
v | Informacion =
Dispositivo: g -
g
[
3,
|
|E “
IM 3SUTF PN DI4IDQ1IAIT =]
vl Referencia:  [35U1 400-1LL10-*BA1 \
{H ] ] [>| 100% - ':] PRI P ﬂ Versién: |-V1.1 q
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ia'fety | trolador PN y di ion IP ista d d SIEMENS
signamos el controlador PN y direccion IP en vista de redes 1500 B 57 15007 L R

TO_SAFETY DERECHA
CPU 1513F-1 PN SINAMICS 5210... LF“;
TO_SAFETY -

PN/IE_5: 192.168.0.2]

|PNJIE_S: 192.168.0.1} | PNJIES |
IZQUIERDA PERIFERIA
IH 3SUTF PN m. - SINAMICS 5210... IM 155-6 PN HF
)_SAFETY @ TO_SAFETY TO_SAFETY
IPN/IE_5: 192.168.0.4 'PN/IE_5: 192.168.0.3| [PN/IE_S5: 192.168.0.21
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Safety

Configuramos modulos que acompaian a la seta

WS_MOTION18 » Dispositivos no agrupados » SETA [IM3SU1F PN]

s7-1500 [

SIEMENS

lngenuity for life

|E‘ Vista topoldgica

"5&, Vista de redes ||'f Vista de dispositivos L

Unrestricted © Siemens AG 2018

1]

¥ . Médulo
w: SETA

F module

| Vista general de dispositivos

Punto de acceso a dispos.
» Interfaz PROFINET
Médule de mando yLED int...
Entrada analogica (1Al)

Modulo de mando yLED_1
Médulo LED_1
Modulo de mando yLED_2

Rack

00 0000 0000000000 0O 0

Slot

o1
0x1

L= - T N < (¥ S S

Direccid..

73
75...

81

82

74
80

Direccid..

74

75

79
80
81

78

Tipe R...
IM3SU1TF PN DI4ID...
Punto de accesoa .
Interfaz PROFINET
Madulo de mando ...
Entrada analogica (..

F module
Médulo de mando ... ..
Médulo LED =
Modulo de mando .. ..




Safety
Definimos simbdlicos para la seta

S7-1500

SIEMENS
B e

WS_MOTION18 » Dispositivos no agrupados » SETA [IM3SU1F PN]

|§? Vista topolégica

”5&, Vista de redes "'f Vista de
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= l Vista general de dispositivos
Qbo“ (\bo" = ¢ . | Médulo Rack Slot Direcci6.. |Direccié.. |Tipo
& Q’; & =] > SETA 0 0 IM35SL
ebt' \0\3' 0“-“2' Punto de acceso a dispos. 0 01 Punto
\x -05;:'\ -ob”\ -ot:"\\ » Interfaz PROFINET 4] 0Xx1 Interfa
& & & o 3 2 :
. R Médule de mando yLED int... O 1 72 74 Modul
v v v Entrada analogica (1Al) 0 2 73.74 Entrad
' e s | F module 0 3 75.80 75.78 Fmod
A Médulo de mandoylLED_1T O - 81 79 Modul
; Médulo LED_1 0 5 80 Modul
m Madulo de mando y LED_2 0 6 82 81 Madul
0 7
] 8
0 9
] 10
0 1
_ 0 12
— — 1] 0 13
(<] m [3] [100% [e] —5— @& <] i |
: | S Propiedades || %y Informacion yl % Diagnéstic
General | Variables 10 || Constantes de sistema |] Textos I
Nombre Tipo Direccion Tabla de variables Comentario
@ SETA Bool %E75.0 Default tag table
| Bool %E76.0 v



safety . SIEMENS
erfinimaos SIMDOIICOS para la Sela (,,\3%.,..‘(7{0,(,.{@

WS_MOTION18 » Dispositivos no agrupados » SETA [IM3SU1F PN]

|E Vista topolégica “ﬁ Vista de redes H" Vista de dispositivos
=4 | | vista general de dispositivos
[a]
W a© — ¥ - |Médulo Rack Slot Direccié.. | Direccié.. | Tipo
& o & =1 > SETA 0 0 IM3SUTFPNDI/D... [~
0\3’ Punto de accesoa dispos. O 01 Punto de accesoa .. |
» Interfaz PROFINET 1] ox1 Interfaz PROFINET
Médulo de mando yLED int.. O 1 72 74 Médulo de mando .. | =
Entrada analogica (1Al) 0 73..74 Entrada analogica (..
= L F module 0 3 75..80 75..78 F module
3 Maédulo de mando y LED_1 o 4 81 79 Médulo de mando .. |
: Médulo LED_1 0 5 80 Modulo LED
= Médule de mando yLED_2 0 (3 82 81 Modulo de mando ...
] 7
4] 8
0 9
0 10
] 1
0 12 -
o o 13 »
Qm (5] [100% <] t
dulc odule] | & Propiedades I"_i.'.lnfotmacidn i | | Diagnéstico |
General Variables 10 u Constantes de sistema u Textos |
Nombre Tipo Direccion Tabla de variables Comentario
Bool %E72.0 =]
Bool %E72.1
Bool %E72.2
Bool %E72.3
Bool %E72.4
Boaol %E72.5
4@ LED SETA Beol %A740 | Defaulttagtable
Bool %RAT41
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safety N SIEMENS
erfinimaos SIMDOIICOS para €l pulsador verae (,,\3@,,\.,..\!7,f.,,,,(,,‘fQ

WS_MOTION18 » Dispositivos no agrupados » SETA [IM3SU1F PN]

‘5"‘ Vista topologica ||¢ Vista de redes ||'|‘ Vista de dispositivos l
dt [seaimssuirenonooiidy] & B (&) [ | =4 | | Vista general de dispositivos |
‘ (]
obo" = ’tf | Médulo Rack Slot Direccion |
&3 & 1= > SETA 0 0 s
& 5 ¥ Punto de acceso a dispositivo (DAP) 0 01
» Interfaz PROFINET o 0x1
Médulo de mando y LED integrado (4D1I1DQ} 0 1 72
Entrada analégica (1A1) 0 2 73..74 =
1 F module 0 3 75..80
Modulo de mando y LED_1 0 4 81 _l
Madulo LED_1 o 7 N
Modulo de mando y LED_2 0 6 82
0 7
0 8
0 9
0 10
0 11
0 12
0 13
i . ._ | — - s i
<J[n [3] [foo% Fl —y— @] j B
Médulo de mando y LED_1 [CMD-LED Module] | el Propiedades Imlnformacién ﬂﬂ Diagnéstico ‘ W |
General Variables 10 " Constantes de sistema “ Textos |
' Nombre Tipo Direccién Tabla de variables  Comentario
40 PULSADORVERDE  Bool %EB1.0 Defaulttag table E
Bool %E81.1
<0 LED VERDE Bool %A79.0 Defaulttag table
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ggﬁggnos el PLC y asignamos nombre de dispositivo a la seta SIEMENS
571500 A

ignar nombre de dispositivo PROFINET
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ﬁ?(l;ggmamos la parada de emergencia SIEMENS
5715007 [ AL

WS_MOTION18 » TO_SAFETY [CPU 1513F-1 PN] » Bloques de programa » Main_Safety RTG1 [FB1]

Opciones

bl

Wl wWt oo % =

i E e i, EAE© 8 Q@2

B CBa@Y Gl G &7 G

|

> |Favoritos

v | Instrucciones basicas
Nombre Descripcién
¥ Titulo del blogque: » (] General

Comentarno » i Bit logic operations

sauopINIsU

- A == {7 = T

1o <

w [ safetyfunctions
4 ESTOP1 Emergency STOPlemerge...

Comentarno 4 TWO_H_EN Two-hand monitoring wit...
4% MUT_P Parallel muting

“DB17 3 EVico2DI 1002 evaluation with disc..]
“ESTOP1_DB" o

43 FDBACK Feedback menitering
s 4 SFDOOR Safety door monitoring

= = . W ACK_GL Global acknowledgment ...
%E72.0 WA79.0
"SETA" — E_STOP Q — "LED VERDE"

true — ACK_NEC Q_DELAY —i...
— Ack_req — TR

*PULSADOR DIAG
VERDE"™ — ACK

TIME_DEL

v Segmento 1: PROGRAMAMOS LA SETA DE EMERGENCIA

seale| h.nlﬂ

[®] Timer operations
[+1] Counter operations
-

seuaiqi ﬂ

| {| Comparator operations
[£] Math functions

= Move operations

&, Conversion operations
&% Program control operati...
553 word logic operations

&5 shift and rotate

v v v VvV v v v v w
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iafety la libreria de Safet t I itori SIEMENS
gregamos la libreria de Safety que tenemos en el escritorio 1500 B 57 15007 L R

| HR Abrir libreria global e
Opciones B
i—f =1 j 4 Ly (T -
] vista de libreria £ =] Buscaren: | | LDrvSafe_V2.2_V15 | @
i
% |Libreria del proyecto E i * Nombre = Fecha de modifica.. Tipo
= P sl s AdditionalFiles 21/09/2018 1401 Carpetad
¥ ) > e gy A Higaca IM 21/09/2018 1402 Carpetad
- K o = i 0= :
ar L‘E....,...,._.., . B __% l:] i \ - LDgS 21/09/2018 14:01 Carpetad
___D_ﬂf___L__l__!}rAbrlr'hhrerla global ﬁi System 21/09/2018 14:02 Carpeta d
B CLL Peve ) 5712001500 pr] | Escritorio tmp 21/09/2012 1401  Carpetad
» [l Drive_Lib_57_300_400 2| . UserFiles 21/09/20181401  Carpetad
» LI Long Functions : |' ) XRef 21/09/201814:02  Carpetad
e el = Biblictecas I LDrvSafe V22 V15115 21/09/20181402  Siemens1
» Ll Documentation templates gy |
o8 B
s | L
o f -
il Este equipo
;
|=? " < >
wf =
c = Nombre: | LDrvSafe_V22_ V1515 v [ ]
= |
§. : Tipo:  Libreria global v| | Cancelar
i
- i (] Abrir como archivo de solo lectura
;
i
ki
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gafety de la libreria el bl | control SIEMENS
rogramamos de la libreria el bloque para el contro (,\3%.4;47{.,,&-,:@
- : B1l = . [

ol del proyecto | WS_MOTION18 » TO_SAFETY [CPU 1513F-1 PN] » Bloques de programa » Main_Safety RT L
Dispositivos Opciones
iz o o b, EEE > 8 At gt|§]§¢d Ll =l g &7 5 —a | # vista delibreria 2] F i
L L 18 S > | Libreria del proyecto E
| Online y diagnéstico A ” = e
@ safety Administration L HE S =)= - 2 ¥ | Librerias globales 3
wie =h el k) " L
~ |l Bloques de programa il Frunwse | &) [Todes -
B Aaregar nuevo bloque |~ Segmento 2: » LU Bu.ttonsli nd-Switches QE
& Main [OB1] Comentario » L DriveLL!bstIZOOJ 500 g
28 MCinterpolator [OB92] » L) Drive_Lib_S7_300_400 g.
& MCServo [0BS1] P » L[] Leng Functions
& FOB_RTG1 [0B123] = “LDrSate » LLI Monitoring-and-<control-objects I_El—:
2% LDnvSafe_SinaSTig30Control [FB2... SinaSTig30Centrol » LUl Documentation templates pe
i Main_Safety RTG1 [FB1] DB - L_J.LDn'Safe_Vz.z_WS :
48 LDnvSafe_SinaSTig30Control DB [... WFB29001 - 511 Tipos =|=
@ Main_Safety RTG1_DB [DB1] L_| LDnsafe_SinasTig30Control” - ._Hantillas maestras = |
» g Blogues de sistema —= ENO ]
» [ Objetos tecnolégicos "ESTOP1_DB*.Q — 570 5inasTig30Cont  PH83.0 g
» g} Fuentes extemas %14 rol — "CONTROL" 3
« [ Variables PLC 551 TEST — 551 PROFIsafe Control F
- 5 5 var 5 true — 552 H H ¥ izl Control word
. : Se programa en la subrutina de seguridad ~ B — .
& ~Agregartabla de variables rue =508 Ezl g
- true — i i 4 LDnvSafe_SinaGTig30Control
T ekl oy tabie 1151 o La variable CONTROL se define en la tabla e
w [4) Tipos de datos PLC UE == S|P 4 LDrvSafe_SinaSTig30Control
¢ s true — i i I i it = il LDrvSafe_typeSinaGTig30Control
G e s w—sa e variables (ver siguiente diapositiva) S ——
[} Lorvsafe_typeSinasTig30Control irue = spipositive 1l LDrvSafe_typeSinaSTig30Control
» L Tipos de datos de sistema e == 5DInegative » .'==_; Telegram 31
» L,,,‘ Tablas de observacion yforzado perm. falie = ackSafetyFaults b |i:| Telegram 900
* Lig) Backups online b [iz] Telegram 901
» [ Traces » [t:) Telegram 902
» '{s Comunicacién OPC UA » [Ez| Telegram 903
+ [l Datos de proxy de dispositive A = » iz Status word
&“i Informacién del programa wl Comentaric iz Safety InfoiControl Channel
< i I[>] | v —
> | Proyectos de referencia 100% o 5 I . s
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Safety

Definimos la variable CONTROL del UDT arrastrado de la libreria

i Dispositivos |

WS_MOTION18 » TO_SAFETY [CPU 1513F-1 PN] » Variables PLC » Default tag table [123]

SIEMENS
BN B 5= e

|4m Variables ” = Constantes de usuario

||>Ej Constantes de sistema ]

- e

Y| Online ydiagnéstico
@ Safety Administration
- fﬂ Bloques de programa

‘E Agregar nuevo blogque
& Main [0B1]
28 MC-Interpelator [DB92]
oF MCServo [0B91]
nﬁ- FOB_RTG1 [OB123]

28 LDrvSafe_SinaSTig30Control [FB2...

L Main_Safety RTG1 [FB1]

ap LDrvsafe_SinaSTig30Control _DE [...

@ Msin_Safety RTG1_DB [DB1]
» ' Blogues de sistema
» [ Objetos tecnolégicos
» Fuentes externas
w [ g Variables PLC
45 Mostrar todas las variables

w | g Tipos de datos PLC

i“' Agregar nuevo tipo de datos
! LDrvSafe_typeSinaSTig30Cantrol
» L] Tipos de datos de sistema
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Agregartabla de variables

@2 B T
Default tag table
E Nombre
28 e 0] LED SETA
29 4@ PULSADOR VERDE
| |30 @ LEDVERDE
31 < 551 TEST
32 4l ¥ CONTROL
33 @ STO
=134 £ 551
35 8- 552
36 4 SOS
37 < 5L5
L4138 @ reserved]
39 8- 0] SLP
40 @ internalEventAcknowledge
41 <4 SLA
42 4 selectSL5bitd
43 <l selectSLSbit1
44 a1 reserved3
45 41 SDipositive
46 @ SDInegative
47 <l reserved4d
48 4 reservedS
49 Agregal

Tipe de datos
Bool
Bool
Bool
Bool
“LDrvSafe_typeSinaSTig30Control®
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool

Direccién
%AT40
%EB81.0
%AT9.0
%MM1.4
%AB3.0

%AB3.0 !

%AB3.1
%A83.2
%A83.3
%A83.4
%AB3.5
%AB3.6
%A83.7
%AB4.0
%AB4.1
%AB4.2
%AB4.3
%AB4 .4
%AB4.5
%AB4 6
%RAB4.7

Rema...

HEEEREEEEEEEEEEER DR R X

Acces... Escrib..

LUy

W)

Visibl...

NERARRRARRRERRARARRNREE

=

1l

Se direcciona en las direccionas asignadas a las salidas del telegrama Profisafe



Safety

SIEMENS

Definimos la variable STATUS del UDT arrastrado de la libreria ’hgwuf‘yfor&}‘e

| Dispositivos |

WS_MOTION18 » TO_SAFETY [CPU 1513F-1 PN] » Variables PLC

|€il Variables ” & Constantes de usuario

o
=]

~ [ TO_SAFETY [CPU 1513F-1 PN]
m Configuracion de dispositivos
%/ Online y diagnéstice
@ safety Administration
~ | Bloques de programa
B Agregar nuevo blogue
& Main [081]
28 MCdinterpolator [OB92]
3B MCServo [0B91]
o0 FOB_RTG1 [0B123]
28 LDnvsafe_SinaSTig30Control [FB2...
2% LDrvSafe_SinaSTig30Status [FB29.
40 Main_Safety RTG1 [FB1]
o8 LDnSafe_SinaSTig30Control_DB [...
o9 LDrvSafe_SinaSTig30Status_DB [D..
@ Main_Safety RTG1_DE [DE1]
» [ Blogues de sistema
» [ Objetos tecnolégicos
» Fuentes externas
g r‘ Variables PLC

53 Default tag table [124]
X [5 Tipos de datos PLC
i: Agregar nuevo tipo de datos
1! LDrvSafe_typeSinaSTig30Control
! LDrvSafe_typeSinasTig30Status
» i Tipos de datos de sistema
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B Agregar tabls de variables

1]

D5 0 &
Variables PLC
Nombre

259 | PULSADOR VERDE
30 4a LED VERDE

31 @ S$S1TEST

32 <@l » CONTROL

33 4@ v STAIUS

34 @ STOactive

35 @ 55 lactive

36 4@ SS2active

37 @ SOSactive

38 4@ SLSactive

33 @ reserved1

40 @ SLPactive

41 @ internalEvent
42 a SLAactive

43 a SLSbitDActive
e - SLSbitlActive
45 @ S0Sselected
46 @ SDipositiveActive
47 @ SDinegativeActive
48 @ reserved3

49 -

SSMactive

gar>

Tabla de variables
Defaulttag table
Default tag table
Default tag table
Default taq table
Defaulttag table

||>§| Constantes de sistema

Tipo de datos Direccién Rema...
Beol %EB1.0

Bool %A79.0

Bool %M1 4

"LDrvSafe_type.. %AB3.0
“LDrvSafe_type.. %E83.0

Bool %EB3.0
Bool %EB3.1
Bool %E83.2
Bool %EB833
Bool %EB34
Bool %EB3.5
Bool %E83 .6
Bool %EB3.7
Bool %EB4.0
Bool %EB4.1
Bool %EB4.2
Bool %EB4 3
Bool %EB4.4
Bool %EB4.5
Bool %EB4.6
Bool %EB4.7

ﬂ

SENERNRRERERERRRANDDRE

Acces... Escrib...

LAY

=

Visi...

(4]

NEEHOHNORNEMNENRNERNNNNRREE

Se direcciona en las direccionas asignadas a las entradas del telegrama Profisafe



Safety

SIEMENS

Sacamos el Status Safety del variador a traves del bloque de libreria _ [ ity for U
s7-1500 | genuity for ife

| Dispositivos |

_MOTION18 » TO_SAFETY [CPU 1513F-1 PN] » Blogues de programa » Main_Safety RTG1 [FB1]

Opciones

e
B

~ [ TO_SAFETY [CPU 1513F-1 PN]

Y/ Online y diagnéstico
@ Safety Administration
v [gl Blogues de programa

& Main [0B1]

+ [ Objetos tecnolégicos
14 Fuentes externas
= [ g Variables PLC
4@ Mostrar todas las variables
I’ Agregar tabla de variables
%4 Defaulttag table [126]
w [ Tipos de datos PLC
B Agregar nuevo tipo de datos
1! LDrvSafe_typeSinaSTig30Control
1! LDrvSafe_typeSinaSTig30Status
» L Tipos de datos de sistema

Unrestricted © Siemens AG 2018

# [53 Tablas de observacién yforzado perm..

SOSactive =i .
SLSactive = ..
SLPactive —.

SLAactive — ..
SDlpositiveActi
ve —i..
SDInegativeActi
ve —i..

- SSMactive — .

m

dF s L, EAEo8t@retH el as g &0 ] vista de libreria 2] =
stchipiiieatio o > | Libreria del proyecto
v | Librerias globales
[IY configuracién de dispositivos At~ - 3 gl g St —
UJ‘Lﬂ'”ém.%Pﬁ' B E;——EiTuda: [+]
¥  Segmento 3: » [L] Buttens-and-Switches i
Comentaric » L] Drive_Lib_S7_1200_1500 |
I ~gregar nuevo blogue » L[] Drive_Lib_S7_300_400
= 25m1 » [L] Long Functions
2 MCdnterpolator [0B92] *LDnSafe_ » LL] Monitoring-and-control-cbjects
& MCServo [0BI1] SinaSTig30Status » Ll Documentation templates
_DbB" = 1
2% FOB_RTG1 [0B123] . L] LDrvSafe_v2.2_V15 |
2 LDnvSafe_SinaSTig30Control [FB2... A R > jﬂ Tipas =
20 LDrvSafe_SinaSTlg30Status [FB29.. TOnSate: SISt v [ Plantillas maestras
T e o] = e e B
48 LDnvSafe_SinaSTig30Control DB [... _P'EBUE SinaSTig305tat = al tr:_‘ v || 57-1500F
5 LDnsafe_SinaSTig305tatus_DB D. S —p i b [t General
@ Main_Safety RTG1_DEB [DB1] STOBactive —i"5TO ACTIVA® - 2l {’RGFI:;& Control
» 3! Blogues de sistema e » |iz| Control word
ve —'SSTACIVA® T
SS‘lactfve L, ¥ |i: Telegram 30
s N 4 LDrvSafe_SinaGTig30Status
505selected — ..

4 LDrvSafe_Sina5Tig305Status

i LDrvsafe_typeSinaGTig305tatus
I} LDrvSafe_typesSinasTig305tatus
Telegram 31

Telegram 900

Telegram 901

: Telegram 902

t:| Telegram 903

» |tz Safety Info/Control Channel

b
4
]
]
»

seale | K'“ﬂ B [ﬁ“ 58UO0DINISU| EH

seuaiqr] E"




Safety

Programamos el acuse global de fallos para los elementos de seguridad

SIEMENS
BN B 5= e

l ¥  Segmento 4:

Comentario

%DB20 Aprovechamos el pulsador
ACK_GL_DB verde para el acuse.
ACK_GL Si el sistema se pasiva (estado
EN ENO

seguro) con este
“81.0 blogue rearmamos el sistema.
"PULSADOR
VERDE" — ACK_GLOB
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Safety
Reset del objeto tecnoldgico

¥  Segmento 2:

%WB4
*MC_RESET_DB"
MC_RESET -
&%
EN ENO
%DB2 Done — ENNARINNAINN
"PositioningAxis_ Busy —
1" — Axis CommandAbort
S Error —i ..
"PULSADOR
VERDE® — Exmcute Errorid
MO0 2
"RESTART 1° — Restart

Unrestricted © Siemens AG 2018

SIEMENS
BN B 5= e

Aprovechamos el pulsador
verde para resetear el objeto
tecnoldgico tras el fallo



Safety SIEMENS
Puesta en marcha de safety del S210, servidor web ,,\3%,4;7 for Ufe

Switching on inhibited - set "OC/OFF2" = "1"

Home ~

' Connected

»~==  Safety
e Integrated
PC

\/ Connected

\/ Connected

192.168.0.2
night1
Telegram 105

Drive

Type: SINAMICS 5210 PN

t number: 63L3210-5HB10-1UF0
rial number: ZvK1XvL000520
mware version: V5.1 SP1 (05.10.40.00)
ated supply voltage: 230 Vrms
irrent: 0.80 Arms
er 010 kW

Memory card
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Safety

. : , . SIEMENS
Habilitamos funciones basicas de safety, STO y SS1 o7 15007 N L AL

p About Safety Integrated commissioning o S LR e

The Safety Integrated password must be entered in order to start Safety Integrated commissioning.

Safety Integrated functions Control via: Safety Integeied passwond E !
None PROFIsafe
; Change password... Reset password...
» Basic Functions Onboard-Terminals
Extended Functions PROFIsafe and Onboard-Terminals

Q License required

Stop functions

v STO

Braking functions

SBC

Start

Unrestricted © Siemens AG 2018



Safety SIEMENS

Definimos contrasefia de safety: “12345678 ,,\3%,4;7 for Ufe
Safety Integrated password X

The Safety Integrated password must be entered in order to start Safety
Integrated commissioning.

Assign password | eseseseee

OK Close

Unrestricted © Siemens AG 2018



Safety

Definimos 10s para la activacion de STO tras SS1

Function selection \/ Parametrization \/ Control

0 The PROFIsafe control bit for SS1 is not evaluated for an Sl SS1 delay time =0 s.

w STO/SS1 - lllustration

1
$81
selection STO active
5 i u
Delay time
551 = STO active
Parameter name Value Unit
S| S81 delay time 10| s
S| enable safe brake control Inhibit SBC
S| Safety Information Channel status word S_ZSW1B: STO active Yes

Unrestricted © Siemens AG 2018

SIEMENS
BN B 5= e

/‘ Test stop \/ Completion \/

w Additional parameters

Parameter name Value Unit
S| SS1 drive-based braking response S§51 with OFF3 v

Sl transition time F01611 to STO 0 ms
OFF3 ramp-down time 5| s
Maximum speed 8000 rpm

Configuramos 5s de parada para la SS1
para diferenciarla de la STO

Back Continue



i:ifge;icién de telegrama Safety y direccion Profisafe SIEMENS
BB 7oy for e

Function selection \/ Parametrization \/ Control \/ Test stop V Completion \/

PROFIsafe Configuration

Select the PROFIsafe Telegram and enter the PROFIsafe address, matching the hardware COmprObamOS que el telegrama de Safety Sea
B coherente con el definido en TIA PORTAL.
Asignamos direccion Profisafe para el S210
PRORsse(orgnn | PO aibo Bisini o 011 ht coherente con la definida en TIA PORTAL

PROFIsafe address 1

PROFIsafe Telegram

from HW configuration No PROFIsafe telegram selected

PROFIsafe failure
response

STO v

Back Continue
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'??efr?\tgo de test para la parada de emergencia SIEMENS
5715007 [ AL

Function selection \/ Parameirization V' Control \/ Test stop \/ Completion \/
p About Test stop o

Basic functions

Basic functions 1 [l Test stop
Test stop mandatory .
! : . Dejamos el valor por defecto
Test stop
timer
Test stop timer 8760 h
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Safety SIEMENS

Finalizamos la puesta en marcha y guardamos la configuracion ~ :
" 7o ’ 57500 ] 1007 A ATV AR

Function selection \/ Parametrization \/ Control \/

Test stop \/ Completion \,/

Select "Finish" to complete Safety Integrated commissioning.

Finish Safety Integrated commissioning b4

When finishing Safety Integrated commissioning, you can
save the parameters in the drive with power failure
protection.

The parameterization takes effect with a restart of the drive.
The connection to the drive is terminated. After restarting the
drive, you must log in again.

v/ Save all parameters (power failure-proof)

v/ Restart the drive now (forces logout)

Back Finish
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ia'fety la di ion Profisafe a | t SIEMENS

Sustituir dispositivo...
[; Vista topolégica [lé Vista de redes “

¥ cortar Ctri+X
5% Conectarenred §¥ Cd =] Copiar Ctrl+C
___'5 Pegar Ctri+V
% Borrar Supr p8.0.21]

Cambiar nombre F2

& Ira vista topologica

Compilar »
Cargar en dispositivo »
& Establecer conexin online Crrl+K
TO_SAFETY N Deihacerconexsn onling .
CFU 1513F-1 PN g&* Deshacer conexion onling Crri+M
%/ Online ydiagnostico Ctrl+D

AAHE

3¢ Asignar nombre de dispositive

[}l Assign PROFIsafe address

Deteccion de hardware {(modulos del dispositivo)

[PNJIE_5: 192.168.0.1H -

Recibir avisos

Actualizar y mostrar operanaos forzados pErManentemente
Mostrar catalogo Ctrl+Mayus+C
'=» Exportar tiras retulables de modulos
SETA ] Propiedades Alt+Entrar
IM 3SUTF PN DI... SINAMICS 5210... IM 155-6 FN HF
TO_SAFETY @ TO_SAFETY TO_SAFETY
[PNJIE_S5: 192.168.0.4] [PNIE_5: 192.168.0.3] [PNJIE_S: 192.168.0.21]
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Safety SIEMENS
Rearmamos el Sistema (ACK_GL) y comprobamos que STO y SS1 estén a 1 _ _(,,\ uity for Life
s7-1500 R s7-15007 [ bt metenVA

Lomentaro

“DB8
*LDrvSafe_
Sina5Tig30Centrol
_pe*
FB29001
"LDnsafe_SinasTig30Control®
EN ENO
TRUE
ESTOF1_D8°.Q —1s10 SinasTig30Cont| P#63.0
rol |— “CONTROL®
TRUE -
Wo.5 Mover el eje y comprobarla STO y la SS1
"551 TEST —i5%1
TRUE
true —1552
TRUE
true —IS0S
TRUE
true —i5L5
TRUE
true —JGLP
TRUE
true —ISLA
TRUE
frue —{SDIpositive
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Innovaciones de Controlador: SIEMENS
Blogues S7-1200 / S7-1500 lngenuity for life

startup

Cyclic
interrupt

Process

Es posible mas de un arranque, parada ciclicay proceso de alarma en OB.



SIMATIC Motion Control — Objetos tecnolégicos
Uso de DB_ANY para acceso en array a MC TOs

1. Afadir DB Global

Add new block
Name:
| AxesLisd |
Type: @ Global DE n
Langunge:
£ 3 s
ogpimon | | e
black - E
() Manual
() Automatic
% Description:

Function

Function block

3

Dats block

Data blocks (DBs} save program data.

more_.

2. Insertar un Array of DB_ANY @ fxesList [DBE5]
Axeslist
. Mame Data type Start value
1 |4 * Static
2 @m ¥ Ads Arrayl0.3] of DB_ANY || =
s @ = fois[0]  DB_ANY 1
4 | = fods[1]  DB_ANY 2 <
5 @@ 2w Axis[?]  DB_ANY 3
6 @@ = fois[3]  DB_ANY 4

Unrestricted © Siemens AG 2018

TO-DB number

~ [ Technology ohjects
E ~dd new ohject

b [ FositioningAds_1

b [ Positioninguds_2

b m PositioningAxis_3

» B PositicningAsds_4

[DB1]
[DB2]
[DB3]

[DB4]

SIEMENS
Iug,eb\uify‘for&‘fz
3. TO asighacién en runtime

a) Crear un FB y definir parametro de entrada “axis”
BasicFunctions

| Mame | Data type
1 < * Input
2 4= » axs TO_Synchronousfsds
3 4= powercn Bool
#MC_FOWER_
Instance
MC_POWER
%]
- == EM Status = -
Aods Busy =
#power0n =— Enable Errar = -
StarthMode Errorld — -
U — StopMode ENO —

b) Llamar FB en bucle para asignar cada TO MC_Power

AxesManager

. .N-ame Data type

<41 > Static

<4 = i Int

<40 ® ) BasicFunctions_|nstance Arrayl0.3] of "BasicFunctions™

#1i := 0;

FCOR #i := 0 TC 3 BY 1 DO

#BasicFunctiona_Instance[#i] (axis:= "AxeslList".Axis[#i],
power(On:="Fower_ RI11");

[= B A I L (S

END_FOR;




N . SIEMENS
Multiinstancia lngenuity for life

Ejercicio 10

Multiinstancia S7-1500 + SINAMICS S210
Generar 2 ejes de posicion virtuales

- Crear un FB multiinstancia que haga el MC_POWER,
MC_RESETy MC_MOVEJOG

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

S7-1500 lngenuity for life

Ritasl — Agregar nuevo bloque % u-
= eiCEI=Y =
Pardmetros bésic ﬁ:&bm: ‘
¥ | ] Ws_MOTION18 ~ | ¥ Interfaz de hardy| —
‘; Agregar dispositivo | » Parametros avan B
E&h Dispositivos y redes Tipo: .ﬂw
v [l MULTINSTANCIA [CPU 1513F-1... * Lenguaje: BB [~
I} configuracién de dispositivos : —
%/ Online ydiagnostico - o?;iw:a:izn Nimero: 4 [<]
@ Safety Administration O Manual
- Eﬂ- Bloques de programa @ Atitomsta
ﬁ Agregar nuevo blogue
B Main [0B1] * Failcafe: [ ] create Fblock a
2% MCinterpolator [OB92] -— Blogue e
28 MCServo [0B91] de funcion
&+ FOB_RTG1 [0B123] Lo? blogues de datos (DB) sirven para almacenar datos del programa.
2L+ Main_Safety RTG1 [FB1] — FRAE:..
@ Main_Safety RTG1_DB [DB1] ’
» 4 Blogues de sistema FC
~ [ Objetos tecnologicos Euricicn
B Agregar objeto
- k PositioningAxis_1 [DB2]
&& Configuracion
lﬁ Puesta en marcha H
| Diagnéstico B
» (3 Levas Blogue l
» [* Detector e
~ P& PositioningAsis_2 [DE3] = -
& Conbguiscion ? JWS informacién
Vi Puests en marcha [ Agregary abrir | Aceptar ] I Cancelar r
g Diagnéstico
S o—
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Multiinstancia SIEMENS
Agrupamos en una array nuestros ejes de posicion _ lngenuity for Life
s7-1500 [RAlJ| s7-1500T [ genuity

WS_MOTION18 » MULTIINSTANCIA [CPU 1513F-1 PN] » Bloques de prog

_I Dis positivos

= |=] = |=F = 8, B = °7 consenarvalores actuales g Instanténea [ 1
DATA
¥ ] WS_MOTION18 Ead | Nombre Tipe de datos Valor de arrang... Rem
I Agregar dispositive 1 4 > Static
g Dispositivos y redes 2 @= v EES Array{0..1] of DB_ANY
5k i[. MULTHNSTANCIA [CPU 1513F-1... 3 <@ L EJES[O] DB_ANY 2
Y configuracién de dispositivos 4 4@ = EJES[1] DB_ANY 3 En el Valor de arranque
Y| Online ydiagnéstico 5 s <AQregars : (o)
B i i L asignamos el n® de DB del
[l . . s s
TR0 S e objeto tecnoldgico
& Agregar nuevo blogque
& Main [OB1]
2 MC-interpolator [DB92]
2 MCServo [OB91]

@ DATA [DB4]
20 FOB_RTG1 [OB123]
£+ Main_Safety RTG1 [FB1]
@ Main_Safety RTG1_DB [DB1]
» 5 Bloques de sistema
~ [ Objetos tecnologicos
I Agregar objeto

"""""""""" » B PositioningAxis_2 [DB3]

b =i Fusntes svtarmac
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Multiinstancia SIEMENS
Agregamos un FB para programar un unico eje _ lngenuity for Life
s7-1500 BB | s7-1500T BB genuity
Arbol del proyecto o 4

I Dispositivos I ‘,_-.5' Vista topolégica Hgﬂn Vista de

d [mMuLminsTanciA [cPu 1513F-Tw] Bl B |£[

W MOTIONTS - Agregar nuevo bloque %
b N S ON1 ;
ﬁ' Agregar dispositivo Nombre:
i Dispositivos yredes EJE_SIM J
b :m MULTHNSTANCIA [CPU 1513F-1...
I} configuracién de dispesitivos Lenguaje: [ KoP v
% Online ydiagnéstico
@ Safety Administration = Nimero: 2 >
- ra. Blogues de programa . Blogue de O Manual
W Agregar nueva blogue : organizacion (®) Automatico
& Main [OB1] ' '
2 MC-Interpolator [OB92] Failsafe: D Create F-block €=
& MCServo [0B91] il DRicHntisn
@ DATA [DB4] B :
Blogue Los bloques de funcién son bloques légicos que depositan sus valores de forma permanente
20 FOB_RTG1 [0B123] q 7 1 p s - =
?ﬂ' NS sk Y TP de funcién en bloques de datos de instancia, de modo que siguen estando disponibles después de
in_Safety_

procesar el blogue.

@ Main_Safety_RTG1_DB [DB1]
b |4+ Blogues de sistemna
= [ Objetos tecnolégicas #
‘:" Agregar abjeto c
» & PositioningAxis_1 [DB2) Funcién
» P& PositioningAsis_2 [DE3]

» [@} Fuentes externas

» L@ Variables PLC

» [ Tipos de datos PLC n&

» 'ﬁm Tablas de cbservacion yforzad.. Blogue

» [ig Backups online de datos

» [ Traces mas...

» [ Comunicacién OPC UA » jm; informacién

» [, Datos de proxy de dispositive
<l i‘ m? - . T iE [ Agregar y abrir [ Aceptar l [ Cancelar I
] [ e |
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Multiinstancia SIEMENS
Definimos la interfaz del bloque FB P — ’”\g%"f“yfm’wt

WS_MOTION18 » MULTIINSTANCIA [CPU 1513F-1 PN] » Bloques de programa » EJE_SIMPLE [FB2]

e, EREE8e @ e T @A as =% g & &

EJE_SIMPLE
Nombre Tipo de datos Valor predet. Remanencia Accesibled.. Escrib... Visible en .. Valor dea..
1 < ~ Input
2 |ql» POWER Bool false Mo remane... @ @ v
2 4)n RESET Bool false No remane... E E E
4 4. MOVEJOG Bool false No remane... ) v ™
5 40w » EIE TO_PositioningAxis
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Multiinstancia
Programamos las instrucciones Motion

WS_MOTION18 » MULTIINSTANCIA [CPU 1513F-1 PN] » Bloques de programa » EJE_SIMPLE [FB2]

S7-1500T &

.

[ ] Movimiento (cinematica)
F=i 7anae

Opciones :
g 2t = — =] o =[] S = - 4 = 3
G L EOAEDB:at St CCEaB s el &7 % 2 |[C—— wromjE
EJE_SIMPLE > | Favoritos E
Nombre Tipo de datos Valor predet. Remanencia | Accesibled... Escrib... Visible en.. Valor dea.. Supervis.. Comentario __|> |instrucciones basicas s
1 ru—-l: * imeut 1 . a
| < ﬂ Il > | > |Instrucciones avanzadas
q : : [
O P B =) P Opciones de llamada X v | Tecnologia E
Multiinstancia Nombre o
¥ Titulo del bloque: E Nombre en la interfaz fric_POVER instance i§| » [ Contaje y medicion E,
Comentario » || PID Control
. 4 B Sillama el bloque de funcion como multiinstancia, este no f o ==
= Instancia guardara sus datos en un bloque de datos de instancia propio, Y MotionContrel =
Segmento 1: individual sinc en el bloque de dates de instancia del blogue de funcien 3 MC_Power -
Comentari que efectia la llamada. De este modo se pueden concentrar 4 MC_Reset E
) los datos de instancia en un solo blogue, con lo que se R o
requieren menos bloques de datos de instancia en el 3 MC_Home i
EB programa. 2 MC_Halt L8
: 3 MC_MoveAbsolute Ll
_ Multi- 2 MC_MoveRelative 5
instancia ; =
2 MC_MoveVelocity o
4 MC_Movelog -
¥  Segmento 2: =
- o - 4 MC_MoveSuperimposed
Comentan B B MC_SetSenso
Instancia de » [ 7] Detector, leva, pista de levas
| parametro e » | | Movimiento sincrono
| » [ Perfil de levas
» [ | Metionin
[ Aceptar || cancelsr | > B ks Bl e
]
S

Agregamos las instrucciones Motion y las definimos como multiinstancia

Unrestricted © Siemens AG 2018

SIEMENS

(l/\g,eb\ui\‘y for (A‘fl



Multiinstancia SIEMENS
Programamos las instrucciones Motion lngenuity for Life
s7-1500 [ gernuity

¥  Segmento 1:

#MC_POWER_ .
Instance s Segl'flentﬂ 3:
MC_POWER Comentario
|
#EJE - Eh’ — = #MC_MOVEJOG_
i o Instance
#POWER — Enable Busy —---
StartMode Error —i... MC_MOVEJOG -
- StopMode Errorld — - (| Yo
EN ENO
#EJE — Axis InVelocity —...
¥  Segmento 2: #MOVEJOG — JogForward Busy =1 .
Comentaric fAl5E m— jﬂgBﬂCkWﬂfd Commandhho: 5
e . e
=00.0 — velocity
#MC_RESET_ ; Error =—1...
Instance U~ Acceleration
S . Errorid
MC_RESET J—— Deceleration
%) 0 — Jark
EN ENO PositionControll
£EJE — Axis Done = .. TUE =g
HRESET— Execute Busy =1
false = Restart CommandAbort
ed —i..
Error =...
Errnrld -
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Multiinstancia SIEMENS
Agregamos otro FB en SCL para gobernar todos los ejes _ _ ln by for U
s7-1500 ||| s7-15007 [ genuity for ife

Agregar nuevo bloque

E.IEL‘I]PLES]
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Multiinstancia
Definimos la interfaz del bloque

WS_MOTION18 » MULTIINSTANCIA [CPU 1513F-1 PN] » Bloques de programa » EJES_MULTIPLES [FB3]

# ¥ D LEFQ:F s ISR FAad T &

EJES_MULTIPLES

Nembre Tipo de datos Valor predet. Remanencia Accesibled... Escrib.. Visible en ..

1 4] ™ Input
2 4. POWER_ALL Bool false Mo remane... @ @ @
3 daw RESET_ALL Bool false Mo remane... = v ]
4 = JOG_ALL Bool false Mo remane... @ E @
5 » <Agregar-
6 4l ¥ Output
7 . gregar
8 @ ™ InOut
9 [ ] <pAgregar
10 40 ¥ Static
11 €1 = v EES Array{0..1] of "EJE_SIMPLE" v W 2
124 = » EES[0] “EJE_SIMPLE" [w] v
13@ = » EES[] *EJE_SIMPLE® (v]
14 L] <Agregar
15 @ v~ Temp
i6 40 = i Int
17| = Agregar | = ~]
18 41 > Constant

< T
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Multiinstancia
Programos el FB para que maneje en paralelo los distintos ejes

s7-1500 I s7-1500T B2

WS_MOTION18 » MULTIINSTANCIA [CPU 1513F-1 PN] » Bloques de programa » EJES_MULTIPLES [FB3]

v )

& D 6, =[G &

EJES_MULTIPLES

(] R GERA =T FIR T FQA &7 &G

Unrestricted © Siemens AG 2018

Nombre Tipo de datos Valor predet. |Remanencie | Accesibled... Escrib... |Visible en .. | Valor de a.. |s..
1 <@ ™ Input i
2 40 =  POWERALL Boal [E false Norem... [+ v =] =] |
3 @l =  RESETALL Bool = No remane... vl =l 2
4 @e. JOG_ALL Bool false No remane... ™| W =
5 L <Agregar
6 < ¥ Output
7 = <Agregar= =
8 @ ¥ InOut
9 = <Agregar
10 @ ¥ Static
1140 = ~ EES Array{0.1] of "EJE_SIMPLE" [ =2 v
1240 = » EES[0] “EJE_SIMPLE® [v] (v]
134 = » EES[1] *EJE_SIMPLE" [v] [v]
14 = <Agregar
15 n 2 'rr-mo- i - J’T]
m| i | [>]
— s O ., i
3 | . oo e gon
REMOS TODOS NUESTROS EJES
= 07101 DO
. #EJES[#1] (POWER:=#FOWER_ALL,
4 RESET:=#RESET_ALL,

N 5 MOVEJOG:= #JOG_ALL,

7 € EJE:="DATA".EJES[#i] ): b  "DATA"

N 7 | END_FOR;

4 l

SIEMENS
Iug,eb\uify‘for&‘fz



Multiinstancia SIEMENS
Comprobamos el resultado lngenuity for life

WS_MOTION18 » MULTIINSTANCIA [CPU 1513F-1 PN] » Bloques de programa » Main [OB1]

| WS_MOTION18 » MULTINSTANCIA [CPU 1513F-1 PN]
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Gracias por su atencion!
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