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RESUMEN

En el mundo de la automatizacion industrial es importante estar capacitado en sistemas
de servo accionamiento ya que forman parte de los procesos dentro de las industrias
modernas. Ademas, las empresas dedicadas a la reparacion de estos equipos deben
contar con las herramientas y la formacion para realizar pruebas y garantizar un correcto
funcionamiento.

Con lo antes mencionado, este proyecto de materia integradora busca disefiar e
implementar guias de operaciones utilizando la programacién dentro SIMATIC TIA
PORTAL para el laboratorio de servo accionamientos de Larcotronic S.A con la finalidad
de contribuir a la formacion del personal técnico de la empresa.

El desarrollo del proyecto involucro la identificacion de los equipos SINAMICS S120 y
conexiones presentes en el laboratorio de servo accionamientos, del andlisis de
manuales y cursos para planificar los temas a abordar en los tutoriales. Se realizaron
diagramas con informacion especifica de los temas para ser incluidos en la redaccion del
paso a paso. Se probaron los tutoriales uno a uno para validar su funcionamiento y el
aumento paulatino de la dificultad que.

La implementacién de guias de operaciones junto con una buena planificacion de
tutoriales contribuye a la formacion del personal técnico de la empresa en el campo de
la automatizacion industrial.

Palabras Clave: Sistemas de servo accionamientos, SINAMICS S120, Tutoriales,
SIEMENS.



ABSTRACT

In the world of industrial automation, it is important to be trained in servo drive systems
since they are part of the processes within modern industries. In addition, companies
dedicated to the repair of this equipment must have the tools and training to carry out
tests and ensure correct operation.

With the aforementioned, this integrative subject project seeks to design and implement
operation guides using programming within SIMATIC TIA PORTAL for the servo drives
laboratory of Larcotronic S.A with the purpose of contributing to the training of the
company's technical staff.

The development of the project involved the identification of the SINAMICS S120
equipment and connections present in the servo drives laboratory, the analysis of
manuals and courses to plan the topics to be addressed in the tutorials. Diagrams were
made with specific information on the topics to be included in the step-by-step writing.
The tutorials were tested one by one to validate their operation and the gradual increase
in difficulty.

The implementation of operations guides together with good tutorial planning contributes

to the training of the company's technical staff in the field of industrial automation.

Keywords: Servo drive systems, SINAMICS S120, Tutorials, SIEMENS.
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1.

CAPITULO 1

INTRODUCCION

En la actualidad, la tecnologia de accionamiento de servomotores se desarrolla muy
rapido, después de algunos afios ya se encuentra desactualizada y obsoleta, esa es
la razon por la cual la empresa Larcotronic S.A. cuenta con un laboratorio de servo
accionamientos con la finalidad de que el personal que labora en el area técnica,
mediante una guia de operaciones, tengan la capacidad de optimizar el control y
desempeiio de dichos accionamientos.

Es necesario para la empresa contar con profesionales de alto nivel, conocimiento y
experiencia, que modernicen los sistemas de servo accionamientos en el sector
industrial para lograr la competitividad necesaria en el mercado global con equipos

de alta calidad para brindar un servicio profesional y garantizado a sus clientes.

Por lo antes expuesto, considerando que el laboratorio de servo accionamientos, de
la empresa Larcotronic S.A., cuenta con equipos de automatizacioén y control a nivel
industrial, se propone por medio del presente proyecto de titulacion, disefiar e
implementar practicas experimentales para la puesta en marcha con sistemas de
control de movimiento de tres ejes sincronizados, por medio de la programacién del
software TIA PORTAL y equipos SINAMICS S120, de tal forma, que permitan a los
ingenieros y técnicos, obtener conocimientos previos en el analisis y control de
procesos industriales, asi como la capacidad de solucionar todos los problemas que

se presenten en la implementacion fisica.

1.1 Descripcion del problema

La problematica que se aborda en esta propuesta de tesis se centra en el laboratorio
de servo accionamientos de la empresa nacional Larcotronic S.A., especializada en
la reparacion de equipos industriales. Este laboratorio maneja especificamente
equipos de la familia SINAMICS S120, componentes criticos en los procesos
industriales de sus clientes. A pesar de la importancia de estos equipos, la etapa de
pruebas necesaria para garantizar su correcto funcionamiento se ha convertido en

un cuello de botella en el flujo de trabajo de la empresa.



En estas pruebas, se hacen configuraciones y parametrizaciones fundamentales
para asegurar la calidad y fiabilidad del equipo reparado. El tiempo necesario para
realizar estas operaciones es considerable, lo que afecta directamente a la
productividad del laboratorio y a la satisfaccion del cliente. Esta demora en la etapa
de pruebas se debe, en parte, a la falta de una metodologia optimizada y de guias
de procedimiento claras y efectivas.

Ademas, la complejidad inherente a los sistemas de accionamiento SINAMICS S120
requiere que el personal técnico no solo esté altamente capacitado, sino también
equipado con recursos que les permitan adaptarse a diferentes escenarios de
prueba. A todo esto, se afiade la presion de entregar equipos funcionales en el menor
tiempo posible para que los clientes puedan mantener la continuidad de sus

operaciones industriales sin interrupciones significativas.

La prolongada duracién de la etapa de pruebas para los equipos SINAMICS S120
en el laboratorio de servo accionamientos de Larcotronic S.A. plantea desafios
significativos en términos de eficiencia operativa y satisfaccion del cliente. Este
problema subraya la necesidad de capacitar al personal de manera efectiva y de

disponer de guias que permitan acelerar y mejorar la calidad del proceso de pruebas.

1.2 Justificacion del problema

Se plantea el disefio e implementacion de un conjunto de practicas experimentales
orientadas a optimizar los procesos de prueba en sistemas de control de movimiento.
Este proyecto nace de la necesidad de aumentar la competitividad de Larcotronic
S.A., una empresa nacional dedicada a la reparacion de equipos industriales para
una variedad de clientes. Al aplicar estos métodos experimentales, se busca no solo
reducir los tiempos de prueba, sino también elevar el estandar de calidad de las
evaluaciones realizadas.

El énfasis en pruebas mas rigurosas tiene como objetivo brindar una garantia
adicional a los clientes sobre el trabajo efectuado por Larcotronic S.A. Este esfuerzo
se convierte en un indicador directo de la competencia y habilidad del personal

técnico involucrado en el proceso. A su vez, al acortar el periodo necesario para las



pruebas, se consigue que la empresa pueda entregar equipos reparados en un

tiempo significativamente menor.

En resumen, esta propuesta tiene el potencial de convertirse en un multiplicador de
eficiencia para Larcotronic S.A. Se pretende que el tiempo de entrega mas corto y
los estandares de calidad mas elevados sean reflejos tangibles de la capacidad del
equipo técnico de la empresa. Al hacerlo, se establece un precedente para la
innovacion y la mejora continua, factores esenciales para mantener y aumentar la

competitividad en el mercado industrial actual.

1.3 Objetivos
1.3.1 Objetivo General

Disefar e implementar un sistema de control de movimiento usando SINAMICS S120
para lograr el servo accionamiento y sincronismo de 3 ejes mecanicos y presentarlo

resumido en una guia para el usuario.

1.3.2 Objetivos Especificos

1. Disefiar los diagramas esquematicos de las conexiones entre equipos para la
implementacion fisica del tablero.

2. Implementar un tablero de control para los equipos SINAMICS S120 considerando
protecciones y conexiones propuestas en los manuales de SIEMENS vy los
diagramas esquematicos disefiados.

3. Configurar los equipos SINAMICS S120 para controlar el movimiento de 3 ejes
sincronizados y demas sistemas dentro del laboratorio de servo mecanismos.

4. Realizar una guia de operaciones resumida para la puesta en marcha y
configuracion de los equipos SINAMICS S120 utilizando la informacion descrita

en los manuales de SIEMENS.



1.4 Marco tedérico

1.4.1 Sistemas de Servo Accionamiento

El objetivo del sistema de accionamiento es desplazar un motor a una velocidad
especifica o a una posicion definida. Para lograr esto, se necesitan varios médulos:
entradas, y salidas, ya sean analdgicas o digitales, unidades de potencia, motores,
encoders y una unidad de control. El sistema de accionamiento puede operar de manera

independiente a un controlador de nivel superior [1].

Figura 1.1 Sistema de servo accionamiento con equipos SINAMICS

1.4.2 Protocolos de Comunicacién

En los procesos industriales no basta con contar con equipos de automatizacion y
equipamiento industrial para desarrollar operaciones Optimas. Los protocolos de
comunicacién también son esenciales porque permiten el intercambio de datos e
informacion entre el dispositivo y el usuario. Un protocolo de comunicaciones industriales
es un conjunto de reglas que permite que dos identidades pertenecientes al mismo



sistema establezcan comunicacion para transmitir informacion mediante varias variables

[2]. Existen varios tipos de protocolos de comunicacién, entre ellos estan:

. PROFIBUS. El bus de campo de proceso (PROFIBUS) es un bus desarrollado por
Siemens, estandarizado en la serie de estandares internacionales IEC 61158 y
que permite comunicarse entre dispositivos sin necesidad de adaptaciones

especiales de interfaz.

. PROFINET. La tecnologia PROFINET es desarrollada por Siemens y la
organizacion de usuarios PROFIBUS que esta estandarizado segun IEC 61158 e
IEC 61784. Este bus basado en Ethernet permite el intercambio rapido de datos
de control con un IRT o RT a través de PROFINET IO y permite el uso de
SINAMICS S120 en aplicaciones multi eje que requieren el maximo rendimiento.
Ademas, mediante canales PROFINET se pueden transmitir datos operativos y de
diagnéstico a sistemas de nivel superior mediante mecanismos informaticos

estandar (TCP/IP). Esto facilita la integraciéon en la red informatica de la industria

[3].

. DRIVE-CLIQ. Mucho de los componentes de SINAMICS S120, incluidos motores
y encoders, estan interconectados a través de la interfaz serie DRIVE-CLIQ. Los
cables y conectores unificados reducen el nimero de referencias y los costes de
inventario. En 2012, Leine & Linde introdujo el protocolo de comunicacion DRIVE-

CLiQ de Siemens a muchas de sus series [4].
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Figura 1.2 Diagrama de comunicacion de componentes

1.4.3 SIMATIC S7 1500

El SIMATIC S7-1500 es un PLC de alta potencia con varios modelos para cubrir
necesidades en procesos automatizados, una opcion solicitada para aplicaciones que
requieren un alto rendimiento. Las CPU de la serie S7-1500 son estandar y se presentan
en varias versiones, como la CPU 1511-1 PN, CPU 1513-1 PN, CPU 1515-2 PNy CPU
1518-4 PN. Estas CPU ofrecen procesamiento de alta velocidad y opciones de

comunicacion avanzadas, como Profinet, Profibus e Industrial Ethernet [5].
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Figura 1.3 Controlador S7-1500

1.4.4 SINAMICS S120

Los convertidores SINAMICS S se disefiaron especificamente para implementarlos en
aplicaciones de ingenieria de maquinas e instalaciones complejas, para cumplir con las
exigencias de tareas de control de movimiento. EI SINAMICS S120 es la solucion de
gama alta para sistemas de accionamiento altamente dindmicos y complejos, abarcando
desde potencias nominales bajas (0,12 kW) hasta la potencia nominal mas alta dentro
del rango de baja tension (6900 kW). ( s.f.).

T ™

Figura 1.4 Equipos SINAMICS S120 Booksize



1.4.5 Unidad de Control

La unidad de control se emplea para el control tanto en lazo abierto como en lazo cerrado
del variador. Ademas, intercambia informacion con los modulos a través de un bus de
comunicacion llamado “DRIVE-CLIQ”. Para el control de las unidades de accionamiento
en lazo abierto y cerrado, se puede utilizar una unidad de control CU320-2 para conectar
varios accionamientos a través de médulos de motor simple y doble. En este proyecto

se usara el funcionamiento de motor doble [6].

Figura 1.5 Unidad de Control CU 320-2 PN

1.4.6 Mdbdulo de Linea Inteligente

Los modulos Smart Line son unidades de alimentacién y/o realimentaciones controladas
por red, protegidas contra fallos de conmutacién y aptas para el 100% de la potencia
continua de realimentacion. La funcién de realimentacion de los médulos se puede
desactivar mediante la configuracion de parametros. Estos modulos vienen con una
conexion de red a través de bornes de tornillo, una conexion de circuito intermedio y tres
conectores hembra DRIVE-CLIQ. Ademas, el Smart Line Module abarca el rango de

tension trifasico 3AC de 380 V a 480 V e incluye un refrigerador de aire interno [7].



Figura 1.6 Smart Line Module 6SL3130-6AE15-0AB1

1.4.7 Modulo de Motor Doble

El médulo de doble motor cubre el rango de voltaje trifasico 3AC de 380 V a 480 V e
incluye un sistema de enfriamiento interno y un nivel de seguridad integrado de nivel 2

segun la norma IEC 61508. Ademas, se proporciona un tapon antipolvo para el puerto

DRIVE-CLIQ [8].

Figura 1.7 Double Motor Module 6SL3120-2TE15-0AA3



1.4.8 SIMOTICS S-1FK7

El motor SIMOTICS S-1FK7 es un motor sincrono de iman permanente compacto.
Gracias a las opciones disponibles, reductores, encoders y una gama de productos
ampliada, los motores SIMOTICS S-1FK7 se pueden adaptar perfectamente a cualquier
aplicacion. Esto significa que también cumple con los crecientes requisitos de las
maquinas de ultima generacion. Estos motores se pueden combinar con sistemas de
accionamiento SINAMICS S120 para formar sistemas potentes con alta funcionalidad.
Dependiendo de su aplicacion, puede elegir un sistema codificador integrado para control
de velocidad y posicion. El motor esta disefiado para funcionar sin refrigeracion externa
y el calor se disipa a través de la superficie del motor. Los motores SIMOTICS S-1FK7

tienen una alta capacidad de sobrecarga [9].

Figura 1.8 Motor SIMOTICS 1FK7032-5AK71-1LGO
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1.4.9 Fuente de Voltaje SITOP

Una fuente de alimentacién estandar regulada, monofasica, universal y potente para la
construccion de maquinas e instalaciones. Para aumentar aun mas la disponibilidad de
24 V, las fuentes de alimentacion inteligentes SITOP se pueden combinar con médulos

de respaldo, DC UPS, redundancia y selectividad. [10].

Figura 1.9 SITOP Power Supply DC

1.4.10 Filtro de Linea

En industrias con estrictos requisitos de EMC, la combinacion de filtros de red y bobinas
de linea limita las interferencias relacionadas con la linea de los médulos de potencia a
los limites de la clase Al segun EN 55011 y la categoria C2 segun EN 61800-3. Los

filtros de red so6lo son adecuados para la conexion directa a sistemas de red TN. [11]

11
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Figura 1.10 Line Filters

1.4.11 Software para el desarrollo de la puesta en marcha

1.4.11.1 TIA PORTAL

Se trata de un software de la empresa SIEMENS que permite no sélo programar
controladores SIMATIC S7, sino también ejecutar sistemas SCADA mediante WinCC,
ingenieria SIMOTION mediante SCOUTTIA y SINAMICS mediante Startdrive y Starter.
[12]

1.4.11.2 STARTER

Este software se puede utilizar en un PC como aplicacion independiente, integrado en
SIMATIC STEP 7 segun el sistema TIA o completamente integrado en el sistema de
ingenieria SCOUT (para SIMOTION). Las funciones basicas y los métodos de manejo
estan unificados. Ademas de los accionamientos SINAMICS, la herramienta STARTER
también es compatible con dispositivos MICROMASTER 4. La unidad se construye

utilizando el Asistente de proyecto y se inserta en el arbol del proyecto.
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1.4.12 Estado del arte

1.4.12.1 A nivel nacional

En el afio 2020, como proyecto de materia integradora de la Unidad Académica de
Ingenieria, Industria y Construccion de la Universidad Catélica de Cuenca, se realizo el
“‘Disefio e implementacion de un sistema de posicionamiento de una banda
transportadora”, donde el problema radicaba en la falta de modernizacion de los equipos
utilizados en la empresa Continental Tire Andina S.A., Se mejor6 el proceso de una
maquina Tubera 2 al implementarse equipos SINAMICS S120 junto con PLC SIMATIC
S7-1500, con lo cual se establecié el funcionamiento de una banda transportadora que,
una vez realizado el corte y medicion del cacho de un neumatico, este neumético pasa
a través de dicha banda. El proceso se optimizd no solamente al actualizar los equipos

sino también el proceso productivo y los tiempos de ejecucion [21].

1.4.12.2 A nivel internacional

En el afio 2020, en su documento cientifico, se presento el disefio e implementacion de
un sistema de prueba para motores de induccion utilizando el inversor SINAMICS S120.
El sistema utiliza el controlador programable Siemens S7-1500 como unidad de control
principal y el inversor SINAMICS S120 como actuador para los motores. El sistema de
prueba de motores supera las limitaciones del sistema tradicional de prueba de motores,
como la respuesta dinamica deficiente, la baja automatizacién y el alto consumo de
energia. El disefio de reciclaje de energia permite ahorrar energia de manera efectiva y

el sistema en su conjunto es estable y confiable [13].
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CAPITULO 2

2. METODOLOGIA

Para la solucion del problema se plantearon algunos aspectos, entre ellos disefiar e
implementar una guia de operaciones con tutoriales para la realizacion de practicas

experimentales para el laboratorio de servo accionamientos de la empresa.

2.1 Descripcion de Practicas

Como resultado del andlisis, se resuelve elaborar 6 practicas experimentales que
abarcaran, en su mayoria, el curso de entrenamiento SINAMICS S120 de SIEMENS.

2.1.1 Practical

La primera préactica experimental se enfoco en la identificacion de los equipos del
tablero, pasos béasicos para la parametrizacion, la carga del proyecto en los equipos
y puesta en marcha en TIA PORTAL.

2.1.2 Practica 2

La segunda practica experimental consta de la comunicacion de los equipos
SINAMICS S120 con el PLC 1500 para la puesta en marcha mediante telegramas
libres [14].

2.1.3 Préctica 3

La practica experimental tres conlleva a la configuracion de objetos tecnoldgicos
usando “Motion Control” cuyas funciones estan integradas dentro del TIA PORTAL,
como tal se usaran tres tipos de objetos tecnoldgicos; el “Positioning Axis”,
“Synchronous Axis”, y “Speed Axis”, que son para el posicionamiento, sincronismo y

velocidad de los servomotores.
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2.1.4 Préctica 4

La cuarta practica experimental, se obtienen las graficas de las distintas variables de
los ejes de accionamientos, tales como los encoders, la velocidad, el torque, la
corriente, entre otras, asi como las mediciones respectivas de estas usando la
funcion “traces” dentro del TIA PORTAL. En esta practica se sintonizan los

controladores de velocidad y torque con estructuras de control del tipo servo.

2.1.5 Practicab

La préactica experimental cinco se realiza el accionamiento de los servomotores
mediante bloques de instruccion, bloques que comandan a los objetos tecnoldgicos
establecidos previamente, estos bloques de instruccion sirven para el encendido,
reinicio, referenciado, consigna de velocidad, movimiento absoluto y relativo

mediante funciones accionadas desde el bloque principal (“Main”).

2.1.6 Practica 6

La sexta practica experimental involucra el cambio de velocidad durante la puesta en
marcha, asi como también el porcentaje de velocidad a usar dado un valor
prestablecido, asi mismo, se realiza el accionamiento de engranaje que consiste en
tener al eje de posicionamiento como maestro y al eje de sincronismo como esclavo,
a tal punto que, la velocidad del eje maestro es reflejada en el eje esclavo a una

razén, cuyo cociente dependera el factor multiplicativo de dicha velocidad.

2.2 Disefio conceptual

Parte del disefio conceptual es acoplar las actividades sugeridas en el cronograma
del curso SINAMICS S120 de SIEMENS con los elementos que poseen los médulos
del laboratorio, de modo que se optimice el conocimiento del personal técnico de la

empresa,; el disefio se rige por el siguiente esquema:
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Generacion de
tutoriales y
validacion

Identificacion de Reconocimiento Diseno de la Programacion
requerimientos de equipos estructura con TIA PORTAL

Figura 2.1 Diagrama de flujo del disefio conceptual

2.2.1 Identificacion de requerimientos

En esta fase, se deben identificar los requerimientos y objetivos de la aplicacion
industrial, incluyendo los procesos que se desean automatizar, las caracteristicas de
los equipos y mébdulos eléctricos, los requisitos de seguridad y cualquier otro

requerimiento relevante.

2.2.2 Reconocimiento de equipos

En esta fase, se deben seleccionar los dispositivos adecuados para la aplicacion,
incluyendo el S7-1500, Control Unit, Smart Line Module, Double Motor Module,
Power Module, SITOP todos ellos deben estar incluidos también, dentro de las

practicas experimentales de Siemens.

2.2.3 Diseio de la estructura

En esta fase, se debe disefiar la estructura de la aplicacion, incluyendo la
comunicacién entre los dispositivos electronicos, como controlador PLC 1500 y
equipos SINAMICS S120.

16



2.2.4 Programacion con TIA PORTAL

En esta fase, se deben programar los procesos industriales utilizando TIA PORTAL
SIMATIC S7-1500. Esto incluye la programacion de los moédulos eléctricos, la
integracion los equipos SINAMICS S120.

2.2.5 Generacion de tutoriales y validacién

Finalmente, se deben realizar pruebas para elaborar los tutoriales con sus guias de
operaciones y validaciones para asegurarse de que las practicas experimentales
funcionen eficientemente, cumpliendo con los requerimientos establecidos. Con esto
se busca crear aplicaciones industriales eficientes y seguras, que permitan la
automatizacion de procesos industriales en el laboratorio de servo accionamientos
en Larcotronic S.A., utilizando equipos SINAMICS S120 y la programacion de TIA
PORTAL SIMATIC S7-1500.

2.3 Metodologia de disefio

Para realizar las tutorias se analizd, revisd, y resumié minuciosamente el curso
SIEMENS SINAMICS S120 en su totalidad, comprendiendo los temas que abarca
cada capitulo. Una vez revisado el texto e identificado los temas de cada bloque,
realizamos una segmentacion del curso de manera que cada tutoria tenga la
informacion concisa para la practica, sin dejar inconcluso los capitulos del curso.
Realizada la segmentaciéon, se vuelve a leer las guias subrayando y anotando
informacion para que el personal técnico lo vea mas familiar, dentro de este paso se

plantearon las metas de la tutoria, lo que el técnico aprendera al terminar.

Se realiza la aplicacién de la tutoria en el software TIA PORTAL con capturas de
pantalla de cada paso a seguir, a fin de que el técnico desarrolle sus practicas de
acuerdo con lo programado en los temas propuestos, la primera tutoria hace énfasis
en comunicar los equipos SINAMICS S120, configurar los parametros, compilar el
programa y la carga a la unidad de control, posteriormente se propone el diagrama
de conexiones fisicas, tanto eléctricas como de comunicacién, para desarrollar la

practica.
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CAPITULO 3

RESULTADOS Y ANALISIS

Una vez realizada la recopilacion de datos del curso SIEMENS SINAMICS S120 DR-
S12, se dimensiono el programa del curso a seis tutoriales experimentales, donde
se introduce a los elementos que se ven comunmente en la industria, asi también la
interrelacion entre ellos y la parametrizacion, desde la manipulacion del dispositivo
como desde el software propio de SIEMENS, TIA PORTAL.

Para el primer tutorial se presentaron algunos inconvenientes debido a los
parametros de los equipos SINAMICS S120, logrando solucionarlo teniendo en
cuenta el orden de las entradas y salidas asiladas, bidireccional y Iégica de mando,
asi como también se asigné numeraciones a los servomotores y a las conexiones

DRIVE-CLIQ para tenerlo como referencia durante todos los deméas tutoriales.

Figura 3.1 Tablero de Control y Fuerza para equipos SINAMICS S120 con servomotores
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Los tutoriales experimentales se hicieron para que el personal técnico de la empresa
aprenda, por tanto, tienen un antes, durante y un después; en el caso del antes, se
encuentran las configuraciones de los equipos, donde se explica, el paso a paso,
sino también ensefia al técnico todas las bondades del software, que sefala el

procedimiento para cumplir con la practica planteada.

Estos tutoriales no tienen costos relacionados al disefio e implementacion de
practicas de aplicacion industrial basadas en la programacién de TIA PORTAL
SIMATIC S7-1500 y SINAMICS S120 debido a que, el laboratorio de servo
accionamientos de la empresa Larcotronic S.A. cuenta con los equipos y médulos
necesarios para desarrollar cada tutorial, es necesario recalcar que el hecho de
contar con los dispositivos hace viable el disefio e implementacion del presente
proyecto a la brevedad posible. Se ha demostrado que este proyecto es rentable
desde el punto de vista financiero y logistico, puesto que tiene un alto potencial

tecnoldgico. Esto se debe a la presencia de los equipos personalizados para llevar a

cabo los tutoriales.

CHIVOS DE PRACTICAS EXPERIMENTALES SINAMICS §120PRACTICAT\PRACTICAT

X ©ys (2 3 MG B [ 5 Establecerconexin online i Deshcer cone

Opciones  Hemamientas  Ventara  Ayuda Totally Integrated Automation
PORTAL

|| Dispositivos

~| - |V causlogo

& & [

Q) MFio  perfi: [ <Todos>
» 12 Uridades d

= 1 PRACTICAY
regar dis positi

0_1[5120 €U3202 P1
o5

< [ 3] [100% > —y— @

> | Vista detallada | < propiedades [ informacion i &l Diagnstico
4 Vista del portal R

Figura 3.2 Vista de dispositivos SINAMICS S120 comunicados
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En el primer tutorial se usan Unicamente entradas digitales y analdgicas del TB31 de
la unidad de control “Control Unit CU 320-2 PN” debido a que se realiza una
introduccién a las comunicaciones de los equipos dentro de TIA PORTAL, como a
Sus respectivos parametros; como resultado se obtuvo la puesta en marcha de tres
servomotores, que son emulados por los switches y potenciémetros del control del
operador.

DIRECCION NOMBRE
r722.0 Alimentacién de Servicio 1
r722.1 Alimentacion de Servicio 2
r722.2 Alimentacion de Servicio 3
r722.3 Contactor
r722.16 Orden de Conexion 1
r722.17 Orden de Conexion 2
r722.4 Orden de Conexion 3
DIRECCION NOMBRE
r4055[0] | Consigna de Velocidad motor 1
r4055[0] | Consigna de Velocidad motor 2
r4055[1] | Consigna de Velocidad motor 3

Figura 3.3 Médulo terminal para el control del operador (TB31)

Para el segundo tutorial ya no se usan las entradas digitales y analégicas del mando
del operador, ahora se realiza el accionamiento de los ejes por medio de una rutina
a base de telegramas libres dentro de la unidad de control “Control Unit CU 320-2
PN”, pero estas se manipulan por medio de palabras, datos de 16 bits, con el fin de
acceder a su direccion respectiva para activar el contactor, la alimentacién y

activacion de los ejes.
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Se parti6 desde el programa del primer tutorial, realizando cambios en las
conexiones fisicas para comunicar el PLC 1500 con los equipos SINAMICS S120

mediante protocolo ethernet.

Unidad de acci... PLC_1
S120 CU320-2 PN CPU 1516-3 PNI...
i 1

o

{ PNAIE_1

Figura 3.4 Comunicacion PROFIdrive entre SINAMICS S120y PLC 1500
Se usaron telegramas libres para una rutina de encendido, accionamiento y apagado

de los tres servos motores. Estos telegramas comunican informacion a través de

palabras en formato hexadecimal.

envio_telegrama

Nombre Tipo de datos Valor de arranq...

1 € v Static

2 4. activar_contactor Word @ 1681

2 . alimentacioni Word 16%3

4 @ = alimentacion2 Word 1687

S 4= alimentacion3 Word 16%F

6 4= activacionl Word 1681F

7 4w activacion2 Word 1683F

g8 4@n activacion3 Word 1687F

9 4= confirmar_fallos Word 16#80

Figura 3.5 Datos tipo palabra para alimentacion y activacion de ejes de accionamiento

21



La rutina comenzo accionando el contactor principal, luego alimenta y activa el primer
eje, después el segundo y finalmente el tercero, para el apagado lo hizo desde el
tercer eje hasta el primero y finalmente se encienden los tres ejes al mismo tiempo
para luego apagarse todos, toda esta rutina se hizo temporizada con un tiempo
especifico.

Para el tercer tutorial se usé “Motion Control” y se agrego objetos tecnoldgicos para
cada uno de los ejes; “PositioningAxis”, “SynchronousAxis” y “SpeedAxis” para los
ejes de accionamiento 1, 2 y 3 respectivamente. Estos objetos tecnoldgicos
asumieron el mando y permitieron accionar los servos motores en diferentes modos

de operacion tales como el referenciado, posicionamiento y consigna de velocidad.

Panel de mando del eje

Control maestro: Eje: Modo de operacion:
" M2 Desactivar 2 €3 Bloquear | Consigna de velocidad de giro g
Controlar
- - - " .z > leS 5 2. | ——
Consigna de velol;udald 720.0 Is Aceleracion: Is* o Atras P Adelante
ineai:
Deceleracion: °Is?
Tirén: ’Is?
Estado del eje Valores actuales
[H] Accionamiento listo (M) Habilitado
Error (@] Referenciado Més Posicion: | 0.0

Velocidad: |0.0
Error pendiente:

v Confirmar

Visorde avisos A

Figura 3.6 Panel de mando para los objetos tecnoldgicos

Para el cuarto tutorial se configurd estructuras de control del tipo “Servo” que
permitieron sintonizar el controlador, asi como la velocidad y el torque, con lo que se
obtuvo parametros como el factor de ganancia, el tiempo integral y la frecuencia
angular, que sirvieron para mejorar la respuesta del controlador. También se obtuvo
las trazas de las diferentes variables de los ejes de accionamiento tales como la

velocidad, el torque y los datos de los encoders de los servomotores, entre otros.
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306,6
000150
3H
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Figura 3.7 Sintonizacién mediante respuesta dinamica
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Figura 3.8 Gréficas de las consignas de velocidades antes y después del filtro

Para el quinto tutorial se utilizé bloques de instruccién con el fin de asumir el mando

de los objetos tecnoldégicos desde el programa principal del PLC, el “Main”, estos
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bloques de instruccion sirven para accionar de forma manual o automética el reinicio,
la posicion absoluta o relativa y la consigna de velocidad de los ejes de
accionamiento sin necesidad de asumir el mando desde el objeto tecnoldgico.
Forzaron valores a las funciones donde ingresaron las instrucciones desde el
programa principal. Se configuraron contactos para la desactivacion de algun modo
de operacion mientras se esta usando uno. Se obtuvieron tres

funciones de instruccion, una para cada eje de accionamiento.

%3 WFC1
*MC_CTRL_EJET* "MC_CTRL_EJEZ
EN ENO EN ENO
WV0.0 PIVGE6.0 %V 1.0 PE#V76.0
"ALIMENTACION POSICION  "POSICION "AUNENTACION. POSICION ~ “POSICION
£JE 17— ALMENTAR ACTUAL — ACTUAL 1" EJE 2" — ALIMENTAR ACTUAL — ACTUAL 2
PaM12.0 P#M4.0 PEIVE2.0 PIVB4.0
"DESPLAZAMENT  DESPLAZAMEN VELOCIDAD  "VELOCIDAD w2 5 DESPLAZAMEV\{‘{ DESPLAZAMEN VELOCIDAD "VE LOCOD»_!D
O RELATVO 17— TO RELATVO ACTUAL — ACTUAL 1" “MC_CTRL_EJE3" O RELATVO 2 TO RELATVO ACTUAL — ACTUAL 2
P#V20.0 PV 2.0 —EN ENO PiVG0.0 PN 00.0
"POSICION  POSICION ACELERACION  "ACELERACION NAni20 PRNIED 'POSOOEI_ POSICION ACELERACION "\CELEMF‘ON
ANGULAR 1° — ANGULAR ACTUAL — ACTUAL 1" . . AL ANGULAR 2" — ANGULAR ACTUAL — ACTUAL 2
ALIMENTACION VELOCIDAD VELOCIDAD
PIVZ28.0 EJE 3’ — ALIMENTAR ACTUAL — ACTUAL 3" Pilv68.0
VELOCIDAD 1 — VELOCIDAD “VELOCIDAD 2"~ VELOCIDAD
Sisiis PIVI08.0 PEMIT24.0 el
s "VELOCIDAD 3" — VELOCIDAD “ACELERACIC . syt
*REFERENCIA 1° — REFERENCIAR “E'-E"A;“(C'ON ’_‘ACCTE;\;F’;,‘ ON “REFERENCIA 2" — REFERENCIAR
9 e M11.2
JOG ADE’:N:; <SOGADELANTE *JOG ADELANTE
' 1 3" — JOG ADELANTE >
— JOG ADELANTE - 2"— JOG ADELANTE
%M13.2 s

%103
"JOG ATRAS 1°— JOG ATRAS

W04
"CONSIGNA CONSIGNA
VELOCIDAD 1° — VELOCIDAD

%V0.5
"MOVIMENTO MOVIMENTO
RELATVO 17 — RELATIVO

WM10.6
“MOVIMENTO MOVIMENTO
ABSOLUTO 1" — ABSOLUTO

"JOG ATRAS 3" — JOG ATRAS

%MN33

"CONSIGNA  CONSIGNA
VELOCIDAD 3" — VELOCIDAD

“JOG ATRAS 2" — JOG ATRAS

%W 1.4
“CONSIGNA  CONSIGNA
VELOCIDAD 2" — VELOCIDAD

w115
"MOVIMENTO MOVIMENTO
RELATVO 2" — RELATIVO

%M11.6
"MOVIMENTO MOVIMENTO
ABSOLUTO 2" — ABSOLUTO

Figura 3.9 Funciones con instrucciones de los objetos tecnoldgicos

Para el sexto tutorial se realizé la puesta en marcha de los ejes de accionamiento,
pero variando la velocidad mientras estuvieron en la marcha. Se uso variables y
bloques “Move” para el cambio de velocidad en vuelo y el cambio de velocidad segun

el porcentaje forzado y la velocidad ingresada como consigna.
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1

L |LReaI|

"DB_CTRL_
EJE1".MOV_

VEL_RECORD_

1

[ 1
L

Figura 3.10 Variables que permiten el cambio de velocidad durante la marcha

Durante este tutorial también se realiz6 el accionamiento de la velocidad de

engranaje, el cual uso el “SynchronousAxis” como maestro y el “PositioningAxis”

como el esclavo. La velocidad que adquiri6 el eje de accionamiento maestro

mediante un valor forzado se ingresa en el eje de accionamiento esclavo, es decir,

que el accionamiento esclavo procede a tener la misma velocidad que el

accionamiento maestro.

»DB8103

"MC_GEARIN_DB"

MC_GEARIN
En s
4DB110
"PositioningAxis_
RedMotor” I master
"Synchronous
Axis_BlueMotor" —451ave
TRUE
%M1200.0
—Execute
2
4D 1210
"Numerator_
Slave" — patioNumerator
2
“MD1214
“Denominator_ Ratio

Master" — Denominator
1.0

| U= Acceleration
1.0

-1 U= Deceleration
10

1 :‘—'_J_!k

&%
ENO

InGear
Busy
Command
Aborted

Error

Errorld

TRUE

TRUE

bt fBI 5 ¢

tfa

b e

—

FALSE
FALSE

16%0000

Figura 3.11 Bloque “MC_GearlIn” para la velocidad de accionamiento de engranaje
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Durante el desarrollo de los tutoriales se establecié la necesidad de transferir
conceptos complejos propios de los temas tratados, asi que se crearon diagramas
gue se explican a continuacion:

El diagrama eléctrico del tablero es importante ya que, al colocar a cada objeto con
un simbolo idéntico al tablero real, permite reconocer facilmente los elementos y sus

conexiones.

THBLERO 1 TABLERO 2

_____________________________________________________________________________________________________________

—IT]
<[ smop

’ Diagrama Tablero SINAMICS REV: 1.0

|Cemx.-snr LARCOTRONIC 5.A. Sheet: 11

[Date: 2003-11-02  Drawn By: Carlas villamar
1 I I ] i I z I [ T 7

Figura 3.12 Diagrama eléctrico del tablero SINAMICS

El diagrama de comunicacion y potencia consiste en la identificacion de la naturaleza
de la conexion entre equipos y donde se encuentran niveles de voltaje elevados, lo
que permite reconocer como diferentes tipos de comunicaciones industriales

interactdan entre si.
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Figura 3.13 Diagrama de comunicacion y potencia

El diagrama de comunicacion PROFIdrive permite reconocer como se da la
comunicacion entre el PLC y la Unidad de Control en cuanto a la informaciéon que se

transmite y bajo que formato.
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Cu 320
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Referencias Y medicione

Figura 3.14 Diagrama de comunicacion PROFIdrive

El diagrama de topologias consiste en establecer las conexiones fisicas, es decir,

puertos y direcciones entre los elementos principales en el control como lo son PC,

PLCy CU.

[_ PRACTICA 2 EN ADELANTE

[_ PRACTICA 1 —|

192.168.2.1

HERNET:

DRIVE-CLIQ

Figura 3.15 Diagrama de topologias
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El diagrama de bloques SINAMICS establece la forma de interactuar con los ejes ya
habiendo configurado los objetos tecnoldgicos en cada uno de ellos para entender

como deben parametrizarse con el fin de accionarlos.

i—. SYNCHRONQUS
INICIO Y
L——:I— EJE2 =
S MODOS DE i > EJE3
OPERACION

| MODOS DE | | | MODOS DE | | !
OPERACION OPERACION
| | | | VALORES -

nicioy  |(QURESE >  SPEED

AVISOS
L EJE1

i_b POSITIONING

| CAESETED L
VALORES i_

-

L!J_'— ) @)

Figura 3.16 Diagrama de bloques SINAMICS
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CAPITULO 4
4. CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES

Este proyecto tiene un gran valor empresarial para el laboratorio de servo
accionamientos de Larcotronic S.A., debido a que incentiva el desarrollo de
practicas experimentales de aplicaciones industriales en base a la informacion dada
por el curso SINAMICS S120 de SIEMENS. El personal técnico aprende los
fundamentos de la automatizacion, desde la identificacion de equipos hasta las

interconexiones y las caracteristicas del software TIA PORTAL.

Se mejora su comprensién de la programacioén y la interaccion con los equipos del
tablero de control gracias a un detalle paso a paso en diversas aplicaciones, desde
la interfaz hasta las instrucciones, monitoreo de variables, carga de programas en
el controlador, configuracién y conexion. Este enfoque fue disefiado para fomentar
la reflexion sobre las practicas experimentales, mejorar el conocimiento de los

procesos, sus resultados y sus aplicaciones futuras dentro y fuera de la empresa.

Como fortalezas de este proyecto se destaca el empoderamiento del personal
técnico con relacion a su conocimiento, estableciendo una ensefianza activa,
autonoma y colaborativa, valiéndose de los recursos tecnolégicos y con contenidos

mas atractivos para el participante.

Este proyecto abarca desde cosas basicas hasta programaciones avanzadas,
como la configuracion y puesta en marcha de servomotores mediante un control de
operador hasta bloques de instruccion, y la comunicacién del PLC-1500 con los
equipos SINAMICS S120.

4.1 Conclusiones

En conclusion, se ha alcanzado el objetivo general de proveer de una guia de
practicas experimentales al personal técnico del laboratorio de servo

accionamiento de la empresa Larcotronic S.A. Hacer uso de los equipos del



laboratorio junto con el material provisto en este documento permiten un
aprendizaje didactico y gradual de las técnicas y procedimientos en ejes de
accionamiento. Esta guia de préacticas es un medio con el que no solo se busca
garantizar un trabajo de calidad cuando se traten a estos sistemas sino también
que este entrenamiento sirva a su crecimiento profesional preparandolos para

afrontar retos futuros.

Se disefaron diagramas esquematicos del tablero de servo accionamiento entre
los equipos SINAMICS S120, servomotores, las conexiones de potencia,
protecciones, filtros y las fuentes para alimentar dichos equipos. El diseiio se
enfoco la claridad de las conexiones y reconocimiento de equipos con simbolos

gue se asemejen a los reales.

Se implementaron correctamente las conexiones dentro el tablero de servo
accionamientos con comunicacion DRIVE-CLIQ para el médulo de motores, la
unidad de control y los encoders de cada eje. También conexiones PROFINET
entre la unidad de control y el PLC y, de potencia para la alimentacion del médulo

de motores y motores.

Se configurd los equipos SINAMICS S120 junto con el PLC-1500, se revisaron
todos los parametros tanto de potencia como de control, se realizé el
accionamiento de los servomotores mediante diferentes métodos. Se comprobd
el funcionamiento de las practicas experimentales programadas en TIA Portal,
mediante el uso del tablero de control del laboratorio donde se cargaron, los

programas creados, en los dispositivos.

Se realiz6 una guia de operaciones en donde se recopil6 toda la informacion mas
relevante tanto del curso SINAMICS S120 como de otros manuales de SIEMENS
gue sirvié para establecer la teoria detras de las practicas. Se planificaron las
practicas experimentales de acuerdo con los conceptos de servo accionamientos

y con una filosofia del incremento paulatino de la dificultad para reforzar el



conocimiento del personal técnico y su capacidad para solucionar problemas a

nivel industrial.

4.2 Recomendaciones

Se recomienda marquillas las conexiones entre los equipos y las fuentes que los
energizan para poder establecer rapidamente si agregar un equipo excederia su

capacidad.

* Sise requiere hacer las pruebas de seguridad tanto de torque como de parada se
debe tener un PLC-1500 con capacidades "Safety", por ejemplo, el PLC con
CPU 1512SP F-1 PN.

Se aconseja incrementar la cantidad de equipos “Double Motor Module” o “Single
Motor Module” en el laboratorio de servo accionamientos, si se desea utilizar mas
servomotores, a fin de que se puedan usar servomotores con caracteristicas de
“‘Encoder” del tipo “Absoluto” y no “Resolver” para realizar sincronismo de

velocidad.
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APENDICES

Informacion previa a las practicas experimentales

Comunicacion PROFIdrive

La comunicacion PROFIdrive es un perfii de PROFIBUS y PROFINET para
accionamientos con un amplio campo de aplicacion en la automatizacion de procesos
industriales. En el PLC SIMATIC el telegrama se direcciona en zona 1/O. En el
accionamiento SINAMICS la configuracion se adapta automaticamente con la seleccion

del telegrama.

1 Consigna de velocidad 16 bit
2 Consigna de velocidad 32 bit, senal de vida
3/102 Consigna de velocidad 32 bits, senal de vida, posicion de 1 encoder / adicionalmente reduccion de par
4/103 Consigna de velocidad 32 bits, senal de vida, posicion de 2 encoders / adicionalmente reduccion de par
5/105 Consigna de velocidad 32 bits, senal de vida, posicién de 1 encoder, DSC / adicionalmente reduccién de par
6/106 Consigna de velocidad 32 bits, senal de vida, posicién de 2 encoders, DSC / adicionalmente reduccién de par
81 Telegrama Encoder, 1 canal encoder
83 Telegrama Extendido encoder, 1 canal encoder + Velocidad Actual 32 bits
STW: Palabra Control NSET: Consigna de velocidad G1_STW: Encoder 1 Palabra Control
ZSW: Palabra Estado NACT: Velocidad Actual G1_ZSW: Encoder 1 Palabra Estado
PZD: Palabra datos de proceso G1_XIST: Encoder 1 posicion actual

llustracion 1 Telegramas PROFIdrive.

Estructura de un telegrama

El &rea PZD tiene como composicion las palabras. Esta area tiene una longitud de envio
y otra de recepcion, visto desde el punto de vista del controlador. La longitud es el nimero
de palabras tanto de envio como de recepcidon. Se muestra un ejemplo de un telegrama

con dos palabras de envio y una de recepcion.

pPZD1 = Posicion 1 area PZD (16 bits) ——— QW256 Direccion Salida PZ1 en

Envio . ) PLC
PZD2 —— Posicion 2 area PZD (16 bits) ———» Qw258 Direccion Salida PZ2 en

PLC

Recepcion PZD1— Posicion 1 area PZD IW256 Direccion Entrada PZ1 en
(16 bits) PLC

llustracion 2 Envio y recepcién de palabras.



Telegramas Libres

Son telegramas de PROFIdrive. Entre los disponibles se selecciona telegramas libres ya
que es el que permite el mayor control sobre los valores que se envian y acepta varios
parametros no relacionados entre si. Por ello, es posible hacer uso de la palabra PZD1
gue viene de PZD o datos de proceso. Visto desde la unidad de control este recibe desde
el PLC (RECEPCION) sefiales especificas que ingresan a cada uno de los 16 bits que

componen la palabra.

Conversion de Palabra del PLC S7 1500 a Palabra PZD 1 de CU-320

15 | 14|13 {1211 |w]| s | e |7 |6 5| 4fafz]1]oao
0 | o 0 o | 1] 1] 1] 1
CONF 3 2 1 21
ACTIV ALIM
00001111 | BINARIO | | F | HEx

llustracion 3 Conversion de palabras.

Modo Is6crono

Este modo se usa en la configuracién de periferia descentralizada y accionamientos. La
funcionalidad siempre se utiliza en los PLC-1500 cuando varios valores de los
pardmetros se tengan que elaborar mantenimiento una relacién precisa dentro de un
ciclo. EI modo is6crono cumple caracteristicas como; la ejecucion de procesos de
regulaciéon en PLC S7-1500, en las que la recogida de los valores de medida y la salida
de las sefiales de los actuadores se realiza a través de modulos diferentes, la regulacion
dependiente de varios accionamientos utilizando las funciones de accionamiento

integradas en los equipos.



Motion Control

La funcionalidad de “Motion Control” tiene como soporte el posicionamiento y el

desplazamiento regulados de ejes y es parte integrante de todas las “CPU S7-15007, asi
como de las “CPU S7-1500SP”. Las CPU tecnoldgicas S7-1500T ofrecen funciones

avanzadas.
Technology objects for Motion Control SIEMENS
Amount of axes and performance lngemuity for Uife

£ Identical basic motion trol functions in each CPU

Scalable according to amount of axes and
performance

1511T/TF i i 1515T/TF

%

1516T/TF

Max. 5-10 Axes ) 7-30 Axes "
jeoae 1515SP PC
1512SP 1511 1513 1515 1516 E£T 200SP
Open Controlier
) Positioning axes 1518

Unrestricted © Siomens AG 2018

“11PC4x7D, IPCEx7D ja IPC8X7TD

llustracion 5 Cantidad de ejes y caracteristicas de los “PLC-1500".

System Portfolio — SIMATIC S7-1500 Motion Control SIEMENS
Amount of axes and features Ingenuity for life
Performance SIMATIC §7-1500 Controller g‘oﬂnﬂ:md m -
(TIA Portal V16) CPU 1511) CPU 1513 | CPU 1515| CPU 1516 | CPU 1516T | CPU 1517 CPU 1518 | CPU 1515SP PC2 | 1504D TF | 1507D TF
5 T 55 70 128 30 10 55
10 30 80 128 128 30 30 160
| tew |

-y
®
i
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©
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£
°
=
-
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£
2
]
=

Technology

L

Standard

¥ In 4 ms al 35% CPU load

llustracion 6 Funcionalidad de “Motion Control” de los “PLC-1500".



Objetos Tecnoldgicos

Los objetos tecnolOgicos representan objetos reales, como un accionamiento, en el
controlador. Las funciones de estos objetos se llaman con las instrucciones de “Motion
Control” en el programa. Los objetos tecnoldgicos notifican informacion de estado, como
la posicion, la velocidad, la aceleracion actual, etc. Los datos de configuracion se

guardan en un bloque de datos. Para la funcionalidad estan disponibles los siguientes

objetos tecnoldgicos:

e Eje de velocidad de giro
e Eje de posicionamiento

e Eje sincronizado

TIA Portal

B

Programacion PLC «

CPU 87

-1500

S7-1500 Motion Control

Programa d

e usuario

=

Objetos tecnologicos

S Unn @ e o 9

Instrucciones de ‘U
Motion Control

&a Configuraciéon
" 14 Puestaen
* marcha
% Diagnostico

Cargar en CPU

Blogues de datos JJ

de tecnologia

Funciones online y de
diagnéstico

Objetos tecnoldgicos

i

]

il

[

llustracion 7 Relacion de los objetos tecnol6gicos con el PLC.




Eje de velocidad de giro

Este objeto, conocido como "TO_SpeedAxis", en inglés, sirve para especificar la
velocidad de giro de un accionamiento. EI movimiento del eje se programa con
instrucciones de “Motion Control”. El eje de velocidad de giro calcula consignas de
velocidad de giro teniendo en cuenta las caracteristicas dindmicas y las transfiere al
accionamiento. El sistema considera que existe un reductor de carga. A cada eje de
velocidad de giro se le asigna un accionamiento mediante una trama PROFIdrive o
mediante una interfaz de consigna analdgica. La velocidad de giro se expresa en vueltas
por unidad de tiempo (rpm).

Configuracidn del
objeto tecnolégico

Objeto tecnolégico  Eje de velocidad de giro Programa de usuario
. . Instrucciones de Motion
Calculo de la consigna L l—|
9 ~d Control

de velocidad de giro

|::> Evaluacion del estado

Comunicacion

T

v |

|

Accionamiento
(p. ej. SINAMICS)

llustracion 8 Principio de funcionamiento del objeto tecnoldgico "TO_SpeedAxis".

Eje de posicionamiento

Este objeto, conocido como "TO_PaositioningAxis", en inglés, sirve para posicionar un
accionamiento con regulacién de posicién. Con bloques de instruccion se envian érdenes
de posicionamiento al eje desde el programa. El eje de posicionamiento calcula las
consignas de posicion tomando en cuenta las especificaciones dinamicas y transfiere al
eje de accionamiento las consignas de velocidad de giro. Para el movimiento absoluto,

el objeto debe saber la posicién fisica. Al eje de posicionamiento se le asigna un



accionamiento y un encdéder mediante comunicacion PROFIdrive. El objeto tecnolédgico
ejecuta también movimientos sin relacion de posicion y movimientos de movimientos
relativos cuando su estado no referenciado, se usa la unidad en grados para la posicion
y grados por segundo para la consigna de velocidad.

Configuracion del
objeto tecnoldgico

&
. 4

Programa de usuario

alculo de la
consigna de
posicién

Instrucciones de Motion
Control

Regulacion
de posicion
Procesamiento del valor real

Evaluacion del valor real
Evaluacion del estado

Accionamiento
(p. ej. SINAMICS)

llustracion 9 Principio de funcionamiento del objeto tecnolégico "TO_PositioningAxis".

Eje de sincronismo
Este objeto, conocido como "TO_ SynchronousAxis ", en inglés, contiene todas las
funciones del objeto tecnolégico eje de posicionamiento. Ademas, el eje se puede

conectar a un valor maestro de modo que el eje siga la variacion de posicion de un eje
maestro en sincronismo.



Configuration of technology objects

Technology object .ﬁ. Technology object
with position value 'k Synchronous axis
Synchronous operation
Leading valud ), b
Position Position User program
setpoint = setpoint
Motion Control
instructions
N -
Extrapolation cizf:gﬁgr

= Status evaluation

Actual Actual Speed
pojtion position setpoint
Communication Communication
[l PROFINET
SINAMICS S210 } SINAMICS S210
Motor Motor

llustracion 10 Principio de funcionamiento del objeto tecnoldgico

"TO_SynchronousAxis".

Bloque de datos

Las caracteristicas de los objetos reales se configuran mediante los objetos tecnol6égicos
y se guardan en blogues de datos tecnolégicos. El bloque contiene todos los datos de
configuracion, consignas y valores reales, ademas de informacion sobre el estado del
objeto tecnoldgico. El programa TIA Portal genera automaticamente el bloque de datos
tecnoldgico en el momento donde se crea el objeto tecnolégico. A los datos del bloque

de datos tecnoldgico se accede en lectura y en escritura desde el programa de usuario.



Instrucciones de Motion Control

Las instrucciones de Motion Control representan las interfaces de programacion de los
objetos tecnoldgicos. Con las instrucciones se dan 6rdenes a los objetos tecnolégicos
desde el programa de usuario. Mediante los parametros de salida de las instrucciones
se hace un seguimiento del estado de las 6rdenes que se estan ejecutando. Mediante el
bloqgue de datos tecnolégico se consulta informacion sobre el estado del objeto

tecnolégico y se modifican determinados parametros de configuracion durante la

ejecucion.
Funcién Objeto tecnoldgico
Eje de velocidad de Eje de posicionamiento Eje sincronizado
giro (Pagina 125) (Pagina 126] (Pagina 127)
Instrucciones de Motion Control (programa de usuario)

"MC_Power (Pagina 484)" X X X
Habilitar y blogquear objetos tecnologicos
'MC_Home (Pagina 493)" - X X
Referenciar objetos tecnoldgicos,

_ajustﬂr el punto de referencia
'"MC_MoveJog|(Pagina 520" X X X
Mover ejes en modo Jog
'MC_MoveVelocity (Pagina 514)" X x X
Mover ejes con especificacion de

velocidad
"MC_MoveRelative |(Pagina 509" - X X
Posicionar ejes de forma relativa
"MC_MoveAbsolute (Pagina 504" - X X

_Posicionar ejes de forma absocluta
"MC_MoveSuperimposed (Pagina 528" - x X
Posicionar ejes de forma superpuesta
'"MC_Gearln (Pagina 552" - - X
Iniciar sincronismo de reductor
'"MC_Halt |(Pagina 499]" X X X
Parar ejes
"MC_TorqueLimiting (Pagina 600" X X X
Limitacidn de par mediante reduccién

del par
'"MC_Reset (Pagina 490)" X X X
Confirmar alarmas, reiniciar objetos

tecnoldgicos
'MC_TorqueAdditive (Pagina 606)" X X X
Especificar y activar/desactivar par

aditivo

llustracion 11 Tabla de instrucciones disponibles paralos objetos tecnoldgicos.



MC_POWER

Ninguna accion de este bloque puede ser cancelada por alguna otra accién de Motion
Control. Cuando el parametro "Enable” = TRUE habilita un objeto tecnoldgico y no
cancela ninguna otra instrucciéon de Motion Control. Al bloquear el objeto tecnolégico
(pardmetro "Enable” = FALSE) se cancelan todas las peticiones de movimiento en el
objeto tecnolégico correspondiente conforme al "StopMode" seleccionado. Este proceso

no puede ser cancelado por el usuario.

%WB10
“MC_POWER_DE"
MC_POWER
& %
EN ENO
%DB 3 "CONTROL_EJE_
"PositioningAxis_ 1" POWER_
BJET" — axis Status —i > TATUS_]
"CONTROL_EJE_ Busy —7=°¢
1" POWER_EN_ "CONTROL_EJE_
| — Enable 1" POVER_
StartMode Error — ERROR_1
StopMode Errorld #

llustracién 12 Instrucciéon MC_POWER.

MC_RESET

Este bloque de instruccién acusa todas las alarmas y fallos tecnoldgicos del programa.
Al acusar los fallos, se borran los bits "Error" y "Warning" del bloque de datos tecnoldgico.
La instruccién con "Restart" = TRUE reinicia los objetos tecnolégicos. Con el objeto

tecnoldgico reiniciado se aplican datos de configuracion nuevos en el bloque de datos

tecnoldgico.
%DB9
*MC_RESET_DB"
MC_RESET
& Y
EN ENO
YB3 Done —7512E
“PositioningAxis_ Busy —ialse
EJET" — puds CommandAbort
ed —i 5
"CONTROL_EJE_ Error —ifalse
1".RESET_EXE_
1 Errorid #
— Execute
- = Restart

llustracién 13 Instruccién MC_RESET.



MC_HOME
La instruccion de este bloque establece la referencia entre la posicion del objeto
tecnoldgico y la posicion mecanica. El valor de posicion se asigna para ello a una marca

de referencia. Dicha marca representa una posicion mecanica conocida.

%WB11
*MC_HOME_DE"
MC_HOME -
&
EN ENO
. ReferenceMarkP
&3 osition
"PositioningAxis_ s
EJET" — Axis Done
Busy —f T IDE
"CONTROL_EJE_ CommandAbort
1" HOME_EXE_ ed —ifzlze
I — Execute Error — 2
Position Errorid 55 (
Mode

llustracion 14 Instruccion MC_HOME.
MC_MOVEABSOLUTE
La instruccion de este bloqgue mueve un eje hasta una posicion absoluta. Con los
pardmetros "Velocity", "Jerk", "Acceleration" y "Deceleration" se especifica el

comportamiento dindmico durante la operacion de movimiento.

““B14
MC_
MOVEABSOLUTE _
DB*
MC_MOVEABSOLUTE
&Y
EN ENO
YDEB3 Done —4 73 12E
*PositioningAxis_ Busy —ifalie
EJE1" — Axis CommandAbort
ed =i
.COthRDL—E'E— Error —i7al5¢
1°.MOVABS_
EXE_) —IEerie Errorld
"CONTROL_EJE_
1".POS_ABS_1 — position
"CONTROL_EJE_

1" VEL_ABS_1 — velocity
Acceleration
Deceleration
Jerk
Direction

llustracién 15 Instrucciéon MC_MOVEABSOLUTE.



MC_MOVERELATIVE
La instruccion de este bloque mueve un eje con relacion a la posicién que hay al iniciar
el procesamiento de la peticion. Con los parametros "Velocity", "Jerk", "Acceleration” y

"Deceleration" se especifica el comportamiento dindmico durante la operacion de

movimiento.
“DB15
“MC_
MOVERELATIVE _
DE"
MC_MOVERELATIVE
&%
EN ENO
ﬂ{ﬂﬂﬂ DQ"E = T3 15 E
"PositioningAxis_ Busy—l:.- 1=
EJE1" — pyie CommandAbort
ed —1zlce
.CDN:FRDL—E'E— Error —i72ic¢
1" .MOVREL_
Errorid

EXE_! — Execute
"CONTROL_EJE_
1" .POS5_REL_1 Distance
"CONTROL_EJE_
1" VEL_REL_1 — velocity
Acceleration

Deceleration
Jerk

llustracion 16 Instruccion MC_MOVERELATIVE.



MC_MOVEVELOCITY

La instruccion de este bloque mueve un eje a velocidad/velocidad de giro constante. Con
los parametros "Velocity", "Jerk", "Acceleration” y "Deceleration” se especifica el
comportamiento dindmico durante la operacion de movimiento. En el eje de
posicionamiento/eje sincronizado, el parametro "Velocity” especifica una velocidad. En

el eje de velocidad de giro, el parametro "Velocity" especifica una velocidad de giro.

“WB13
"MC_
MOVEVELOCITY _
DBE"
MC_MOVEVELOCITY
&= Y
EN ENO
YNB3 InVelocity — 7=/ ¢
"PositioningAxis_ Busy — /5 ¢
EJE1" Axis CommandAbort
ed — falze
"CONTROL_EIJE_ Erap —tfalse
1" MOWEL_
Errorid =

EXE_! — Execute
"CONTROL_EJE_
1".MOVE_VEL_
r Velocity
Acceleration
Deceleration
Jerk
Direction
- & == Current

PositionControll
true = ad

llustraciéon 17 Instruccion MC_MOVEVELOCITY.



MC_MOVEJOG

La instruccion de este bloque realiza el movimiento de un eje en modo Jog. Con los
parametros "Velocity”, "Jerk", "Acceleration” y "Deceleration" se especifica el
comportamiento dindmico durante la operacion de movimiento. En el eje de
posicionamiento/eje sincronizado, el pardmetro "Velocity" especifica una velocidad. En

el eje de velocidad de giro, el parametro "Velocity" especifica una velocidad de giro.

“DB12
*MC_MOVEJOG_
DB"
MC_MOVEJIOG
& %
EN ENO
YB3 InVelocity —7'=/°¢
*Positioningfxs_ Busy =7
EJE1" — Aus CommandAbort
ed —iizlze
"CONTROL_EJE_ —afalse
1".JOG_FWD_1 — JogForward .
Errorid ®

"CONTROL_EJE_
1" JOG_REV_1 == JogBackward

"CONTROL_EJE_
1" JOG_VEL_T — velocity

Acceleration

Deceleration

Jerk
PositionControll
¢ —gd

llustracion 18 Instruccion MC_MOVEJOG.

MC_GEARIN
La instruccion de este bloque permite iniciar un sincronismo entre un eje maestro y un
eje esclavo. La duracion y el recorrido de la sincronizacion dependen de los siguientes

paradmetros:



¢ Instante de inicio de la peticion "MC_GEARIN".
e Dinamica del eje esclavo en el instante de inicio.
e Caracteristicas dinamicas para la sincronizacion.

¢ Dinamica del eje maestro.

El factor de transmisidon se especifica como la relacion entre dos nUmeros enteros, que
son numerador y denominador en los parametros “"RatioNumerator" vy
"RatioDenominator” respectivamente. El numerador del factor de transmision se indica

en positivo 0 en negativo. De ello resulta el siguiente comportamiento:

» Factor de transmision positivo: Tanto el eje maestro como el eje esclavo se
mueven en la misma direccion.

» Factor de transmision negativo: El eje esclavo se mueve en direccién opuesta al
eje maestro. El sincronismo se puede iniciar tanto con los ejes detenidos como

con el eje maestro en movimiento.

%DB27
*MC_GEARIN_DB"
MC_GEARIN
& %
EN ENO
%R 3 InGear —'c
*PositioningAxis_ Busy—47=1-¢
EJE1" Master CommandAbort
ed =i
. D84 Error =72
Synchronous Axis
WM1000.0
*GEARIN_EXE"
: : Execute
WD1210

"NUMERADOR" RatioNumerator

WMD1214 RatioDenomina
*DENOMINADOR" tor

Acceleration
Deceleration
Jerk

llustracion 19 Instruccion MC_GEARIN.



Practica Experimental #1
Titulo: Puesta en marcha de los equipos SINAMICS S120.

Al final esta practica usted debe poder:

e Configurar correctamente los equipos SINAMICS S120 en TIA Portal.
¢ |dentificar de manera adecuada los tipos de comunicacion.

e Reconocer errores en los parametros para la puesta en marcha.

e Comunicar los equipos con motores usando protocolo DRIVE-CLIQ.

e Realizar la puesta en marcha de 3 servos motores usando el control del
operador.

Paso 1

Al abrir el programa TIA PORTAL, se debe crear un nuevo proyecto, colocar el nombre
“‘PRACTICA1”, la ruta de direccidén en la computadora donde estara almacenado el
proyecto, el autor y los comentarios que sean necesarios a detallar. Luego dar clic en
“crear”. Usted puede guardar este proyecto donde crea conveniente, por el momento
puede guardarlo en la ruta: C:\Users\larco\OneDrive\Escritorio\VALIDACIONES DE LAS
PRACTICAS EXPERIMENTALES SINAMICS S120

llustracién 1 Vista inicial y creacién de proyectos de TIA PORTAL



HIVOS DE PRACTICAS EXFERIMENTALES SINAMICS 51 (CTICATPRACTICAT
Totally Integrated Automation

P

El proyecto: "PRACTICA1" se ha abierta correctamente. Seleccione el siguiente paso:
LS
5  Configurarun
dispositivo
\3, Escribir programa PLC

Configurar
objetos tecnoldgicos

Parametrizar el
RS accionamiento

Configurar una imagen
HMI

Abrir la vista del
proyecto

%

0S DE PRACTICAS EXPERIMENTALES SINAMICS S120\PRACTICATIPRACTICAT

’ llustracion 2 Vista de portal del proyecto.
Paso 2
Acceder a la “Vista del proyecto” y comenzar a agregar los diferentes equipos SINAMICS
S120. En “Agregar dispositivos” elegir la seccion de “accionamientos y arrancadores”,
ampliar la pestafia “Accionamientos SINAMICS?”, buscar “SINAMICS S120”, seleccionar
“Unidades de regulacion” y luego buscar la unidad de control, CU 320-2 PN, se elige la
version del firmware correspondiente a la del equipo fisico, que es la version 4.8. Al

finalizar dar clic en “Aceptar”.
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llustraciéon 3 Listado de Accionamiento.



Paso 3
En la seccion de catalogo buscar y agregar el tablero terminal “Terminal Board TB30”
para el control de las entradas y salidas, analdgicas y digitales, este debe colocarse a la

derecha de la “Control Unit” arrastrando con el clic.

Torally Intograted Auamarien

e G M2 L ) PORTAL
= Visla tnpologica | s Vista de redes |IF Vista de dispasitivos || Opsiones )
e
2 Sl
1
H

oy

|

e | T

Paso 4
Buscar y agregar, en el catalogo, en la seccion “Power Modules” y elegir el médulo de

potencia de la familia “PM240-2”, arrastrando con el clic se colocara a la derecha de la
“Control Unit”. Por ultimo, agregar el médulo de potencia segun su numero de serie y
caracteristicas: “6SL3210-1PB13-8ULQ”. Pueden copiar el cédigo del médulo y pegarlo

en la parte de filtro para encontrarlo mas rapido.

T mwpwisp dbomma B |

EEoYy

L U
SE]

[l Propiedades " informacién 4] % Disanastion

| | Variables10 | Constantes de siste... | Textos

slridn g | POWEF Module - Seleceidn - PM

N

o w
> [vista deiallada < = / o
visa el pora

5 Urit oe 8¢

llustracion 5 Vista de dispositivos con PM240-2 confi'd.



Paso 5

Se configura a la “Control Unit Adapter CUA31”, que esta dentro del “Power Module”,
dando clic sobre este y en “General”, “seleccion”, con su numero de serie y
caracteristicas: “6SL3040-0PA00-0AA1”.
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llustracion 6 Vista de dispositivos con CUA31 configurada.

Paso 6

Buscar en el catalogo, en la seccion “Motores”, luego “Motores Sincronos” y elegir el
motor sincrono de la familia “IFK7”, agregar el motor, arrastrando con el clic hacia la
“Control Unit Adapter”, segun su numero de serie: “1FK7033-4CF21-1UAQ”.
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llustracion 7 Vista de dispositivos del primer eje configurado.



Paso 7

Buscar y agregar, en el catalogo, en la seccion “Motor Modules”, “Double Motor Module”.
Dentro del modulo, seleccionar en el catalogo, el tipo de objeto de accionamiento
“6SL3120-2TE15-0AA3”.

PURco gicen Yer pserar gnife  Opgiones  Hemamienas vamana  Auda Totally Integrated Automation
Gy 3 X 6= X 9o T 0GB eubeerconmononine B ME X o1 = PORTAL
PRACTICAT » Unidac amientn_1 [51
|| Dispositivos | & Vista topologica | s Vista de redes |BY Vista de dispositivos || Opcienes (=]
£} [ 2 | & [uridadde sccionsmens_1 7] o B &) L[] @ & 4 =]
& > : = |~ cataioge g
& X
~ _1meacnca & & & =
W Agecar dspasiiv & & ® g
h Dispasitvosyredes & & o B pedi: [<Toden 1|
+ & Unidad de accionamiento_1 [$120 €U2202 Pt » 2 Uniddes de repulacion B
Y Confruracit e dispusivns 2| ] » 8 e Mocies H
4 Orliney diagntstica » 2 Pover odues
(®) Prueba de recepcitn = & Motor Modhdes =
» 2 Reguiacicn accaramieni & single Motor Macles Y
b [ Cede acoanaments, | = Doubie botor Moduies H
» g B de acconamenio_3 = » & motores H
» & B ve accoramienio_3 » g sistemss de medica 7
] B e A » i Componentes compiemartarios - |z
» 15 Traces H
» 5 Dispositivos no agrupadas E
+ 5 Conligueacién de saquridud :
b 38 Funcianes pa varios dispasitivas @ L
+ (3 Dispositivos no asignados 2
+ 3l Datos camunes H
R, o T :
Y —— [ p—— - H
» 7 Version Contol face .
[ yr——" I ]
» [ Lacior de tarjetasimernada USB. E
Dol Motor Mo
[ Propledades | inf ion_ 4| % Diagnéstica | '?
General | Variables 10| Constanies de sisie... | Texios refernc: H
» Genem’ | version: - T
et | oot -seecdon-oam o] v :
» Detalies del Motor Module: Destripeic H
e (5 Double ot Mol v ezpeciiado &
o dsica: | Nimers de puertos DRVE-LLIQ: L
Lo datcs e l eiapa de potencia (5. cf. eferenca)
2 el st Coneetugo drunts
dercarm
accionarmients seleccionado: | Ala dramca tervo) =)
soaccon o = o - = o etigrsion
[ it H <Fave o crivs 3] <Fis S i 3 < |
[2] @e G5L3120-2TE13-0Ax SERVO 1.60kW 3.00Aet DC510 620V Refrigeracd.
Boskse 85L3120-27E15-0Am SERVO 27000 s0Aet DCSI0_ 20w Refagerace
Booksae 5L2120-2TE21-0A% SERVO. o op0Aet DCS1_ 6200 Retagerace
Boskse 851312027621 BAw: SERVO o700y 18.00et DCSI0_8208  Pefagerace,
Bosksae SSL3121-21E13 0Au SERVO 260um 3008t DCSW_620w  Refagerace. o
Bookse GSL2121-2E15.0A SERVO. 27000 500Aet DCS10_620N  Refagerace:
T - - > O sooksae ssizia- T onm scwvo g0 S0t DCSI0_ 20w Petagerace -

Tl o

llustracion 8 Vista de dispositivos del “Double Motor Moule”.

Paso 8

Buscar y agregar, en el catalogo, en la seccidon “Motores”, luego “Motores Sincronos” y
elegir el motor sincrono de la familia “IFK7”. Por ultimo, agregar el motor segun su
numero de serie y caracteristicas: “1FK7032-5AK71-1LGO0”. EI motor debe colocarse a

la izquierda dentro del médulo.
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llustracion 9 Vista de dispositivos del segundo eje configurado.



Paso 9
Buscar y agregar, en el catalogo, en la seccion “Motores”, luego “Motores Sincronos” y

elegir el motor sincrono de la familia “IFK7”. Por ultimo, agregar el motor segun su

numero de serie y caracteristicas: “1FK7022-5AK71-1DG0”. Debe colocarse a la derecha

del motor anterior.
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Paso 10
Las conexiones que se mostraban anteriormente se hacian de forma automatica, por lo

que se debe borrar estas conexiones y reconectar nuevamente segun la imagen a
continuacién, tomando en cuenta el orden y posicion de los conectores DRIVE-CLIQ en

la parte fisica del tablero. Las conexiones son de color celeste.
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IIusaién 11 Vista de dispositivos con las conexiones DRIVE-C rrectas.

Las conexiones DRIVE-CLIQ deben quedar segun se indica a continuacion:
Desde X101 de la Control Unit >> X200 del Power Module

Desde X500 del Motor del eje 1 >> X202 del Power Module

Desde X102 de la Control Unit >> X200 del Double Motor Module

Desde X500 del Motor del eje 2 >> X202 del Double Motor Module

Desde X500 del Motor del eje 3 >> X201 del Double Motor Module

Paso 11
Después de realizar las conexiones entre la “Control Unit”, el “Power Module” y el “Double

Motor Module” con sus respectivos servos motores, se procede a realizar las
parametrizaciones de los ejes de cada servo motor. Se dirige al arbol del proyecto, que
esta en la parte izquierda del programa, para elegir “Eje de accionamiento_1”. Dentro de
ese eje estara la opcion “Parametrizacion”. Al dar doble clic sobre la parametrizacion del
cualquier eje de accionamiento se obtiene la siguiente ventana y en la parte superior

derecha las pestafias de vista de funciones y vista de parametros.
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llustracion 12 Ventana de parametrizaciéon de un eje de accionamiento.

Paso 12
En la “Vista de parametros” se deben verificar los siguientes valores en los parametros
p210, p278, p340 que vienen por defecto y p1300, si no se encuentra como se indica en

la imagen a continuacion, entonces debe ser modificado.

[ vista funciones

Vista pardmetros |

Lista de pard
B3 ES [Mostrar parametros avanzados [+] & Z¢ B %
et il

Todos los pal Nimero Texto de parsmetro alor Uni.. | luego dedatos | Minimo Maximo
» Puesta en marcha p18700] Encéder 1 Juegos datos encéder Numero a 0 DDs 0 99
Guardary restaurar p18800] Encéder 2 Juegos datos encoder Nimero a 9 DS 0 99
Informacion del sistema p189[0] Encéder 3 Juegos datos encéder Nimero a 99 DS 0 99
Ajustes bisicos » r192 Etapa de potencia Propiedades fimuare 1 oH
» Entradasisalidas > r1o3 Etapa de potencia Propiedades firmware 2 oH
} Canal de consigna » p199[o] Nombre objetos de accionamiento a 69 [ 65535
» Modo de operacién r200[0] Etapa de potencia Cédigo actual o P05
» Funciones de accionamiento p2010] Etapa de potencia Cédigo a 10012 PDS ) 65535
» Eunciones de aplicacién r203[0] Etapa de potencia Tipo actual [100] SINAMICS § PDS
» Comunicacién » 1204f0] Etapa de potencia Propiedades hardware H P05
» Diagnéstico » r206[0] Etapa de potencia Potencia asignada, Valor asignado 270 kW
- » 120700 Etapa de potencia Intensidad asignada, Valor asignado 500 Aef
Ll 208 Etapa de potencia Tensién nominal de red 400 Vef
W » r090] Etapa de potencia Intensidad mxima, Catdlogo 15.00 Aef
i p210 Tension de conexion de equipos a 600 V 1 63.000
-; » p212 Etapa de potencia Configuracion oH
r238 Etapa de potencia Resistencia interna 0,00000 oh...
p25100] Etapa de potencia Ventilador Contador de horas de funciona oh PDS ) 4294967295
» p2ssio] Etapa de potencia Contactor Tiempo de vigilancia, Contactor 0 ms =i 65535
p278 Tensién en circuito intermedio Umbral de subtension Reducc oV -80 o
» p2s7o] Vigilancia defecto a tierra Unbral, Reducido al inicio de Ia pr. 60 % ) 100
289 Etapa de potencia Intensidad de salida maxima 0,00 Aef
‘ p290 Etapa de potencia Reacci6n en sobrecarga [0] Reducirintensidad de salida
1293 Etapa de potencia Umbral de alarma modelo de temperatura 0 °C
1337(0] FEM asignada del motor 000 vef MDS
p338[0] Intensidad limite del motor ) 7.00 Aef  MDS 0 10000
133900] Tensién asignada del motor 000 Vef MDS
- p340[0] Calculo automé tico Parametros del motorlregulacion [1] Calculo completo DS
p3410] Momento de inercia del motor a 0,000065 kgm* MDS 0 100.000
p342(0] Momento de inercia Relacidn entre totaly del motor 1000 MDS 1 10000
p344[0] Masa del motor (para modelo de motor térmico) 00 ky  MD5 0 50,000
p1250[0]  Regulador de Velc Ganancia proporcional 100 AV DDS 0 100
pi278 Mando de freno Evaluacién de diagnéstico 0] Mando de freno con evaluacién de diagnéstico
p1300[0]  Modo de operacién Lazo abiertolcerrado 120] Regulacién de velocidad giro (sin encéder) oS
p131710]  Control por Uff Activacisn [0] Desactivado (p1300 actia) oS
p13180]  Modo Uff Tiempo aceleracidnideceleracién 10000 s DDs 0 999.999
pi3190]  Control por Uff Tensiéna frecuencia cero 00 Vef DDS 0 50

llustracién 13 Configuracion dentro de la Vista de parametros.



Paso 13

Luego, se dirige a Vista de funciones >> Parametrizacion basica >> Légica de habilitacion
y procede a seleccionar las sefiales para la alimentacion de servicio, orden de conexién
y consigna de velocidad. Como las senales vienen de la caja de control de operador, se

usa la siguiente tabla.

[ Vista funciones

Légica de

| Vista parametros

B
~ Parametizacién bésica (<)
Médulos de funcién
Tipo de regulacion
Limitaciones
Intervalos de muestreoffrecuencia d...
Acondicionamiento valor real
Sincronizacién de posicion del rotor

Légica de habilitacién ()
Y Controliegulacién
» Funciones de accionamiento

¥ SafetyIntegrated
Légica de mando

[5]

Configuracion de telegramas

= o E——| 1-slimentscion enservicio

DES1 (act. nv. bajo)

- = £ -con
[ o m

0=DES1

DES2 (act. nv. bajo) Fuente de sefiales 1

[l  ®
1 =condicién de servicie, sin DES2
DES2 (sct. nv. bajo) Fuente de sefiales 2 E
les
DES3 (act. nv. bajo) Fuente de sefiales 2 E Y =Dess

< [0}

DI | DIRECCION NOMBRE

0 r722.0 Alimentacion de Servicio 1

1 r722.1 Alimentacion de Servicio 2

2 r722.2 Alimentacion de Servicio 3

3 r722.3 Contactor

4| r722.16 Orden de Conexion 1

5| 72217 Orden de Conexion 2

6 r722.4 Orden de Conexion 3
Al [DIRECCION NOMBRE

0| r4055[0] | Consigna de Velocidad motor 1
0| r4055[0] | Consigna de Velocidad motor 2
1| r4055[1] | Consigna de Velocidad motor 3

llustracion 15 Designacion de seiales de la caja de control de operador.



Paso 14

Ahora se procede a configurar las sefiales para las habilitaciones del primer eje de
accionamiento segun la tabla descrita previamente. Dar clic en “alimentacion de servicio”,
luego en “Seleccionar fuente de sefal’, elegir “Regulacion de accionamiento” y se coloca

el parametro “r722.0”. Luego dar clic en Aceptar.
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llustracion 16 Configuracion de la seial de la alimentacion de servicio del eje 1.

Paso 15

Ahora dar clic en “DES1”, luego en “Seleccionar fuente de sefal”, elegir “Regulacion de

accionamiento” y colocar el parametro “r722.16”. Luego dar clic en “Aceptar”.
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llustracion 17 Configuracion de la seial para la orden de conexién del eje 1.
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Paso 16

Ahora dirigirse a “Control/regulacién”, en “Suma de valores de consigna”, dar clic en
“Consigna de velocidad de giro 2”, luego en “Seleccionar fuente de sefal”, elegir “Objeto
entrada/salida_1" y se coloca el parametro “r4055[0]”. Luego dar clic en “Aceptar”. Con

esto se especifica la sefal en porcentaje que determina la velocidad del eje del motor.

Totalty Integrated Automation
sideiu PORTAL

Paso 17
Ahora se procede a configurar las sefales para las habilitaciones del segundo eje de
accionamiento. Dar clic en “alimentacion de servicio”, luego en “Seleccionar fuente de

sefal”, elegir “Regulacién de accionamiento” y se coloca el parametro “r722.1”. Luego

dar clic en “Aceptar”.
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llustracion 19 Configuracion de la seial de la alimentacion de servicio del eje 2.

Paso 18

Ahora dar clic en “DES1”, luego en “Seleccionar fuente de sefal”, elegir “Regulacion de

accionamiento” y se coloca el parametro “r722.17”. Luego dar clic en “Aceptar”.
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llustracion 20 Configuracion de la seial para la orden de conexién del eje 2.

Paso 19

Ahora dirigirse a “Control/regulacién”, en “Suma de valores de consigna”, dar clic en

“Consigna de velocidad de giro 2”, luego en “Seleccionar fuente de sefial”, elegir “Objeto



entrada/salida_1" y se coloca el parametro “r4055[0]". Luego dar clic en “Aceptar”. Con

esto se especifica la sefal en porcentaje que determina la velocidad del eje del motor.
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IIustrcién 21 Configuracién de la seinal para la consigna de velocidad del eje 2.

Paso 20

Ahora se procede a configurar las sefiales para las habilitaciones del segundo eje de
accionamiento. Dar clic en “alimentacion de servicio”, luego en “Seleccionar fuente de
senal”, elegir “Regulacién de accionamiento” y se coloca el parametro “r722.2”. Luego

dar clic en “Aceptar’.
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llustracion 22 Configuracion de la sefal de la alimentacién de servicio del eje 3.




Paso 21

Ahora dar clic en “DES1”, luego en “Seleccionar fuente de sefial”,

elegir “Regulacion de

accionamiento” y se coloca el parametro “r722.4”. Luego dar clic en Aceptar.
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IIustraCIon 23 Configuracion de la seial para la orden de conexion del eje 3.

Paso 22

Ahora dirigirse a “Control/regulacién”, en “Suma de valores de consigna”, dar clic en

“Consigna de velocidad de giro 27, luego en “Seleccionar fuente de sefal”, elegir “Objeto

entrada/salida_1" y se coloca el parametro “r4055[1]”. Luego dar clic en Aceptar. Con

esto se especifica la senal en porcentaje que determina la velocidad del eje del motor.
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llustracion 24 Configuracién de la sefal para la consigna de velomdad del eje 3.

Paso 23



Con todos ejes de accionamiento configurados se puede establecer la sefal de
activacion del contactor y tener voltaje en la barra DC con el “Smart Line Module” para
que pueda ser usado por el “Double Motor Module”. Se dirige a “regulacion de
accionamiento”, luego en “Entradas/salidas”, en el recuadro donde indica la flecha de
color amarillo, dar clic. Se abre una ventana, en “Seleccionar fuente de sefial’, elegir
“Regulacion de accionamiento” y seleccionar el parametro r722.3, finalmente dar clic en

“Aceptar”.
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llustracién 25 Configuracion de la seial para la activacion del contactor.

Paso 24

Al terminar todas las parametrizaciones, se debe colocar en el arbol del proyecto en la
seccion de “Regulacion de accionamientos” para luego dar clic en “Cargar dispositivo”.
El programa procedera a asignar una direccion IP adicional, luego de haberse asignado
la direccion IP adicional, se debe buscar el dispositivo seleccionando en “iniciar

busqueda” y luego en “Cargar”.
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llustracion 26 Descarga en el dispositivo conectado.

Carga avanzada

Nodos de acceso configurados de "Unidad de accionamiento_1"

Dispositivo

Unidad de accionami... CU320-2 PN

Conexion con interfazisubred:

Tipo de dispositivo | Slot Tipo de interfa  Direccién Subred
CUX150 PNIE 192.168.0.1
CU320-2PN CUX127 PNIE 169.254.11.22
Tipo de interfaz PGIPC: [/ FruiE [+]
Interfaz PGIPC:  [F ASIx AXB8179A USE 3.2 Gen1 to Gigabit Eth... || ©

| Directo a slot 'cU X150

[ ®

Primer gateway |

[-]®©

Seleccionar dispositivo de destino: | Mostrar dispositivos compatibles [+]
Dispasitivo Tipo de dispositivo | Tipo de interfaz Direccidn Dispositivo de de..
unidad de accionamie... SINAMICS S PNIIE 192.168.0.1 -

|| Parpadear LED

Informacién de estado online:

€3 Error al establecer conexién con el dispositivo que tiene la direccion 192.168.0.1. Se requiere ofra direccién IP especifica del proyed

PNIIE ’

Direccion de acceso

[] Mostrar solo mensajes de error

@ Busqueda finalizada. 1 dispositivos compatibles encontrados de 2 dispositivos accesibles.

7 Recopilando informacién de dispositivos...

(%] Escaneado y consulta de informacién concluidos. Se ha encontrade 1 problema.

r busqueda

(=]
Iv]

llustraciéon 27 Carga Avanzada.

Cargar Cancelar ‘




Carga avanzada en dispositivo... (07132:000011) X

| Asignar direccién IP

Para ejecutar la funcién, la programadora o el PC necesita otra direccion IP
de la misma subred que el dispositivo.

iDesea agregar la direccion IP?

W si No

llustracion 28 Cambio de alreccién IP del PC

Carga avanzada en dispositivo... (0132:000008)

0 Se ha agregado una direccion IP adicional.

La direccién IP 192.168.0.241 se ha agregado a la interfaz ASIX
AXB8179A USB 3.2 Gen1 to Gigabit Ethernet Adapter.

llustracién 29 direccién IP configurada para compatibilidad con la unidad de

accionamientos
Vista preliminar Carga X
9 Comprobar antes de cargar
Estado |1 Destino Mensaje Accion
+ & ~ Unidad de accionami... Listo para operacién de carga. Cargar 'Unidad de ac..
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| Finalizar | E Cargar ; | Cancelar |

]
llustracion 30 Carga a la unidad de accionamientos %uardado en memoria

Paso 25

Después de un tiempo, el programa estara cargado en la unidad de control, se procede

a “Finalizar” para luego activar el “Modo Online” si fuese necesario el monitoreo de las
sefales de habilitacion.
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llustracion 33 Alimentacion del primer eje activado.

Paso 26

Para el funcionamiento, utilizar el “Control del operador” y accionar los interruptores de
las entradas digitales en el siguiente orden; DI3, para el contactor, DIO, DI1 y DI2 para la
alimentacion de los servos motores, DI4, DI5 y DI6 para la activacion de los ejes. Para
variar la velocidad se debe usar los potenciometros que estan asignados a las entradas
analdgicas Al0 para el primer y segundo eje, Al1 para el tercer eje. Varie los
potencidmetros y observe las velocidades de los servomotores, asi como el sentido de

giro.



Practica Experimental #2

Titulo: Comunicacion con PLC 1500 y puesta en marcha con telegramas libres.

Al final esta practica usted debe poder:
e Comunicar correctamente los equipos SINAMICS s120 con PLC 1500.
e Realizar puesta en marcha mediante telegramas libres.

e Elaborar rutinas para alimentacion y activacion de servos motores.

Paso 1

Cargar el archivo de la “PRACTICA_EXPERIMENTAL_S120 1" dando clic en
‘Examinar”, buscar el archivo en la ruta dada previo a esta practica, una vez
seleccionada, dar clic en “Open”. Luego se ingresa a la vista del proyecto y se procede
a guardar el proyecto con el nombre: “PRACTICA_EXPERIMENTAL_S120_2” en la ruta
que usted crea conveniente o] en la siguiente ruta:
C:\Users\larco\OneDrive\Escritorio\VALIDACIONES DE LAS PRACTICAS
EXPERIMENTALES SINAMICS S120.

Abrir proyecto existents

Uttimos proyectos utilizados
o Abrif proyecto existente x

ARCHIVOS .. > PRACTICA_EXPERIMENTAL 1

Capturas de par ™M
PRACTICA_EXPE Logs
ARCHIVOS DE P System

PRACTICA_EXPE ™

22 Dropbox Ve
8 Este equipo XRet

W Red T PRACTICA_ EXPERIMENTAL 1.0p16

mbre de archivo: PRACTICA_EXPERIMENTAL 1.ap16

Proyecto ablerto: _C:\UsersilarcolOneDrive\Escritorio\ARCHIVOS DE PRACTICAS EXPERIMENTALES SINAMCS S120\PRACTICA_EXPERIVENTAL 21PRACTICA_EXPERIVENTAL 2

llustracion 5 Ubicacién y carga de un proyecto en TIA PORTAL
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3
R Guardar proyecto actual como...

~ [buscaneempiazar
Guardar en: WVALIDACIONES DE LAS PRACTICAS EXPERIME

e E-
Py Nombre
Inicio.

Escritoria
[ Lector de tarjetasimemena Us6:

Fecha de modificacion  Tipa
Ningun elemento coincide con el criterio de blsqueda.

Bibliotecas

o |PRACTICA EXPERMENTAL 1

Proyectos del TiA Portal

llustracion 2 Archivo de la practica experimental 2 guardado.
Paso 2

Usando el mismo programa de la tutoria #1, se tienen las mismas conexiones entre los

equipos SINAMICS S120. Se debe cambiar el cable ethernet desde la “Control Unit”
hacia el “PLC S7-1500" y luego desde este PLC hacia la computadora.

PRACTICA 2
PC
192.168.2.1
PLC XL J
THERNET,

192.168.2.2

X150
PROFINET SINAMICS
CuU 320
DRIVE-CLIQ

. EJES DE
RIVE-CLIQue>{ A CCIONAMIENTO

llustracion 3 Vista de dispositivos y controlador agregado



Paso 3

Para agregar el PLC S7-1500 se debe ir al arbol del proyecto y seleccionar la opcion
“Agregar dispositivo”, saldra una ventana en donde se debe seleccionar “controlador”,
luego se elige “SIMATIC S7-1500” para poder buscar mas abajo la CPU que tiene el PLC

en blanco “CPU no especificada” con su version 2.0 correspondiente del equipo fisico.

Fojecto  Edcin Ver Insedar Onine Opciones Hemamientas Vemtara Ajuda

Totally Integrated Automatian

5 Y comurpeoyens 8 N 16 5 X e 5 EE RS b rL Y " PORTAL
| Dispositivos & vista lopolagica | Vista de redes [ Vista de dispositivos || Opciones 1=
® B |of conecrwanend 1] Conesiones <] &) maciones = M3 W 1] @2 3 {4]» §
| w [~[caioge 1§
] FRACTICA EXPERMENTAL 2 = e
W Agregar dispesito — “AQregar dispositivo = ==H
b Disposiivos y edes ni Fito [<Todes> _[~) )| £
= 2 Unidad e accionamiento_1 [s120 cuzzoz pr | 5120 CU320- s = (o Controladores: B[
Y Configuracion de dispesitves o = » [ SMATIC 57.1200 ]
4] Grline y diagnosiico Mo aslanado » [ SMATIC 57-1500
) Prusba de recepon T e » [ smaTIC Ove con-. | (|
» [ Reguiacidn accionamienta [. n 200 Dispositive: » [ SMATIC 57300 ]
» [ Eje da accionamiemto._1 < = » L SMATIC 57400 x
+ [ Eje de accionamiertn_2 e » msmancerzooc |2
» I Eje de acconamiento_3 Condiades o = » [, Device prory 3
weruisiLm z
» la@ Objoto entradalsalida_1 EPNEnEsmen » i 3
» (5 Taces L » [ sistemas P E
» [ CRU1512C-1 PN ; ]
+ i3 Dispositivs no agrupados I T » i Acconamierros yam. ||| 2.
+ & Comfguracién o sequrdad Wz m | neferencia » [ Companentes de red :
+ G Funciones para varies dispesitvos == » [ Lectur y moritorizacin
— Db [siibith s Varsion 18 Pereris deseentralizacs || (=
+ L3 pispositivs no asignados [ CU1577-3 DP 2 : 05
» e D3 comumes — » [ CPU1515-4 PO Descripctn: 5
* 2 Cofiusacion el documerto » (3 CPU 15184 PNIDPODK i Mrfnemecidn,
+ (i idiomas y recursos » (38 CPU 15184 PRDPAIFP Disposano:
+ L& Version Control Inderface e
» 39 Accesas anine Sistemmas IO » [ CAUISTIET I
» [ Lectorde trietasmemara s » [ CPU1515F-2 P
— » [ CPU1516F-3 PHIDP
» [ CPUS17E-3 PP
L » [0 CPU1518F-4 PUDP -
T e g
pefe H
51 Versin i
» [ CPU1515T-2 P ]
Descripcin: 2
< > L
4 Ao vista de disposiivos Cancetar
< C 3| [100%. o] —y— & [<]>
> |Vista detallada | 4 propiedades | %, informacion )] % Dlagnéstico | < W >

llustracidn 4 Vista de dispositivos y dispositivos por agregar.

Add new device

Device name:

PLC_2

Controllers

L

HM

"

PC systems

Drives

[w] Open device view

» [WCPUISTIFI PN
» @ CPUISI3F1PN
» [@cPuIsISF2 PN
» [ CPU 1516F-3 PNIDP
» [ CPU 1517F-3 PNIDP
» [ cPU 1518F4 PNIDP
» (3 CPU 1518F4 PNIDP ODK
» ([} CPU 1518F4 PNIDP MFP
» M CPUISTITIPN
» [ cPutsIST2PN
» [ CPU 151673 PNIDP
» [ CPU 15177-3 PNIDP
» [@cPUISTITRI PN
» [ cPU1515TF2 PN
» ([ CPU 1516TF-3 PNIDP
» [ CPU 1517TF-3 PNIDP
» (@ cPUISI3RI PN
» (@ cPuIsISR2PN
» (@ CPUISI7H3 PN
» (@ cPUSIPLUS
v _l Unspecified CPU 1500
T 6ES7 SXX-X000C00K
[ Unspecified CPU 1500
SIMATIC Drive Controller
» (@ siManc 57-300
» [ g siMamC 57400

a lom cinsame emnn cont

< ] >

Device:

Article no.:
Version:

Description:

X

Unspecified CPU 1500

BEST S5XXI00UK-XXXX

V2.0

Unspecified CPU 1‘

’fT}W‘,

llustracion 5 PLC no especificado por agregarse.



Paso 4

Una vez que hayamos seleccionado el PLC no especificado, se procede a dar clic en la
opcion “Determinar” para que asi se pueda reconocer el PLC fisico, que es la CPU 1516-
3 PN/DP. Se mostrara una ventana llamada “deteccion de hardware” en la cual, luego
de dar clic en “iniciar busqueda”, se mostrara el dispositivo accesible, una vez que se lo

encuentra, se debe seleccionar dicho dispositivo y finalmente dar clic en “deteccion”.
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llustracion 6 PLC antes de ser detectado.

Deteccion de hardware para PLC 1

Tipo de interfaz PGIPC:
Interfaz PGIPC:

1 pruiie [~
[l six Ax851794 USE 3.2 Gen1 to Gigabiteth_.. |~ | € €l

Dispoesitivos accesibles y compatibles de la interfaz seleccionada:

Direccién MAC
28-63-36-AB-C2-7E

Direccién
192.168.2.1

Dispositiva Tipo de dispositivo | Tipo de interfaz
plc_1.interfaz profinet_1 CPU 1516-3 PNIDP PNIIE

[ | Parpadear LED

Informacion de estado online: 0O Mostmrsnln’jes de error
! Dispositivo accesible encontrado plc_1.interfaz profinet_1
© Bisqueda finalizada. 1 dispositivos compatibles encontrados de 2 dispositives accesibles.
Scanning y consulta de informacion concluidos.
=*2 Recopilando informacién de dispositivos...

ENNEY

‘ Deteccion || Cancelar

llustracion 7 Deteccién de hardware para dispositivos.



Paso 5

Después de la deteccion del dispositivo, aparecera la CPU 1516-3 PN/DP en la vista de
dispositivos con todos los modulos correspondientes a su instalacion fisica. Se debe
verificar que la direccion IP del PLC, para este se debe ir a la parte inferior en

“Propiedades”, en la ventana “General” en “Direcciones Ethernet”, cuya direccion IP sea

“192.168.2.1” ya que esta es la que le pertenece. Asi mismo se debe verificar que la
“Control Unit CU 320-2 PN” tenga la direccion IP “192.168.2.2".

TICAS EXPERIMENTALES] XPERIMENTAL ZWRACTICA EXPERIMENTAL 3

Edicion Ver r Onine Opciones Hemamisrias Vemana Ayuda
i A Guedarproyee S X s X M s 5 G B IR Essblecer coneinonline & 0

R e e PORTAL

PRACTICA EXPERIMENTAL 2 2 PLC_1 [CPL 151
Dispositivos & vista topologica _|sh Vista de redes |[f Vista de dispositivos. || Opcianes
& [0 | dr (i sis mon =] o B &) i
= ] PRACTICA EWFERMENTAL 2 ol ] =
B Agrecardpesino N e £ o] ] =
s Dispasitives y redes: L SN RC I
=@ PLC TICPU 15163 PRI @ ® {
I Conturacin de dspositves = H
4l onlney diagnéstica
e o SEIEE =
v
perfil soporte_0 E

» [ Médulos de comuricacion
» [ Motuios recoiagices
» [ SMATIC Drive Convoller

» [ Modulos de imertaz =

T = A

Disposiceo: i

(]

- - 3] [100%. - § & ?
['d Propicdades  |* informacion 1) | % Diagnostic Referencia: H

Variables 10_| Constantes de siste_| Textos | Verion:

Directiones Ethemel =) pescipeion

Interfaz conectada en red con

Subred o conectacs
aAgregar sibred

» @ iomas yrecirsas
» (& Version Control mertace
+ b Accesos online Protocslo 1P
» [ Lector de rjetasimemaiia U5t
@ Apustar Greceidn ¥ en ol progecio

Dieccidn b

Midscara de subrec

O wniizar outer

> vista detallada < 1 >

A vista ool portal [ER T ]

EXPERIMENTA
Poyecn Edcin ver nsenar Onine pones Hemamenas Venina  Awda e R
S sroproets 3 Mt H X 02 e T [0 B R b conenononine 5 PORTAL
|| Dispositives | Vista topologica | Vista de redes |1 Vista de dispositives || Opciones (=]
@ 12 | i [ unced de sccionamieno_t ] 4 B |4 L] @2 | =]
) R c— S & A1 v Gatilogo 2
| FRACTICA_EXFERMENTAL 2 S & & & Sueer i) )| =
W Maregar dspasivve & & [ - = = — A
1 Dpositves yredes & & & e -l
P 1 [cou 15163 DR » & Uridacen de mgulcin | T
B Configuracién de éspasitvas. » G Line Modkies 2
% Orliney dagntsteo » [ Power vodes
» Lz Bogues de programa " » 2 Motortadles =
» (i Objets tecnaldgices - » 5 Motores Y
s » (g Sistamas d maiida T
» G Compunanies complemen, |
F3 I £l =
o0 « informasion g
Disposiive: i
e ]
’ 2 _
Il H
<] i 3] [focw - a o
[ Propicdades | infommacion 51 % Diagnésico [ H
|| General | variables 10 | Constantes de siste.. | Textos | vesion: | g
Gereral Il - X 2
Direceiones Ethemet g D= H
Unidade: de rguiacién d
Intertaz conectada en red con | |
» [z} Configuracidn del documerne: Submd; | no conectada
Bl s i [ aqegrsues
» [ Varion Control nferface i
» i Accesos online Protocolo IP
» I Lector i tarrss mamors 153 !
Diecciga® [ 152.165.3 .2
Miscara de subeed: [ 755, 255. 255 0|
0 sincronizarlos ajustes el o con el ecewolader 10
() blzarrusar
b -
> Vista detallada < [ > : T

T o

llustracion 9 Direccién IP de la CU 320-3 PN.



Paso 6

Ahora se procede a realizar las comunicaciones entre los equipos, para esto, se debe ir
a la “Vista de Redes” y conectar, usando el cursor, la CU 320-3 PN con la CPU 1516-3
PN/DP. La conexién debe estar como se indica en la figura desde los puertos con forma
cuadrada de color verde relleno. Asi mismo en la “Vista topoldgica” también se debe

realizar la conexion de los equipos en sus respectivos puertos.
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llustracion 11 Vista topoldgica de la conexion PROFINET entre PLC y SINAMICS S120.




Paso 7
Una vez realizadas las conexiones PROFINET tanto en la “Vista de redes” como en la

“Vista topoldgica”, se procede a ir a las “Propiedades” de la “Control Unit”, en la parte
inferior en “General’ se selecciona la opcidon “Configuracion de telegrama” y aqui se debe
modificar el parametro Rango datos “partner” en la opcién “Enviar” en “Regulacién
accionamiento — telegramas” al valor 1246, luego se escoge no modificar variables en la

ventana emergente y aceptar.
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llustracién 12 Configuracion del telegrama libre para Regulacion de accionamientos.

Variables en modulo (0262:004004) [

La direccién del modulo ha cambiado. ; Qué debe ocurrir
] con las variables asignadas?

’ (®)iNo modificar las vanables.

(") Reasignar variables con la nueva direccién del médulo.

Aceptar

llustracion 13 Ventana de variables en médulo.
Paso 8
En la misma ventana dar clic en la flecha verde junto a “Recibir (Consigna)” para ir a la
ventada “Sentido de recepcion”, alli se debe dar clic en los dos espacios disponibles, en
el primero seleccionar Regulacién accionamiento >> p2051 >> PZD1 y en el segundo se

seleccionan las sefales que se parametrizaron con el control de operador en la anterior



practica tales como: activacién de contactor (K), alimentacién de servicio para los 3 ejes
(ALIM), CON/DES para los 3 ejes (ACTIV) y por ultimo confirmar fallos (CONF). Se

resume en la siguiente tabla.
Conversion de Palabra del PLC S7 1500 a Palabra PZD 1 de CU-320

15 14 13 12 11 10 9 8
0 1 1 1

CONF

| 7F [ HEx |

01111111 | BINARIO |

llustracion 14 Asignhacion de Bits de PZD1
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llustracion 15 Ventana de sentido de recepcion.



Palabra de mando 1 Interconexion bit a bit [X

Destinos seleccionad
X o ——g—' Regulacion accionamiento: p738, (CU Ful-
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llustracion 16 Ventana de seleccién de destino y de interconexién bit a bit.

Paso 9
Ahora se debe dirigir al PLC dentro del arbol de proyectos para agregar un nuevo de

bloque, este sera un bloque de datos llamado “envio_telegrama” que va a contener las
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llustracion 17 Vista de ventana de bloque de datos “envio_telegrama”.



Paso 10

Se agrega un nuevo bloque, una funcién con nombre “rutina” donde se configura como
entrada “iniciar” de tipo “Bool” y como salida “palabra” de tipo “Word”. Ahora se realiza la
programaciéon en LADDER con bloques “TON” y “MOVE” de la rutina de activacion y

movimiento de los 3 ejes como se muestra.

ainiciar

+ OUT — #pakoa

o,

telegrama
alimentcions

w084
| “EC_Tmer o

0

%ﬂﬁmm. [ srsmaeec. [ Oniney s [ Ul Regiocine_[& o i)
llustracion 18 Vista de ventana de la funcidn rutina.




%DB2
"IEC_Timer_0_DB"
TON
#iniciar Time MOVE
{ | IN Q EN — ENO—
#4s — PT ET #0ms — 3 QUT1 — #palabra
telegrama”.
#iniciar MOVE activar_contactor
/1 EN — ENO——
"envio_ 3 QUT1 — #palabra
telegrama”.
confirmar_fallos
IN
%DB3
"IEC_Timer_0_
DB_1"
TON
#iniciar Time MOVE
| N Q EN _
T#5s T#0ms 3'}
#35 — PT ET 0ms "emvio_ OUT1 — #palabra
telegrama”.
alimentacion3 _
%DB4
"IEC_Timer_0_
DB_2"
TON
#iniciar Time MOVE
{ | IN Q EN — —
#65 — PT ET #0mMs "emvio_ 3 QUT1 #palabra
telegrama”.
activacion1 |y
%DB5
"IEC_Timer_0_
DB_3"
TON
#iniciar Time MOVE
—— ———m Q EN — ENO ——
#85 —PT ET #0ms "envio_ s QUT1 — #palabra
telegrama”.
activacion2 __
%DB6
"IEC_Timer_0_
DB_4"
TON
#iniciar Time MOVE
—— ——mn Q EN — ENO —
T#105 — PT ET — T#0ms "ervio_ s QUT1 #palabra
telegrama”.
activacion3 __
%DB7
"IEC_Timer_0_
DB_5"
TON
#iniciar Time MOVE
—— ———n Q EN — ENO —
#175 —PT ET #0ms “ervio_ s QUT1 — #palabra
telegrama”.
activacion2 __ py

llustracién 19 Vista del bloque funcién “rutina”.



%DB8
"IEC_Timer_0_
DB_6"
TON
#iniciar Time MOVE
—o ———m Q EN —— —_—
T#205 — PT ET — T#0mSs "envio_ s= QUT1 — #palabra
telegrama”.
activacionl __
%DB9
"IEC_Timer_0_
DB_7"
TON
#iniciar Time MOVE
—— ———m Q EN — —_—
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telegrama”.
alimentacion3 __ py
%DB10
"IEC_Timer_0_
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TON
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—o ——m Q EN — —_—
T#285s — PT ET — T#0ms "erio_ st QUT1 — #palabra
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"IEC_Timer_0_
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TON
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T#355 — PT ET — T#0ms "envio_ st QUT1 — #palabra
telegrama”.
activar_contactor
IN
%DB12
"IEC_Timer_0_
DB_10"
TON
#iniciar Time MOVE
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T#30s T#Oms P e
36 PT ET T envio_ QUT1 — #palabra
telegrama’.
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IN
%DB13
"IEC_Timer_0_
DB_11"
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#iniciar Time MOVE
—— ——m Q EN — —_—
T#37s T#0ms P sk
3 PT ET T envio_ OUT1 — #palabra
telegrama’.
confirmar_fallos N

llustracién 20 Vista del bloque funcién “rutina”.



Paso 11

Abrir el bloque “Main [OB1]” y arrastrar la funcién “rutina” al primer segmento, colocar un
contactor con marca %MO0.1 con nombre “RUN” y salida de palabra %QW246 con
nombre “TELEGRAMA SALIDA”.
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llustracion 21 Vista de ventana de bloque “Main”.

Paso 12

En el segmento 2 se debe anadir un bloque “Move” con la variable “%IW36” en su entrada
con nombre “TELEGRAMA ENTRADA”, y la variable “MW2” en la salida con nombre
“‘BREAKER”. Para cambiar el nombre de una variable, se debe dar clic derecho encima
de la variable y seleccionar la opcion “Cambiar nombre de variable”. Después del bloque
“‘Move” ir a la parte derecha del programa, en “Instrucciones” desplegar la pestafa
“Instrucciones basicas”, agregar un bloque de comparacion “CMP ==", dar doble clic en
este bloque y seleccionar el tipo “Word”. En la parte de arriba de esta comparacion
colocar la variable “MW2” con nombre “BREAKER?”, en la parte debajo de la comparacion
colocar “16#0020”. Finalmente agregar una bobina con variable “M0.1” cuyo nombre

saldra “RUN”, que activara la rutina de movimiento de los ejes.
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llustracion 22 Vista de ventana de bloque “Main”.

Paso 13
Ahora dirigirse a la “Unidad de accionamientos”, “Regulaciéon de accionamientos”, dar
clic en “Diagnéstico”. En la secciéon de “Comunicacién” dar clic en “Sentido de envio”,

colocar el parametro “r722” y dar clic en “Aceptar”.
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llustracion 23 Vista de ventana de “Sentido de envio”.




Paso 14
Se debe seleccionar la “Control Unit” para carga al dispositivo, se abrira la ventana de
“Carga avanzada” y se debe “Iniciar busqueda” del dispositivo. Dar clic en “Cargar’ y

luego en “Finalizar”.

Carga avanzada I

Nodos de acceso configurados de "PLC_1"

Dispasitivo Tipo de dispositivo | Slot Tipo deinterfa | Direccidn Subred
PLC_1 CPU1516-3 PNIDP 1 X1 PNIIE 192.168.2.1 PNIIE_1
CPU1516-3 PNIDP 1X2 PNIIE 192.168.1.1

CPU1516-3 PNIDP 1X3 PROFIBUS 2
Tipo de interfaz PGIPC: ﬁ_PNn‘IE \'|
Interfaz PGIPC: |l ~51x AX88179A USE 3.2 Gen' to Gigabit th.. | =| &
‘Conexién con interfaz/subred: | Directo a slot "1 X1' \'| ©
Primer gateway: | [~ ®
Seleccionar dispositivo de destino: | Mostrar dispositivos compatibles |-
Dispositivo Tipo de dispositivo | Tipo de interfaz Direccion Dispositive de de...
= plc_l.interfaz profinet_1 S7-1500 PNIIE 192.168.2.1 -
- -- FN’ Direccion de acceso -

|| Parpadear LED

Informacién de estado online: jes de error

€3 Eror al establecer conexion con el dispositivo que tiene la direccion 192.168.2.1. Se requiere otra direccion IP especifica del pruyec
@ Bisqueda finalizada. 1 dispositivos compatibles encontrados de 3 dispositivos accesibles.

Iniciar blisqueda
= Mostrarsolnd

o Recopilande informacion de dispositivos.. E
€3 Escaneadoy consulta de informacién concluidos. Se ha encontrado 1 problema. m
| camgar || cancelar |

- A e

llustracion 24 Carga avanzada del PLC.

Carga avanzada en dispositivo... (0132:000011)

| Asignar direccion IP

Para ejecutar la funcién, la programadera o el PC necesita otra direccion IP
de la misma subred que el dispositivo.

:Desea agregar la direccion IP?

!E(f) si 1| MNo |

llustraciéon 25 Asignacion de direccion IP.




Carga avanzada en dispositivo... (0132:0000038)

0 Se ha agregado una direccion IP adicional.

La direccién IP 192.168.2.241 se ha agregado a la interfaz ASIX
AX88179A USB 3.2 Gen to Gigabit Ethernet Adapter.

#

llustracion 26 Direcciéon IP adicional.

Vista preliminar Carga %
e Comprobar antes de cargar
Estado | Destino Mensaje Accién
41 @ ~ P Listo para operacion de carga. Cargar 'PLC_1"
H ~ Proteccion Proteccién contra acceso no auterizade

Los dispositivos conectados a la red corporativa o directamente
a Internet deben protegerse adecuadamente contra accesos no

p.ej. usando ct y ion de redes.
Encontrara mas informacién sobre sequridad industrial en
i hitp: ifwww.siemens.comlindustrialsecurity
@  » Paarmodulos  Los modulos se pararan para realizar la carga en el dispositi Parar todos -
(] » Configuracién de ... Borrary sustituir datos de sistema en el destino Cargaren dispositivo
V] » Funcién de testy ... Los médulos con funcién activa de testy puesta en marcha pued Aplicar todas

=1 3]

Finaliza (a[gar Cancelar

llustracion 27 Vista preliminar de carga.
[REsutados e fe operacion decarga ———————————————— ——————X|

g Estado y acciones tras operacion de carga
Estade ! Destino Mensaje Accién
g @ ~ e La carga en dispositivo ha finalizado correctamente. Cargar "PLC_1"
] » Amancarmédulos  Arrancar médulos tras cargar. Arrancar médulo
<] ] [>]
. [ Finalizar ||  cargar || Cancelar |

llustracion 28 Carga en el dispositivo finalizada.
Paso 15
Se debe seleccionar la “Control Unit” para carga al dispositivo, se abrira la ventana de
“Carga avanzada” y se debe “Iniciar busqueda” del dispositivo. Dar clic en “Cargar’ y
luego en “Finalizar”.



Carga avanzada

Nodos de acceso configurados de "Unidad de accionamiento_1"

Dispositive Tipe de dispositive  Slot Tipo de interfa  Direccién Subred
Unidad de accionami.. CU320-2 PN CUX150 PNIE 192.168.2.2 PNAE_1
CU320-2PN CUX127 PNIE 169.254.11.22

Tipo de interfaz PGIPC: ﬁ_PN\'IE

[-]®

[-]®

Seleccionar dispesitivo de destine:

Interfaz PGIPC:  [W 451X AX881794 USE 3.2 Gen' 1o Gigabit Eth... |+ | (€ |
Conexion con interfazisubred: | Directoa slot "CU X150"

| Mostrar dispositivos comp

Dispositive Tipo de dispositive | Tipo de interfaz | Direccién Dispositivo de de._.
. Unidad de accicnamie... 5120 CU320-2 PN PNIIE 192.168.2.2
- - PNIIE Direccion de acceso
(| Parpadear LED
Iniciar bisqueda
Informacién de estado online: [ Mostrar solg jjes de error
!, Dispositivo accesible encontrado plc_1.interfaz profinet_1
€ Busqueda finalizada. 1 dispositivos compatibles encontrados de 3 dispositivos accesibles.
Scanning y consulta de informacion concluidos. E
=% Recopilando informacién de dispositivos... [v]
=
—

llustracion 29 Carga avanzada de la “Control Unit”.

Cargar en dispositivo

Cargando la configuracion

Transferencia de los parametros: Listo
Arranque del dispositivo: 2%

Cancelar

llustraciéon 30 Proceso de carga de la configuracion.

Vista preliminar Carga E3

nnnnnn Mensaje Accién
41 @ ~ Unidad de accionami... Listo para operacion de carga.

Q ~ Paametrizaciénd... Tenga e

nta las indicaciones siguientes
Tras la descarga, guardar la parametrizacién de forma Guardarla
remanente o

etrizacion de
o ’ forma remanenta
<] i 5]
Actualizar

| Finalizar | Cargar

[ cancelar |

llustracidon 31 Carga en el dispositivo finalizada.
Paso 16
Por dltimo, establecer conexién en linea con el PLC y la “Control Unit”’, puede hacerlo
directamente colocandose en el nombre del proyecto y seleccionando a ambos
dispositivos y dando clic en conectar. Luego debe activar la observacion con el icono de
gafas dentro del bloque “Main”. Se observa que la variable “TELEGRAMA ENTRADA”
tiene valor inicial “16#000”, esto significa que el breaker trifasico no esta subido, por lo

tanto, no hay energia. Se sube el breaker para que la energia trifasica alimente al sistema



y se observara que el valor cambiara a “16#0020”, finalmente comenzara la rutina de

movimiento de los ejes.
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llustracion 33 Vista de bloque “Main” con observaciéon activada.
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llustracion 34 Vista de bloque “Main” de la activacion de rutina de movimiento.

Paso 17

La rutina de movimiento empieza accionando el contactor, luego el primer servo motor
comenzara a moverse, luego el segundo y por ultimo el tercero. Después de moverse
cada servo motor durante el tiempo establecido, se apagaran en orden contrario, para
luego encenderse los 3 servo motores al mismo tiempo durante un tiempo establecido y

finalmente se apagaran al mismo tiempo. Fin de la rutina.



Practica Experimental #3

Titulo: Comunicacion de equipos SINAMICS S120 con PLC 1500: Puesta en marcha
mediante objetos tecnoldgicos.

Al final esta préactica usted debe poder:

e Accionar tres servos motores mediante objetos tecnoldgicos.
e Realizar el control de los accionamientos desde el PLC-1500.

e Configurar pardmetros de los objetos tecnoldgicos.

Paso 1
Cargar el archivo de la “PRACTICA_EXPERIMENTAL_S120 2” dando clic en
“‘Examinar”, buscar el archivo en la ruta dada previo a esta practica, una vez
seleccionada, dar clic en “Open”. Luego se ingresa a la vista del proyecto y se procede
a guardar el proyecto con el nombre: “PRACTICA_EXPERIMENTAL_S120_3" en la ruta
que usted crea conveniente o] en la siguiente ruta:
C:\Users\larco\OneDrive\Escritorio\VALIDACIONES DE LAS PRACTICAS
EXPERIMENTALES SINAMICS S120

RIMENTALES S120PRACTICA_EXPERIMENTA

Abrir proyecto existante

Ultimos proyectos utilizados

ARCHIVO... > PRACTICA_EXPERIMENTAL 2

Organizar ~ ’wu =- 0 0

O Misica

B videos . AdditionalFiles
Capturas de par ™M
PRACTICA_EXPE Logs

T s e S ARCHIVOS DE P System

Exarinar Eimnar e

PRACTICA_EXPE ™P
&% Dropbox
W Este equipo XRet

W Red T PRACTICA EXPERIMENTAL 2p16

Imbre de archivo: | PRACTICA_EXPERIMENTAL 2.3p16

ferto: C:\UsersilarcolOneDrive\EScritorio\ARCHIVOS DE PRACTICAS EXPERIMENTALES SINAMICS S120\PRACTICA_EXPERIMENTAL_2\PRACTICA_EXPERIMENTAL 2

llustracidon 6 Ubicacién y carga de un proyecto en TIA PORTAL
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llustracion 2 Archivo de la practica experimental 3 guardado.

Paso 2

Acceder a la “Vista del proyecto”, en el “arbol del proyecto” desplegar la pestafia “PLC_1
[CPU 1516-3 PN/DP]” y dirigirse a “Bloques de programa”. Seleccionar el bloque de color
verde con nombre “rutina [FC1]”, dar clic derecho para “Borrar’ el bloque, luego de
aceptar también se debe acceder al “Main [OB1]” y eliminar el bloque dando clic derecho

eligiendo “Borrar”.
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llustracion 7 Eliminacion de la funcion “Rutina”.



Paso 3
Una vez eliminada la funcién “rutina [FC1]” tanto en el “Main [OB1]” como en el “Arbol

del proyecto” se debe también eliminar los bloques “Timer” usados en la practica anterior,
dirigirse a “Bloques de sistema”, “Recursos de programa”, seleccionar todos los bloques

“IEC_Timer_0...” y eliminaros con el boton “suprimir” y seleccionar “Borrar”.

Totally Integrated Automation
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[l propiedates [ mfamaciin 6| W piagrésticn

llustracion 8 Eliminacion de los “Timer”.

Paso 4
Dirigirse al “Main [OB1]” nuevamente para agregar el bloque “TON”, dar clic en “Aceptar”,
este sera el unico “Timer” en esta practica. En el terminal de tiempo prestablecido “PT”

colocar “2000”, ya que el tiempo que viene por defecto en milisegundos. En el terminar

de tiempo transcurrido “ET” colocar “0”.
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llustracion 9 Bloque Timer “TON”.



Paso 5
Se procede a colocar un bloque “Move” seguido del bloque “TON”, en la entrada “IN”

colocar la variable “envio_telegrama.alimentacion3” y en la salida “OUT” colocar la
palabra “QW246”. Colocar otro bloque “move” debajo de la primera linea, en la entrada

colocar la variable “envio_telegrama.confirmar_fallos” y en la salida la palabra “QW246”.

También se agrega un contacto N.C. MO.1.
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llustracion 6 Bloques “Move” para alimentacion y acusar fallos del eje 3.

Paso 6
Se debe dirigir a la “Vista de redes” y seleccionar la “Control Unit”, en “Propiedades”, dar
clic en “Interfaz PROFINET”, luego en “Configuracion de telegramas”, aqui se debe

cambiar a “Telegrama SIEMENS 105” en los tres ejes de accionamiento.
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llustracion 7 configuracion del telegrama 105 en los ejes de accionamiento.




Paso 7
Ahora se procede a usar objetos tecnoldgicos, en el “Arbol del proyecto”, dentro del

PLC_1[CPU 1516-3 PN/DP] dirigirse a la pestana “Objetos tecnolégicos” y desplegar,
dar clic en “Agregar objeto”. Saldra una ventana en la cual se selecciona el recuadro de
“Motion Control” para agregar el “TO_PositioningAxis”, para el “Eje de accionamiento 1,

luego dar clic en Aceptar.
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llustracion 8 Objeto tecnolégico “TO_PositioningAxis” para el primer eje.

Paso 8
En la seccién de “Parametros basicos” seleccionar “Rotativo” en el “Tipo de eje”,

aparecera una ventana, dar clic en “Si” a la modificacion. El resto se deja por defecto.
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llustracién 9 Parametros basicos del objeto tecnolégico “TO_PositioningAxis”.



Paso 9
En la seccion de “Accionamiento” seleccionar el accionamiento que respecta al “Eje de
Accionamiento 1” configurado con telegrama 105, el “Tipo de accionamiento” debe ser

“PROFIdrive” y la “Conexion de datos” debe ser “Accionamiento”.
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llustracion 11 Seleccion del Accionamiento del eje 1.

Paso 10
En la seccion de “Encoder” seleccionar el “Tipo de encdder” cuyo tipo es “Incremental”,
la “Conexidn de datos” debe ser “Encdder” y el “Encdder” debe ser “Eje de accionamiento

3” configurado con telegrama 105.
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llustracion 12 Parametros de Encodder.

Paso 11

Para las secciones de “Intercambio de datos accionamiento” e “Intercambio de datos
encoder” se debe dejar por defecto.

Paso 12

En la seccidén de “Parametros avanzados” en “Mecanica” se debe elegir, en “Encoder”,

“Modo de montaje del encoder”, “En el eje del motor”. El resto se deja por defecto.
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llustracion 13 Parametros de mecanica.




Paso 13
En la seccion de “Parametros avanzados” en “Pre-ajuste de dinamica” se debe modificar
el “Tiempo de aceleracion” y “Tiempo de deceleracion” en 5 segundos, con esto, la

“Aceleracion” y “Deceleracion” se cambiaran a 720 grados por segundo cuadrado.
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llustracion 14 Pre-ajuste de dinamica.

Paso 14

En la seccion de “Parada de emergencia” se deja por defecto. En la seccion de “Limites”
se deja por defecto todos sus parametros. Lo mismo para la seccion de “Referenciado”
con todos sus parametros. En la seccion de “Vigilancia de posicion” se deja por defecto

los parametros de “Vigilancia de posicionamiento”.

Paso 15

En “Error de seguimiento” se debe desmarcar la casilla “Activar la vigilancia de error de
seguimiento”. En “Sefal de velocidad cero”, en “ventana de velocidad cero”, cambiar a 5
grados por segundo y el “tiempo minimo de permanencia en ventana de velocidad cero”

a 0.1 segundos.
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llustracion 16 Sefial de velocidad cero.

Paso 16
En la seccién de “Lazo de regulacion” se deja por defecto todos los parametros.

Paso 17

Volvemos al “Arbol del proyecto”, dentro del PLC_1[CPU 1516-3 PN/DP] dirigirse a la
pestafia “Objetos tecnoldgicos” y desplegar, dar clic en “Agregar objeto”. Saldra una
ventana en la cual se selecciona el recuadro de “Motion Control” para agregar el “TO_

SynchronousAxis”, para el “Eje de accionamiento 2, luego dar clic en Aceptar.
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llustracion 17 Objeto tecnolégico “TO_ SynchronousAxis” para el segundo eje.

Paso 18

En la seccién de “Parametros basicos” seleccionar “Rotativo” en el “Tipo de eje”,

aparecera una ventana, dar clic en “Aceptar’” modificacién. El resto se deja por defecto.
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llustracién 18 Parametros basicos del objeto tecnolégico “TO_SynchronousAxis”.



Paso 19
En la seccién de “Accionamiento” seleccionar el accionamiento que respecta al “Eje de
Accionamiento 2” configurado con telegrama 105, el “Tipo de accionamiento” debe ser

“‘PROFIdrive” y la “Conexion de datos” debe ser “Accionamiento”.
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llustracion 19 Parametros de accionamientos.
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llustracion 20 Seleccion del Accionamiento del eje 2.




Paso 20
En la seccion de “Encdoder” seleccionar el “Tipo de encdder” cuyo tipo es “Ciclico
absoluto”, la “Conexién de datos” debe ser “Encdder” y el “Encéder” debe ser “Eje de

accionamiento 2” configurado con telegrama 105.
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llustracion 21 Parametros de Encdder.

Paso 21
Para las secciones de “Intercambio de datos accionamiento” e “Intercambio de datos

encoder” se debe dejar por defecto, tal cual se ve en las imagenes a continuacion.

Paso 22
En la seccion de “Parametros avanzados” en “Mecanica” se debe elegir, en “Encdder”,

“Modo de montaje del encdder”, “En el eje del motor”. El resto se deja por defecto.
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llustracion 22 Parametros de mecanica.

Paso 23
En la seccion de “Parametros avanzados” en “Pre-ajuste de dinamica” se debe modificar
el “Tiempo de aceleracion” y “Tiempo de deceleracion” en 5 segundos, con esto, la

“Aceleraciéon” y “Deceleracion” se cambiaran a 720 grados por segundo cuadrado.
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llustracion 23 Pre-ajuste de dinamica.



Paso 24

En la seccion de “Parada de emergencia” se deja por defecto. En la seccion de “Limites”
se deja por defecto todos sus parametros. Lo mismo para la seccion de “Referenciado”
con todos sus parametros. En la secciéon de “Vigilancia de posicion” se deja por defecto

los parametros de “Vigilancia de posicionamiento”.

Paso 25
En “Error de seguimiento” se debe desmarcar la casilla de “Activar la vigilancia de error
de seguimiento”. En “Sefal de velocidad cero” se debe cambiar la “ventana de velocidad

cero” a 5 grados por segundo y el “tiempo minimo de permanencia en ventana de

velocidad cero” a 0.1 segundos.
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llustracion 24 Error de seguimiento.
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llustracion 25 Serfial de velocidad cero.

Paso 26

En la seccién de “Lazo de regulacién” se deja por defecto todos los parametros.

Paso 27

Ahora se procede a agregar el segundo objeto tecnolégico, en la ventana se agrega el
objeto llamado “TO_SpeedAxis”, para el “Eje de accionamiento 2”, luego dar clic en

“Aceptar”. Se procede a configurar sus respectivos parametros.
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llustracién 26 Ventana de objeto tecnoldgico por agregar.



Paso 28

En la seccion de “Parametros basicos” se deja por defecto, a menos que se desee
cambiar las unidades de medida.

Paso 29

En la seccidn de “Accionamiento” seleccionar el accionamiento que respecta al “Eje de
Accionamiento 2” configurado con telegrama 105, el “Tipo de accionamiento” debe ser

“PROFIdrive” y la “Conexion de datos” debe ser “Accionamiento”.
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llustracion 27 Parametros de accionamientos.
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Paso 30

Para la seccion de “Intercambio de datos accionamiento” se debe dejar por defecto, tal
cual se ve en las imagenes a continuacion. También se debe dejar por defecto la seccion
“Mecanica” a menos que se desee invertir el sentido de giro del accionamiento. En la
seccion de “Parametros avanzados” tanto el “Pre-ajuste de dinamica” como la “Parada
de emergencia” se deben dejar por defecto. En la seccion de “Limites” se deben dejar

por defecto todos sus parametros.

Paso 31
Después de terminar la configuracion de los objetos tecnoldgicos se debe activar el
“modo isécrono”, para este se debe dirigir a la “Vista de dispositivos”, luego damos clic

al puerto ethernet de la “CU 320-3 PN” y en “Propiedades”, “General”’, “Opciones

avanzadas”, “Modo isécrono” se verifica que esta marcada.
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llustracion 29 Modo is6crono para modulos locales.
Paso 32

Se accede al tiempo de ciclo de emisién para cambiarlo a 2000 milisegundos.
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llustracion 30 Tiempo de ciclo de emision.
Paso 33
En la “Vista de redes”, damos clic en la conexion Profinet y se vera las “Propiedades”,
en la seccion “General’, “Profinet Subnet’, “Administracion de dominios”, “Sync
Domain_1", “Dispositivo” se debe verificar que el PLC sea el maestro y la Unidad de
Control el esclavo. En “Funcion de sincronizacion” dentro de “Dispositivos 10”7, se debe

visualizar lo antes mencionado.
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llustracién 31 Sincronizacién de Dispositivos.



Paso 34

En el arbol del proyecto dentro del PLC, se debe entrar en “Bloques de programa” para
dar clic derecho al bloque funcién “MC-Servo [OB91]” e ir a propiedades para configurar
el tiempo de ciclo. Se abrira una ventana, se debe dirigir a “Tiempo de ciclo”, debe estar
en 2 milisegundos el “Ciclo de envio” y el “Factor” en 3 para que el “Ciclo de aplicacién”

esté en 6 milisegundos.
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llustraciéon 32 Propiedades del bloque “MC-Servo [OB91]".
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MCServo [OB91] X
J General || Textos |
General Ti de cicl
Informacién tempo de ciclo
Sellos de tiempo
Compilacién () ciclico
Proteccion - S
N Ciclo de aplicacion (ms) | |
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Tiempo de ciclo
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Factor: [E] ﬂ

Ciclo de aplicacién (ms) |6 |

"

¥

| Aceptar H Cancelar |

llustracién 33 Tiempo de ciclo.



Paso 35

Ahora en el arbol del proyecto se debe acceder en la “Control Unit”, luego en el “Eje de
accionamiento”, para dar clic en “Parametrizacion”. Dentro seleccionamos la “Vista de
funciones” y nos dirigimos a “Control/regulacion”, en “Suma de valores de consigna” para
colocar a 0% la consigna de velocidad de giro. Con este se desactivan los

potenciémetros del mando para que no interfiera con la puesta en marcha. Se debe

repetir todo este paso para los otros ejes de accionamiento.
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llustracién 34 Suma de valores de consigna.

p1160[0] Regulador de velocidad Consigna de velocidad 2

Fuente seleccionada:

%

(0%

Objeto de accionam
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» 18850[0]

IF1 PROFIdrive Recibir PZD Palabra, PZD 1
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TB30 Entradas analogicas Valor actual en porcentaje
AlD (X482.1/%482.2)

Al (X482.31x482.4)

IF2 PZD Recibir palabra, PZD 1

%
%

Aceptar

llustracion 35 Consigna de velocidad.

2 idiomas y recursos




Paso 36

Ahora en el arbol del proyecto se debe acceder en la “Control Unit”, luego en el “Eje de
accionamiento 17, para dar clic en “Parametrizacion”. Dentro seleccionamos la “Vista de
parametros” y nos dirigimos a “Puesta en marcha”, se debe buscar el parametro p1300

para poder seleccionar “Regulacion de velocidad de giro con “Encdder”. Se debe hacer

esto para los otros ejes de accionamiento.
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llustracion 36 Vista de parametros de los ejes de accionamiento.

Paso 37

Se debe seleccionar el PLC para carga al dispositivo, se abrira la ventana de “Carga
avanzada” y se debe “Iniciar busqueda” del dispositivo. Se da clic en “Cargar” para que
se le asigne la direccion IP, se da clic en “Si” y luego se agrega una direccion |IP adicional,

se da clic en “Ok”. Finalmente se da clic en “Cargar” y luego en “Finalizar”.



Carga avanzada %

Nodos de acceso configurades de “PLC_1"

Dispositivo Tipo de dispositive | Slot Tipo de interfa | Direccidn Subred
PLC_1 CPU1516-3 PNIDP 1X1 PNIIE 192.168.2.1 PNIIE_1
CPU1516-3 PNIDP 1X2 PNIIE 192.168.1.1
CPU1516-3 PNIDP 13 PROFIBUS 2
Tipo de interfaz PGIPC:  [B_PniE [+]
Interfaz PGIPC:  [RB ASIX AXB5179A USE 3.2 Gen1 to Gigabit Eth... | ~| @)
Conexion con interfazisubred: | Directo a slot "1 X1' [~] ©
Primer gatevay: | [~ ®
Seleccionar dispositivo de destino: Mostrar dispositivos compatibles [+]
Dispaositivo Tipo de dispositivo | Tipo de interfaz Direccion Dispositivo de de...
= plc_1.interfaz profinet_1 S7-1500 PNIIE 192.168.2.1 -
--- - PNIIE Direccion de acceso ---
i y
["| Parpadear LED
Iniciar bisqueda
Informacién de estade online: [*] Mostrar solo ajes de error

€3 Error al establecer conexion con el dispositivo que tiene la direccion 192.168.2.1. Se requiere otra direccion IP especifica del proyec
© Bisqueda finalizada. 1 dispositivos compatibles encontrados de 3 dispositivos accesibles.

+% Recopilando informacién de dispositivos... E
€3 Escaneado y consulta de informacién concluidos. Se ha encontrado 1 problema. |T|
[ cagar || cancelar |

llustracion 37 Carga avanzada del PLC.

Carga avanzada en dispositivo... (0132:000011)

| Asignar direccion IP

Para ejecutar la funcién, la programadora o el PC necesita otra direccion IP
de la misma subred que el dispositivo.

;Desea agregar la direccién IP?

Carga avanzada en dispositivo... (0132:000008)

Q Se ha agregado una direccion IP adicional.

La direccion IP 192.168.2.241 se ha agregado a la interfaz ASIX
AX88179A USB 3.2 Gen1 to Gigabit Ethernet Adapter.

—

llustracion 39 Direccién IP adicional.




Vista preliminar Carga X

9 Comprobar antes de cargar

Estado ! Desting Mensaje Accidn
+ & ~ pca Listo para operacion de carga. Cargar 'PLC_1"

[>]

H ~ Proteccion Proteccién contra acceso no autorizado

Los dispositivos conectados a la red corporativa o directamente
a Internet deben protegerse adecuadamente contra accesos no
autorizados, p. e]. usando cortafuegos y segmentacion de redes.
Encontrara mas informacion sobre sequridad industrial en

http: lhwww.siemens.comiindustrialsecurity

Parar médulos Los moédulos se pararan para realizar la carga en el dispositivo. Parar todos B2

-

Configuracion de ... Borrar y sustituir dates de sistema en el destino Cargaren dispositive

-

» Funcién de testy ... Los médulos con funcién activa de testy puesta en marcha pued Aplicar todas
<] Il ]

| Finalizar |E Cargar §| Cancelar |

]

llustracién 40 Vista preliminar de carga.
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llustracion 41 Carga en el dispositivo finalizada.

Paso 38
Se debe seleccionar la “Control Unit” para carga al dispositivo, se abrira la ventana de
“Carga avanzada” y se debe “Iniciar busqueda” del dispositivo. Finalmente se da clic en

“Cargar” y luego en “Finalizar”.
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llustracion 42 Carga avanzada de la “Control Unit”.

Cargando la configuracion

Transferencia de los parametros: Listo
Arrangue del dispositivo: 2%

llustraciéon 43 Proceso de carga de la configuracion.

Vista preliminar Carga

9 Comprobar antes de cargar

Estado ! Destino Mensaje Accién
4 @ ~ Unidad de accionami... Listo para operacion de carga. Cargar 'Unidad de ac..
(V] ¥ Parametrizacion d... Tenga en cuenta las indicaciones siguientes:
Tras la descarga, guardar la parametrizacion de forma Guardar la
remanente (=] parametrizacion de

’ forma remanente

(<] m [EX

Actualizar

| Finalizar || Cargar H Cancelar |

llustracion 44 Carga en el dispositivo Tinalizada.

Paso 39

Ahora se debe dirigir a “PositioningAxis” y dar clic en puesta en marcha, establecer la

conexion online y se activara el “Panel de mando del eje”. Dentro del panel, en “Control



maestro” se debe dar clic en “Asumir’, se abrira una ventana que preguntara por la

activacion, clic en “Si”, si se desea cambiar el “tiempo de vigilancia” se procede caso
contrario continua.
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El uso del control maestro puede ser peligroso para las
personas y para la maquina.

(Desea utilizar el control maestro para controlar el eje
PositioningAxis EJE1?

Esta funcidn solo es adecuada para la puesta en marcha, el diagnastico y
con fines de prueba. Esta funcién solo la puede utilizar el personal
autorizado.

El eje puede controlarse con el panel de mando del eje mientras el panel
tenga el control maestro. Las modificaciones realizadas en otros lugares
(p- ¢j. en el programa de usuaric) ne influyen durante el funcionamiento
del panel de mando del gje.

En cuanto se devuelve el control al programa de usuario, los valores del
panel de mando del eje y la optimizacién se descartan. Los valores
originales (p. e]. del programa de usuario) vuelven a estar activos.

Si se utiliza este eje como eje conductor, al desplazar el gje pueden
desplazarse también los ejes conducidos.

El eje solo puede controlarse manualmente si existe una conexion directa
entre el TIA Portal y el controlador. Esta conexion directa se vigila
ciclicamente. Si no se recibe ninguna sefial de vida de |a programadora o
el PC durante el tiempo de vigilancia, se cede el control maestro por
motivos de seguridad.

Otras conexiones (p. e]., maquinas virtuales, conexiones remotas) no se
vigilan.

Tiempo de vigilancia: | 2000 ms

llustracion 46 Activacion del eje 1.



Paso 40
Para empezar la puesta en marcha, se debe encerar (0 grados) la posiciéon en el “Modo
de operacion”, seleccionar “Determinar punto de referenciado”, con esto los valores

actuales volveran a cero. Se debe dar clic en “Habilitar” y luego en “Inicio”.

Panel de mando del eje

Control maestro: Eje: Modo de operacion:

[ Asumic | M [& Habiliar | @ Bloguear | Determinar punto de referenciadel~ |

llustracién 47 Punto de referenciado.
Paso 41
Ahora se cambia el “Modo de Operacion” a “Modo Jog”, con esto se puede seleccionar
la velocidad, en grados por segundo, con la que se movera el eje ya sea en un sentido o
en sentido contrario. Se debe “habilitar’ y luego dar clic en “Atras” o “Adelante”.

| Panel de mando del eje

Control maestro: Modo de operacion:

Eje:
[ Asumir | 2 Desactivar | |@ Heabiliar | €3 Bloguear | Y [Modo Jog =

36000.0 ofg2 Frrera——  rerrr—
360000 °ls?
72000000 “ls3

llustracion 48 Modo Jog.



Paso 42

Asi mismo se cambia el “Modo de Operacion” a “Consigna de velocidad de giro”, con
esto se puede seleccionar la consigna de velocidad lineal, en grados por segundo, con
la que se movera el servomotor ya sea en un sentido o en sentido contrario. Se debe

“habilitar” y luego dar clic en “Atras” o “Adelante”.

Panel de mando del eje

Control maestro: Eje Modo de operacion:
Fi’; Asum | @ Desactivar | | o Habilitar | @ Bloguear | Censigna de velocidad de giro -
Controlar ’ ’
Consigna develol_cida;j 7200 s Aceleracion: ‘ 36000.0 of52 | |< Atras | r> Adelante 1
Ineal:
Deceleracion: | - M Parada
’ Tiron:
Estado del eje Valores actuales
[ Accionamiento listo [ Habilitado
I;‘ Error l:‘ Referenciado Mas Posicion:
Velocidad: |0.0 “Is
Error pendiente: ’

Visor de avisos El

llustracion 49 Consigna de velocidad de giro.
Paso 43
Asi mismo se cambia el “Modo de Operacion” a “Posicionamiento Relativo”, con esto se
puede seleccionar el recorrido en grados y la velocidad en grados por segundo, con la
gue se movera el servomotor ya sea en un sentido o en sentido contrario. Se debe

“habilitar” y luego dar clic en “Atras” o “Adelante”.

Panel de mando del eje

Control maestro: Eje: Modo de operacion:
FI’) Asumir | @ Desactivar | ‘J Habilitar ‘ @ Bloguear | [ Posicionamiento relativo [+]
Controlar
Recorrido: Aceleracion: |350000 [daras | Adelante
Velocidad: |720.0 °ls Deceleracion: | ¢ jl Parada
’ Tiron:
Estado del eje Valores actuales
B Accionamiento listo [ Habilitado
I:‘ Error I:‘ Referenciado Mds Posicion:
Velocidad: 0.0 °ls
Error pendiente: ’

Visor de avisos E

llustracion 50 Posicionamiento Relativo.



Paso 44

Finalmente se cambia el “Modo de Operacién” a “Posicionamiento Absoluto”, con esto
se puede seleccionar el recorrido en grados y la velocidad en grados por segundo, con
la que se movera el servomotor ya sea en un sentido o en sentido contrario. Se debe

“habilitar” y luego dar clic en “Atras” o “Adelante”.

Panel de mando del eje

Control maestro: Eje: Modo de operacion:
Ff'y Asumir | @ Desactivar | | % Habilitar | I:@ Bloquear | |Posicionamiento absoluto |'|
Controlar ‘
Posicion: Aceleracion: [l Parada
Velocidad: |720.0 °ls Deceleracion:
’ Tiron:
Estado del eje Valores actuales
[H] Accionamiento listo [H] Habilitado
[ Error [H Referenciado Mas Posicidn:
Velocidad: | 0.0 “ls
Error pendiente: ’

Visor de avisos El

llustracion 51 Posicionamiento Absoluto.

Paso 45

Ahora se debe dirigir a “SynchronousAxis” y dar clic en puesta en marcha, establecer la
conexion online y se activara el “Panel de mando del eje”. Dentro del panel, en “Control
maestro” se debe dar clic en “Asumir’, se abrirda una ventana que preguntara por la
activacion, clic en “Si”, si se desea cambiar el “tiempo de vigilancia” se procede caso

contrario continua.
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llustracion 52 Panel de mando del gje 2.

Activacion (1502:000042)

El uso del control maestro puede ser peligroso para las
personas y para la maquina.

iDesea utilizar el control maestro para controlar el eje
SynchronousAxis_1?

Esta funcién solo es adecuada para la puesta en marcha, €l diagndstico y
con fines de prueba. Esta funcion sole la puede utilizar el persenal
autorizado.

El eje puede controlarse con el panel de mande del eje mientras el panel
tenga el control maestro. Las modificaciones realizadas en otros lugares
(p. €. en el pregrama de usuario) ne influyen durante el funcionamiento
del panel de mando del gje.

En cuanto se devuelve el control al programa de usuario, los valores del
panel de mando del gje y la optimizacidn se descartan. Los valores
originales (p. gj. del pregrama de usuario) vuelven a estar activos.

5i se utiliza este gje como eje conductor, al desplazar el gje pueden
desplazarse tarnbién los ejes conducidos.

El eje solo puede controlarse manualmente si existe una conexién directa
entre el TIA Portal y €l controlador. Esta conexidn directa se vigila
ciclicamente. 5i no se recibe ninguna sefial de vida de la programadora o
el PC durante €l tiempe de vigilancia, se cede el centrol maestro por
motivos de seguridad.

Otras conexiones (p. &), méguinas virtuales, conexiones remotas) no se
vigilan.

Tiempo de vigilancia: | 2000 ms

7

llustracién 53 Activacion del eje 2.

~ Buscarreemplazar

T = Tt




Paso 46
Para empezar la puesta en marcha, se debe encerar (0 grados) la posicion en el “Modo
de operacion”, seleccionar “Determinar punto de referenciado”, con esto los valores

actuales volveran a cero. Se debe dar clic en “Habilitar” y luego en “Inicio”.

Panel de do del eje
Control maestro: Eje: Modo de operacion:
[ Asumic | M @ Habilitar | M Determinar punto de referenciada| |

llustracion 54 Punto de referenciado.

Paso 47

Ahora se cambia el “Modo de Operacion” a “Modo Jog”, con esto se puede seleccionar
la velocidad, en grados por segundo, con la que se movera el servomotor ya sea en un
sentido o en sentido contrario. Se debe “habilitar’ y luego dar clic en “Atras” o “Adelante”.

Panel de mando del eje

Control maestro: Eje: Modo de operacion:

[¥ Asumic | "2 Desactivar | |@ vabiliar | €3 Bloguear | [Modo Jog [=]

360000 °Is?
360000 °Is?
7200000.0 °ls?

llustracion 55 Modo Jog.



Paso 48

Asi mismo se cambia el “Modo de Operacion” a “Consigna de velocidad de giro”, con
esto se puede seleccionar la consigna de velocidad lineal, en grados por segundo, con
la que se movera el servomotor ya sea en un sentido o en sentido contrario. Se debe

“habilitar” y luego dar clic en “Atras” o “Adelante”.

Panel de mando del eje
Control maestro: Eje Modo de operacion:
@ Asumir | @ Desactivar | |J Habilitar | @ Bloquear | Consigna de velocidad de giro |

Controlar

Consigna de velocidad | 300 ofg Aceleracion: |-
lineal:

Deceleracion: | -
p o rien:

|'< Atras I| |> Adelante

j Farada

Estado del eje Valores actuales
[H Accionamiento listo [H Habilitado
[ Emor [H Referenciado Mas Posicion:
velocidad:
Error pendiente: ’

Visor de avisos E

llustracién 56 Consigna de velocidad de giro.

Paso 49

Asi mismo se cambia el “Modo de Operacion” a “Posicionamiento Relativo”, con esto se
puede seleccionar el recorrido en grados y la velocidad en grados por segundo, con la
gue se movera el servomotor ya sea en un sentido o en sentido contrario. Se debe

“habilitar” y luego dar clic en “Atras” o “Adelante”.

Panel de mando del eje

Control maestro: Eje: Modo de operacion:
[ Asumic | G Desactivar | | Habiliar | (€3 Bloguear | [Posicionamiento relative [~
Controlar ’
Recorrido: Aceleracion: |36000.0 |< Atras | \P Adelante
Velocidad: |360.0 s Deceleracién: |=¢ j Parada
’ Tirén:
Estado del eje Valores actuales
@ Accicnamientolisto (M Habilitado
|Z| Error |:| Referenciado Mas Fosicion:
Velocidad: 0.0 °ls
Error pendiente: ’

Visorde avisos E

llustracion 57 Posicionamiento Relativo.



Paso 50

Finalmente se cambia el “Modo de Operacién” a “Posicionamiento Absoluto”, con esto
se puede seleccionar el recorrido en grados y la velocidad en grados por segundo, con
la que se movera el servomotor ya sea en un sentido o en sentido contrario. Se debe

“habilitar” y luego dar clic en “Atras” o “Adelante”.

Panel de mando del eje

Control maestro: Eje: Modo de operacion:
|§f7 Asumir | |‘ﬁ Desactivar | | o Habilitar | |@ Bloquear | Posicionamiento absoluto 5
Controlar

|P Inicio | | d

v

Posicion: Aceleracion:

Velocidad: |360.0 “Is Deceleracion:
’ Tirén:
Estado del eje Valores actuales
|E Accionamiento listo D Habilitado
[ Emor [H Referenciado Mas Posicion:
Velocidad:
Error pendiente: ’
& Confirmar |

Visor de avisos E

llustracion 58 Posicionamiento absoluto.

Paso 51

Ahora se debe dirigir a “SpeedAxis” y dar clic en puesta en marcha, establecer la
conexion online y se activara el “Panel de mando del eje”. Dentro del panel, en “Control
maestro” se debe dar clic en “Asumir”, se abrira una ventana que preguntara por la
activacion, clic en “Si”, si se desea cambiar el “tiempo de vigilancia” se procede caso

contrario continua.
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llustracion 59 Panel de mando del eje 3.

El uso del control maestro puede ser peligroso para las
personas y para la maquina.

¢Desea utilizar el control maestro para controlar el eje
SpeedAxis_17

Esta funcién solo es adecuada para la puesta en marcha, el diagnéstico y
con fines de prueba. Esta funcién solo la puede utilizar el personal
autorizado.

El eje puede controlarse con el panel de mando del eje mientras el panel
tenga el control maestro. Las modificaciones realizadas en otros lugares
(p. &- en el programa de usuario) no influyen durante el funcionamiento
del panel de mando del gje.

En cuanto se devuelve el control al programa de usuarie, los valores del
panel de mando del eje y |3 optimizacidn se descartan. Los valores
originales (p. &j. del programa de usuario) vuelven a estar activos.

Si se wtiliza este eje como eje conductor, al desplazar el gje pueden
desplazarse también los ejes conducidos.

El eje solo puede controlarse manualmente si existe una conexién directa
entre el TIA Portal y el controlador. Esta conexion directa se vigila
ciclicamente. Si no se recibe ninguna sefial de vida de la programadora o
el PC durante el tiempo de vigilancia, se cede el control maestro por
motivos de seguridad.

Otras conexiones (p. €], maguinas virtuales, conexiones remotas) no se
vigilan.

Tiempo de vigilancia: 2000 ms

. Diagndstico
0

’ [ si ][ nNe

llustracion 60 Activacion del eje 3.
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Paso 52

Ahora se cambia el “Modo de Operacion” a “Modo Jog”, con esto se puede seleccionar
la velocidad de giro, en revoluciones por minuto, con la que se movera el servomotor ya
sea en un sentido o en sentido contrario. Se debe “habilitar” y luego dar clic en “Atras” o
“Adelante”. Asi mismo se cambia el “Modo de Operacion” a “Consigna de velocidad de
giro”, con esto se puede seleccionar la consigna de velocidad lineal, en revoluciones por
minuto, con la que se movera el servomotor ya sea en un sentido o en sentido contrario.

Se debe “habilitar” y luego dar clic en “Atras” o “Adelante”.

| Panel de mando del eje

Control maestro: Modo de operacion:

Eje:
[ Asumic | [*& Desactivar | [@ rebiitar | (€3 Bloguear | [Medo Jog [=]

100.0
100.0

20000.0

-0.03486312! 1/min

llustracion 61 Modo Jog.

Panel de mando del eje

Control maestro: Eje: Modo de operacion:

[ asumir | P& Desactivar | [@ Habiliar | [ Biog |

na de velocidad de giro

0145727768 1imin

llustracién 62 Consigna de velocidad de giro.



Practica Experimental #4

Titulo: Sintonizacion, optimizacion y trazas.

Al final esta préactica usted debe poder:

e Realizar graficas y mediciones de las variables fisicas y eléctricas de los ejes de
accionamiento.
e Optimizar el controlador y la velocidad. Sintonizar la respuesta dinamica.

e Configurar estructura de control del tipo servo.

Paso 1

Cargar el archivo de la “PRACTICA_EXPERIMENTAL_S120 3" dando clic en
“‘Examinar”, buscar el archivo en la ruta dada previo a esta practica, una vez
seleccionada, dar clic en “Open”. Luego se ingresa a la vista del proyecto y se procede
a guardar el proyecto con el nombre: “PRACTICA_EXPERIMENTAL_S120_4" en la ruta
que usted crea conveniente o] en la siguiente ruta:
C:\Users\larco\OneDrive\Escritorio\VALIDACIONES DE LAS PRACTICAS

EXPERIMENTALES SINAMICS S120

Totally Integrated Automation

Abrir proyecto existente

Oltimos proyectos util Il Abrir proyecto existente

ARCHL. > PRACTICA EXPERIMENTAL 120 3

o
¢ u ACTICA_EXPE 5
EN
Organizar > Nueva carpeta =- 0O
WENTAL
® Musica Mo Fecha de modificac T Tamafic  VEN!
N

& videos AdditionalFiles

ARCHIVOS DE P ™
PRACTICA EXPE Logs
PRACTICA EXPE System

) Activar comprobacion &

E | PRACTICA_EXPE ™P
Baminar Elimin

2 Dropbox i

8 Este equipo. XRel

W Red T PRACTICA EXPERIMENTAL 3.2p16 1

Nombre de archivo: |PRACTICA_EXPERIMENTAL_3.ap16 Todos I

» Vista del proyecto

llustracidon 10 Ubicacion y carga de un proyecto en TIA PORTAL
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+ i Azcess onlne
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Seenan

T

Escritoria

Bibliotecas

Este equipo
= izemplaz:

MNombre de avchive: | PRACTICA EXPERMENTAL 4

Tipo: Proyectos del TiA Portal v Cancelar

v Vista detallada

Hombre

| 4 Propiedades [ inf, ion 4 | £l Diagnostico diomas y recursos

4 Vista del portal

, llustracion 2 Archivo de la practica experimental 4 guardado.

Paso 2

Acceder a la “Vista del proyecto”, en el “arbol del proyecto” desplegar la pestaia “Unidad
de accionamiento_1”y dirigirse a “Traces” , desplegar y dar clic en “Agregar nuevo trace”.
Se abrird una ventana para proceder a configurar las sefiales a graficar y las condiciones

del registro.

to Edicon  Wer  Inser
% [ s progects

Totally Integeated Automation
PORTAL

Dispositivos A Configuracion | i Diagrama || Opciones
] EEI e E T =
| cursor de medicion

» e o] - congunacsn
=

at0s de proy de disposiivo Sefiales

ondiciones de registo
Hombre Bireccion | Tipodedatas  Coler Comensia e —
1a (2 e [=] Ay

(|

+ [ Positera descontrabzada s 3
~ & Unidad de acclonamiento_1 [$120 cu320.7 - H
BY Canfiguracidn de dispositivos | |3
9 Onina y ciagndstico ;

®) prucba de recapeién a [
» &2 Reguiaciin accionamvento g ) o
B rommtancn Intersecianes consefal seleccionada. H

B piagnasto Yo H

~ & Fje de acoonamiento_1 w1 |
& rametrzacn H

av: ] |&

9 piagnésica
1 ruesta enmarcha

Evaluacidn matematica en el &re de los cursores deme [0
» & Eja de accionamiento_2 i —————

» 2 Eje de accisnamiento_3 AN
a8 Oboto entradalsalida_) | 1Y)
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llustracion 11 Vista de la ventana Traces dentro de la unidad de accionamiento.



Paso 3

En “Sefales” se procede a agregar cualquier sefial de los tres ejes de accionamiento,
seflales que pueden ser fisicas o eléctricas tales como la velocidad, el torque, la
corriente, el voltaje, etc. Se las puede encontrar mediante su direccion, agregar las

sefiales que se muestran a continuacion.

PRACTICA_EXPERIMENTAL 4 * Unidad de accionamiento_1 [S120 CU320-2PN] * Traces » Trace

‘ Y Configuracién | Diagrama

AL ERZ55a B 22 =

~ Configuracion

Sefiales Sefiales

’ Condiciones de registro
Nombre Direccion | Tipo de... | Color Comenterio

1 Eie de accionamiento 1.Consiana de velocidad tras filtro 3062 FLoatT [ Roio [ =]

2 4 Eje de accionamiento 1.Velocidad real filtrada 363 FLOAT [ verdec...
N 3 |4 Eije de accionamiento 1.Intensidad real Valor absoluto 3168 FLoaT M Cianp...

4 @ RGB(D. ..

llustraciéon 12 Sefiales para la Traza.
Paso 4
Dirigirse al “Main [OB1]” dentro del “PLC_1" y cargar los datos al dispositivo, iniciar la
blusqueda de la direccion IP y asignar dicha direccion, cargar y finalizar. También se debe
cargar los datos de la unidad de accionamiento “Control Unit”, iniciar la busqueda de la

direccién IP, cargar y finalizar.

74 Siemens - C:lIsers\arcoiOneDilvelEscritorloWRCHIVOS DE PRACTICAS EXPERIMENTALES SINAMICS S1 20PRACTICA_ EXPERIMENTAL_S120_4PRACTICA EXPERIMENTAL 4
Pojcn Edcdn Ver isedar Onine Opcones Memamientas Venna  Ayda R
F Y] Guwdarproyecre & X e o X e s 5 00 WG Y Eswdlecer conexibn onine LKmE x “ PORTAL
PRACT o EXPERIMENTAL 4 » PLC_1[CPU 15163 PNDP] » Bloques de programa > Main [OB1]
Dispositivos Opciones
@ 2|aa EOEb/8tEt U EU ChaAMD Gy G & ] H
Main | Panel de mando de la CPU H
¥ _] PRACTICA_EXPERIMENTAL_4 Al mbee. Tipe 1o preder Comentanc E
w @~ ot ~ H
@r  mmlcl Bool Inialcall of this OB
a Remanencs Bool «True, if remanent data are available - W
a~ temp -
H
@~ consant 1
. Vista preliminar Carga E3 v =
Al Al ] ec,,,.‘,,on.,.,.,,,.“,w v | Entomo de llamada :
- | N0 s e e ninguns candicion H
Segmento 1 vt ru— Mensaie Accién Modifcar .
4 @ -acn Lsto para operacicn de carga Cargar MC_1 il
@ b Oineeactal H
-« H
@ > Fumiondetesty... Las funciones de testy pussta en servicio e pueden cancelarme  Aplicar todas [T Dlagnostico 1 g
General | Referencia [ Puntos de parada o
Lietenaug H
= Exte diiposiivo 1o 30ports puntos de paradn ]
[ Rt
@ - soques deprogan
]
< C >
[ serarquia de llamada
Acuiaar
J corper. B Consaiee

: V4

llustracion 13 Vista preliminar de carga.



Paso 5

Se procede a activar la conexion en linea y el modo de visualizacion.

Fojecto  Edcin Ver Insedar Onine Opciones Hemamientas Vemtara Ajuda
P 3] Cumdarproyece B X X Wi G OHERS
1 del pr o4

Totally Integrated Automatian
fytntea PORTAL

| Dispositivos Opeiones
= @@=l GERY

| Panel de manda de la CPU
= PRALTICA_EXPERIMENTAL 4 -~ Tipe de daton Vilor preder. | Comenturic.

TouopnE

Bool intal call o s 0B
= [ PLE_1 [CPU 15163 PriDP] Bool <True, f remanen data are available 1
Y Configuracion de dispesitves
4 niine y diagnéstico
~ i Bioques de programa
W Aegar rueva biogue 2 . S
B Maino81]
2 MC-imerpalator [0892]
& MC-senvo jose 1]
8 erwic_legrama o8]
» ' Bloques desistema
L Objetos tecroligicos
I ———
a Variaties PC
Ll Tipos de dates FLC
L Tablss do obmenvaciény forado permanants
% Bachugs onine
& Traces
. Dator e prany de dispas®
% inormacién del programa
4 Supervisionas y avisos del ALC
] Listas de textos de avisa FLC
» (28 Moclos locales
» (3l Pororia descensralizada
= (3 Unidad de accionamiento_1 [$120 CU3202
Y Configuracion de dispasitvas
[y —
* Prueba de ecepcion
» g Reguiacitn accionamienta
+ 5 B o acconamierto_1

i

| entoma de llamada

v

Mo 32 he definedo ningune condkién.

ablecer Ia conexion online Maificar ..

oo de metez 9 bocer con..
Cru1516-3 AHDP ]
s120cusz0-2 P

=

 Puntos de parada
IR

5t d1Ep0iiva 10 F0porta purics 0% parads

|

Carectar Cancolar d
v Jerarquia de llamada

confimar_tallos g 4 oyt

T — S |® Seamenta2:
~ Vista detalloda
o s No hay ringura estrucuea de lamadas disporible.
Homre SRE inmzr frops
| Agrogar dspositva A - - A
lih Dispositves y reces | word [ i —
5 L ten 9 W26 ! 6#002
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li Confguracion de sequridad . -
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llustracion 6 Bloques “Move” para alimentacion y acusar fallos del eje 3.
Paso 6
Luego de activar el modo de visualizacion, subir el “breaker” para la alimentacién

trifasica, la variable “RUN” se forzara a “1” automaticamente.
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llustracion 7 Activacion del “breaker” para la alimentacion trifasica.



Paso 7
Volver a la pestaia “Trace” e ir a la opcion “Condiciones de registro”, elegir la forma en

la que se procedera a realizar la traza.

Condiciones de registro

Modo de disparo: | Disparo en variable [~]
’ Variable de disparo: |Eje de accionamiento_1.Consigna de UE|§| |:'-.|'-3:

’ Evento: |sefial ascendente [+]
A

——

.L' > 1imin
R N

a8

Ciclo: |1.00000 [£] ms (min.0,125 ms)

Duracin de registro (a): |5461,000 [%] ms (max. 5461 ms) [+ Utilizar duracién de registro max

’ Predispam(b)’;hﬂﬂ.ooo [£] ms \

llustracién 8 Condiciones de registro de la traza.
Paso 8
En la seccion de “Diagrama” iniciar la grabacion e inmediatamente ir al objeto tecnolégico

del eje, del cual fue configurada las sefiales, para accionarlo.
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llustracion 9 Diagrama de las trazas.



Paso 9
Dentro del objeto tecnolégico “PositioningAxis_EJE1” ir a “Puesta en marcha” y dentro

del “Panel de mando del eje”, asumir el mando, “Habilitar” el eje y asignar una velocidad
de 1000.0 grados por segundo, realizar movimiento “adelante” y luego de 10 segundos,

desactivar el mando.
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llustracion 10 Panel de mando del eje de accionamiento 1.

Paso 10
Al volver a la seccion de “Diagrama” dentro de “Traces” se observara las senales.
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llustracion 11 Sefiales de consigna, velocidad real, intensidad real de valor absoluto.



Paso 11

Desactivar la conexién en linea. Se procede a realizar los siguientes ejercicios.
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llustracion 12 Desactivacion de la conexién en linea.

Paso 12

Agregar una nueva traza y colocar el nombre “Optimizacion Controlador”, se procedera

a realizar una optimizacion de la velocidad en el controlador. Se agregan las sefiales que

se muestran en la imagen. El “Modo de disparo” se elige “Disparo en variable”, en

“Variable de disparo” se elige el parametro “3.r62” y en “Evento” que sea “sefal

ascendente”. Colocar los tiempos segun se muestra.
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llustracion 13 Traza para la optimizacidn del controlador.

Paso 13

Activar la conexién en linea, iniciar la grabacién e inmediatamente dirigirse a “Unidad de
accionamiento_1”, en “Eje de accionamiento 1°, “Puesta en marcha” en la opcion

“Medicién en parada/en giro”. Dar clic en “Activar”, en “Tipo de medicién” elegir “Medicion

en parada’, luego dar clic en “Activar’ y en “Conectar dar clic en “1”.
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llustracion 14 Valores actuales de la medicion en parada.




Paso 14
La medicion comenzara, como resultado de la medicién, apareceran valores nuevos,

estos valores deben ser aplicados al controlador actual.

Bt
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One Button ...
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Medicién en paradalen giro

Mando Alimentacién Medicién Conectar

CIE o o

Tipo de medicion Configuracion
Efectiie la configuracién antes de iniciar la medicion
Ossin # correspondiente
O calculo de paré de ion
® Medicién en parada
O Calibracién de encoder status
O Medicién en giro [[o1 Ninguna medida

Al habilitar el accionamiento se ejecuta una vez una identificacion de datos del motor (medicion en parada).

J  Elmotorconduce corente y puede maverse hasta tres cuartos de vueka!
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llustracion 15 Valores nuevos de la medicién en parada.

Paso 15
Volver a la traza “Optimizacion Controlador” y se observara la sefial de torque después

de haber aplicado los valores nuevos de la medicion.
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Paso 16

Dirigirse a “Unidad de accionamiento_1", en “Eje de accionamiento 1

, “Parametrizacion”

ir a “filtro de consigna de intensidad” y verificar que los filtros desde el segundo en

adelante estén vacios. Se procede a realizar la sintonizacion de la respuesta dinamica.
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Paso 17
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llustracién 17 filtro de consigna de intensidad.

> |idiomas y recursos

Ahora dar clic en “Puesta en marcha”, dentro del eje de accionamiento mismo, y dirigirse

a la opcion “One Button Tunig”. En “Ajustes dinamicos” elegir “Dinamico”, se debe

“Activar” el mando, luego la “Alimentaciéon” en “1”, luego la “Optimizacion” a “1” y

finalmente “Conectar” en “1”. Se realizara la sintonizacién y se mostraran los valores

actuales como resultado.
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IIustraclon 18 Ventana de “One Button Tuning” para la respuesta dinamica.

Paso 18

Se debe anotar los valores actuales de la “Ganancia P”, “Tiempo integral”

propia” y las frecuencias propias de los filtros 2 y 3.

Paso 19

B
Panel de mando
One Button T..
Mediciénen ...

One Button Tuning

Mando Alimentacion Optimizacian

BH

| Actver | [33  Desactivar | Iniciar

Conectar

| =

J  Deniro de a lim. de recorido, ! accion. debe pader moverse libre sin peligra para personas @ mecanica. El mator se mueve en la im. de recorrida indic. en ambos

% sentidos hasta la vel. méx. (p1082) y | 80% del par del motar a rotor parado (p319).

Ajustes dinamicos Configuracién

Limitacién recorrido 0° a
© Censervador
O Estandar
@Dinsmico
O Factor de dindmica:

1000 %

Resultado de la optimizacion

< w ] B

Niimero Valor anterior
p1460[0] Ganancia P 0,3000
p1462[0] Tpo. accion integr 20,00
p1433[0] Frecuencia propia Modelo de referencia 0,0

1493 Momento de inercia total 0,000000
p1656(0] Filtro de consigna de intensidad Activacion H
p1660[0] Frecuencia propia Filtro 1 1.999,0
p1665[0] Frecuencia propia Filtre 2 1.999,0
p1670(0] Frecuencia propia Filtro 3 1.999.0
p1675(0] Frecuencia propia Filtro 4 1.999,0

- R——

valor actual

Unidad

0,192
5,06
3066
0,000150
3H
1990,0
32890
2069
1999,0

Vi

Nmslrad

S

kg

TEET

[T Y

llustracion 19 Valores actuales después de la sintonizacién.

“Frecuencia

Desactivar la conexion en linea, luego dirigirse a “Ajuste de filtro” y llenar todos los

campos requeridos segun los valores anotados anteriormente.
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llustracion 20 Ajuste de filtro.
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Paso 20

Dirigirse a “Traces” en la “Unidad de accionamiento_1" y agregar una nueva traza con
nombre “Optimizacion Velocidad”. Agregar las sefales mostradas, asi como las
condiciones de registros que se detallan en la imagen. Activar la conexion en linea y

dirigirse a “Diagrama”.
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Paso 21

Iniciar la grabacion e inmediatamente dirigirse a “Unidad de accionamiento_1", en “Eje
de accionamiento 1”7, “Puesta en marcha”, “Asumir” el panel de mando, “Definir’ la
habilitacion del accionamiento, establecer “Consigna de velocidad” como modo de
operacion, asignar una velocidad de giro de 1000.0 r.p.m. y dar clic una sola vez en “Jog

adelante”
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Paso 22
Volver al diagrama de la traza “Optimizacion Velocidad” para ver todas las sefiales de la

velocidad antes y después del filtrado. Realizar mediciones mediante cursores segun sus
necesidades, comentar la respuesta dinamica. Si existe un sobre nivel, reducir a la mitad
la “Ganancia P” y duplicar el “Tiempo integral”, repetir los pasos y ver nuevamente las
sefales. Realizar esta operacion hasta que no exista sobre nivel. Se puede observar las

mediciones guardadas en la carpeta “Mediciones” debajo de “Traces”.

Para los ejes de accionamientos 2 y 3 se debe realizar los mismos pasos previamente

dados para las respectivas optimizaciones.
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Practica Experimental #5

Titulo: Puesta en marcha mediante bloques de instruccion.

Al final esta practica usted debe poder:

e Asumir el mando para el control mediante bloques de instruccion.
e Comunicar los equipos SINAMICS S120 con el PLC 1500

e Control de movimiento de servo motores desde el PLC.

Paso 1

Cargar el archivo de la “PRACTICA_EXPERIMENTAL_S120 4" dando clic en
‘Examinar”, buscar el archivo en la ruta dada previo a esta practica, una vez
seleccionada, dar clic en “Open”. Luego se ingresa a la vista del proyecto y se procede
a guardar el proyecto con el nombre: “PRACTICA_EXPERIMENTAL_S120_5” en la ruta
que usted crea conveniente o] en la siguiente ruta:
C:\Users\larco\OneDrive\Escritorio\VALIDACIONES DE LAS PRACTICAS
EXPERIMENTALES SINAMICS S120

Abrie proyecto existente

Oltimos proyectos util Jl] Abrir proyecto existente
oy

> PRACTICA_EXPERIMENTAL $120.. >

AdditionalFiles
ARCHIVOS DE P ™M
PRACTICA EXPE Logs
PRACTICA_EXPE System
PRACTICA EXPE ™

Userfiles
&% Dropbox Vei
B Este equipo XRel

W Red @ PRACTICA EXPERIMENTAL 4.2p16 1/1/2024 15:5

ﬁc archivo: [PRACTICA_EXPERIMENTAL 4.ap16 Todos los archivos soportados ¢

| b | cancelar

—

llustracion 14 Ubicacion y carga de un proyecto en TIA PORTAL
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llustracion 2 Archivo de la practica experimental 5 guardado.

Paso 2

Acceder a la “Vista del proyecto”, en el “arbol del proyecto” desplegar la pestafia “PLC_1
[CPU 1516-3 PN/DP]” y dirigirse a “Bloques de programa”. Dar clic en “Agregar nuevo
bloque”, seleccionar “Bloque de datos” y colocar el nombre “Control_Eje 1", dar clic en

“Aceptar”.
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llustracion 15 Ventana de primer bloque de datos “CONTROL_EJE_1".




Paso 3

Dentro del primer bloque de datos, se debe agregar las variables que se muestran en la
imagen, variables que ayudaran a los bloques de instruccion en lectura y escritura. Las
variables son del tipo “Bool” y del tipo “LReal”, los nombres de las variables pueden ser

los mismo o a su criterio.
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llustracion 16 Variables del primer bloque de datos.

Paso 4
Nuevamente, dirigirse a “Bloques de programa”, “Agregar nuevo bloque”, seleccionar

“Bloque de datos” y colocar el nombre “Control_Eje 27, dar clic en “Aceptar”.
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llustracion 17 Ventana de primer bloque de datos “CONTROL_EJE_2”.
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Paso 5

Dentro de este bloque de datos, se debe agregar las variables que se muestran en la
imagen, variables que ayudaran a los bloques de instrucciones en lectura y escritura. Las
variables son del tipo “Bool” y del tipo “LReal”, los nombres de las variables pueden ser

los mismo o a su criterio.
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llustracion 6 Variables del segundo bloque de datos.



Paso 6
Asi mismo, dirigirse a “Bloques de programa”, “Agregar nuevo bloque”, seleccionar

“Bloque de datos” y colocar el nombre “Control_Eje 37, dar clic en “Aceptar”.
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llustracién 7 Ventana de primer bloque de datos “CONTROL_EJE_3".

Paso 7

Dentro de este bloque de datos, se de agregar las variables que se muestran en la
imagen, variables que ayudaran a los bloques de instruccion en lectura y escritura. Las
variables son del tipo “Bool” y del tipo “LReal”, los nombres de las variables pueden ser

los mismo 0 a su criterio.
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llustracion 8 Variables del tercer bloque de datos.
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Paso 8

Se procede a agregar las funciones para controlar el movimiento de los ejes, en “Bloques
de programa”, “Agregar nuevo bloque” seleccionamos “Funcion” y colocamos
“ACCIONAMIENTO_EJE1” en el nombre, luego clic en “Aceptar”.
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llustracion 9 Ventana de la primera funcién “ACCIONAMIENTO_EJE1”.

Paso 9
Dentro de esta funcion, se debe agregar las variables que se muestran en la imagen,
variables que representan las entradas y salidas de la funcion. Las variables son del tipo

“Bool” y del tipo “LReal’.
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llustracién 10 Variables de la primera funcion.



Paso 10

En la funcion se agregan los blogues de instruccion con sus respectivas variables en

cada segmento como se muestra a continuacion. Para esto se debe dirigir a la pestaia

de “Instrucciones”, en “Tecnologia” estan todos los bloques de instrucciones. Se agregan

los primeros siete segmentos.
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llustracion 11 Vista principal de la primera funcion.

Segmento 1:

Corm $2 o
Lomentaro

REIMICIO DEL ACCIOMNAMIENTO

UDBY
“MC_RESET DE"

MC_RESET
=Y

WDB3
*PositioningAxis_
EJET"

"CONTROL_EJE_
1" RESET_EXE_

1 —Execute
—Restart

e

ENO

EN

Busy —ifalze
CommandAbort

Pods )
ed —ifalse

Error —ifals
Errorld

llustracion 12 Bloque MC_RESET de la primera funcion.




Segmento 2:

ENCENDIDO ¥ APAGADO DEL ACCIONAMENTO

WB10
"IMC_POWER_DE"
MC_POWER
&%
EN EMNO
%DB3
“PositioningAxs_
BJET" — Auis Status —
*CONTROL_EJE_ Busy —
1" POWER_EN_
1 —Enable
Starthode Error —
Stophode Errorid

llustracion 13 Bloque MC_POWER de la primera funcion.

Segmento 3: POSICION REFERENCIADA

Comentar

EN
DB 3
"PositioningAxs_
EJET" — pyis
"CONTROL_EJE_
1" HOME_EXE_
1T —Execute
0. Position
Mode

llustracion 14 Bloque MC_HOME de la primera funcién.

"CONTROL_EJE_
1" POVER_
STATUS 1

"CONTROL_EJE_
1" POVER_
ERROR_1

WDB11
*MC_HOME_DB"
MC_HOME
&%
EMND
ReferenceMarkP
osition
Done —°
Busy —if
CommandAbort
ed —’
Error —°
Errorld



Segmento 4: MOVIMENTO JOG

%WDB12
*MC_MOVEJOG_
DE"

MC_MOVEJOG

&

EMN END
“DB3 Invelocity —alse
"PositioningAxis_ Busy —ifalse

EJET" — pxis CommandAbort
ed —falze
"COMNTROL_EJE_ e
1" JOG_FWD_ © I
Errorlid 6#0

1 — JogFonward
"COMNTROL_EJE_
1".JOG_REV_1 — jogBackward
"CONTROL_EJE_
17 JOG_WVEL_1 Velocity
Acceleration
Deceleration
Jerk

PositionControl
true —led

llustracion 15 Bloque MC_MOVEJOG de la primera funcién.

Segmento 5: CONSIGNA DE VELOCIDAD

*WB13
“MC_
MOVEVELOCITY _
[ol:
MC_MOVEVELOCITY
& U
EN EMNO
YDB3 InVelocity —l te
"PositioningAxs_ Busy —ifalse
EJET" — pauis CommandAbort
ed —false
"COMTROL_EJE_ Error —false
1" MOVWVEL_ o “”.
EXE_1 — Eyecute Errorlid 6#0
"CONTROL_EJE_
1" MOWE_VEL_

T —velocity
Acceleration
Deceleration
Jerk
Direction

falze —Current

PositionControl
true — led

llustracion 16 Bloque MC_MOVEVELOCITY de la primera funcién.



Segmento 6: MOVIMENTO ABSOLUTOD

%WB14
“MC_
MOVEABSOLUTE_
DE"
MC_MOVEABSOLUTE
&=
[——EN END
YDR3 Done —aloe
*PositioningAxis _ Busy —falze
EJET" — muis CommandAbort
ed —false
“"COMNTROL_EJE_ Error —false
1" MOVABS _ -
EXE_1 — Eyxecute Errorlid
"CONTROL_EJE_

1".POS_ABS_1 — pgsition
"CONTROL_EJE_
1" VEL_ABS_1 Velocity
Acceleration
Deceleration
Jerk
Direction

llustracién 17 Bloqgue MC_MOVEABSOLUTE de la primera funcion.

Segmento 7: MOVIMENTD RELATIVO

WB15
“MC_
MOVERELATIVE _
DE"
MC_MOVERELATIVE
S B
F————————EN EMNO
“NE3 Done —al5E
*PositioningAxis _ Busy —falze
EJE1" — axis CommandAbort
ed —fa
*CONTROL_EJE_ —
1" .MOWREL_ - o
EXE_1 —Execute Errorld 5#0
"COMTROL_EJE_

1".POS_REL_1 Distance

"CONTROL_EJE_
1°.VEL_REL_1 — velocity

Acceleration

Deceleration
Jerk

llustracion 18 Bloque MC_MOVERELATIVE de la primera funcion.



Paso 11
Desde el segmento ocho hasta el diez se procede a agregar los bloques “MOVE” para la

asignacion de la posicion, rapidez, velocidad y aceleracion actual.

Segmento 8: ASIGNACION DE POSICION Y VELOCIDAD ACTUAL

MOVE MOVE
EN — EN —— EnD ———
"PositioningAxis_ 'EQNTRDL—E‘E— *PasitioningAxis_ '?C{NTROL:E‘E_
EJE1" 2 OUTI 1" ACT_VEL_1 EJE1" % OUT1 1" ACT_POS_1

ActualVelocity 1y ActualPosition __y

llustracion 19 Bloque “MOVE” para asignacion de posicion y velocidad actual.

Segmento 9: RAPIDEZ ¥ ACELERACION ACTUAL

MOVE MOVE
EN — EN —— —
“PositioningAxis_ "";QNTRFDL—E‘E— “PositioningAxis_ 'fl_CINTR(‘)L,E.E,
E1° .+ pum 1TACT_SPE_1 EIET" # oUT1  1TACT_ACE_1
Actualspeed )y ActualAccelerati.. gy

llustracion 20 Bloque “MOVE” para asignacion de rapidez y aceleracién actual.

Paso 12
En el segmento diez colocar los siguientes contactos normalmente abiertos y cerrados

con sus respectivas variables segin se muestra en la imagen.



Segmento 10: ACTVACION UNICA DE MODOS DE MOVIMIENTO

"CONTROL_EJE_
1" POWER_EN_
#ALIMENTAR 1
I {
— | { —
"CONTROL_EJE_
#"CONSIGNA #*MOVIMIENTO F MOVIMIENTO 1" JOG_FWD_
#"JOG ADELANTE®  #REFERENCIAR #"JOG ATRAS" VELOCIDAD® RELATIVO® ABSOLUTO" 1
] L ] ] /1 ] ] ] /
1T /1 /1 1/t 1 1 { F—
#"CONSIGNA # MOVIMIENTOD # MOVIMIENTOD "CONTROL_EJE_
#"JOG ATRAS" #REFERENCIAR  #°JOG ADELANTE® VELOCIDAD® RELATIVO® ABSOLUTO" 1" JOG_REV_1
{ | i 1 1 A 4 { b—
"COMTROL_EJE_
#"CONSIGNA #"MOVIMIENTO #"MOVIMIENTO 1" MOWVEL_
VELOCIDAD® #REFERENCIAR  #7JOG ADELANTE" #7J0G ATRAS" RELATIVD® ABSOLUTD" EXE_1
{ | 4 /1 /1 4 4 { b—
"CONTROL_EJE_
#"MOVIMIEENTO & CONSIGMA #"MOVIMIENTO 1".MOWREL_
RELATIVO® #REFERENCIAR  #°JOG ADELANTE® #"J0G ATRAS" VELOCIDAD® ABSOLUTO" EXE_1
{ | i/ /1 /1 1 /1 { b—
"CONTROL_EJE_
#"MOVIMIEENTO #CONSIGMNA # MOVIMIENTD 1" MOWVABS_
ABSOLUTO" #REFERENCIAR  #°JOG ADELANTE® #"J0G ATRAS" VELOCIDAD® RELATIVO" EXE_1
{ | 1 /1 /1 4 4 { b—
"CONTROL_EJE_
#"CONSIGNA #"MOVIMIENTO " MOVIMIENTO 1" HOME _EXE_
#REFEREMCIAR  #7JOG ADELANTE™ #"J0G ATRAS™ VELOCIDAD® RELATIVD® ABSOLUTD" 1
| 4 1/t /1 4 4 { —

llustracidon 21 Activacion Unica de modos de movimiento.
Paso 13
En el segmento once agregar los contactos seguido con sus bobinas para el “Status” y
“Error”, que indicaran el estado del encendido o apagado o si existe algun error en el eje

de accionamiento 1.

Segmento 11: STATUS DEL EJE DE ACCIONAMIENTO

"CONTROL_EJE_

1".POWER_

STATUS_1 #"POWER STATUS"
1 | I \
L] vl

"CONTROL_EJE_

1".POWER_

ERROFR_1 #"POWER ERROR"
1 | I \
L] vl

llustracion 22 Estatus del encendido y apagado del eje de accionamiento 1.



Paso 14

En los segmentos doce y trece asignar bloques “Move” para el valor de la velocidad de
todos los modos, la posicion angular y el desplazamiento relativo respectivamente. En
el segmento catorce se deben colocar los valores actuales para la posicion, la velocidad
y la aceleracion del movimiento.

Segmento 12: VALORDE VELOCIDAD PARATODOS LOS MODOS

MOVE
EN —
#VELOCIDAD 1N "COMNTROL_EJE_
ouTi 1" J0G_VEL_1
"COMNTROL_EJE_
1" MOVE_VEL_
outz |
"COMNTROL_EJE_
OUTS — 1".VEL_REL_1
"COMNTROL_EJE_
2 OUTE — 1" VEL_ABS_1

llustracion 23 Velocidad asignada para todos los modos.

Segmento 13: VALOR DE POSICION ANGULAR Y DESPLAZAMIENTD RELATIVO

MOVE
EN —
#"POSICION "CONTROL_EJE_
ANGULAR" |y = oum1 1"-POS_ABS_1
MOVE
EN —— —
#"DESPLAZAMIEN "CONTROL_EJE_
TO RELATIVO®" — |y @ QUT1 — 1".POS_REL_1

llustracién 24 Asignacién de la posicion angular y desplazamiento relativo.



Segmento 14: POSICION, VELOCIDAD ¥ ACELERACION ACTUAL

Comentario

MOVE
EN ——

"CONTROL_EJE_ #"VELOCIDAD
ACTVEL 2 1y  w gumi  ACTUAL®

MOVE

EN — |

"CONTROL_EJE_ #"POSICION
2ACT_POS 2 |N % DUT1 — ACTUAL"

MOVE
EN — —

"CONTROL_EJE_ #"ACELERACION
ACTACE2Z 1y  w gum  ACTUAL®

llustracion 25 Valores numéricos actuales para la posicién, velocidad y aceleracion.
Paso 15
Si desea realizar el accionamiento del primer eje, puede saltarse al paso 29, caso
contrario, se procede a agregar la segunda funcion para el segundo eje de
accionamiento, en “Bloques de programa”, “Agregar nuevo bloque” seleccionamos

“Funcién” y colocamos “ACCIONAMIENTO_EJEZ2” en el nombre, luego clic en
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llustracion 26 Ventana de la segunda funcién “ACCIONAMIENTO_EJE1”.




Paso 16
Dentro de esta funcion, se debe agregar las variables que se muestran en la imagen,
variables que representan las entradas y salidas de la funcion. Las variables son del tipo

“Bool” y del tipo “LReal”.
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v|>_Tecnoloaia
s =) 5 o

% piagnastico

cionales

> _paquet

(& AcOoNAME_ @ Accionamie:

Fvom g [ ronoen s comois [w commoe | commois

llustracién 27 Variables de la segunda funcién.

Paso 17

En la funcion se agregan los blogues de instruccidon con sus respectivas variables en
cada segmento como se muestra a continuacién. Se agregan los primeros siete
segmentos.

Segmento 1: REINICIO DEL ACCIONAMIENTO

Comentario
“DB16
"MC_RESET.
DE_1"
MC_RESET .
e
EN EMNO
UNRA Daone —if@l:e
*synchronous Axis Busy —zl:e

_EJEZ" — puis CommandAbort
ed —falze
"CONTROL_EJE_
2" RESET_EXE_
2 —Execute
false = Restart

Error —ifalse

Errorid 1650




llustracién 28 Bloque MC_RESET de la segunda funcion.

Segmento 2: ENCENDIDO Y APAGADO DEL ACCIONAMIEENTOD

%DB17
“MC_POWER_
DE_1"
MC_POWER .
|
EN END
UDBA "CONTROL_EJE_
"synchronousAxis 2" POWER_
_EJE2" — pais Status —STATUS_2
"COMTROL_EJE_ Busy —ialse
2" POWER_EMN_ "CONTROL_EJE_
2 —Enable 2" POWER_
StartMode Error —ERROR_2
StopMode Errorld — 1650

llustracion 29 Bloque MC_POWER de la segunda funcion.

Segmento 3: POSICION REFERENCIADA

“WB18
“MC_HOME_
DB_1"
MC_HOME S
-y
EN ENO
ReferenceMarkP
n"mﬂ_q osition
"SynchronousAxis
EJEZ" s Done —ii=
Busy —alze
CONTROL_EJE_ CommandAbort
2" HOME_EXE_ ed —ifalze
2 —Execute Error —ifalse
J — Position Errorid

Mode



llustracion 30 Bloque MC_HOME de la segunda funcion.

Segmento 4: MOVIMIENTO JOG

“DB19
"MC_MOVEIOG_
DE_1"
MC_MOVEIOG o
Yy
EM EMO
YDE4 Invelocity —fal==
"synchronousAxs Busy —falze
_EIEZ" — fxis CommandAbort
ed —false
"COMTROL_EJE_ ;
2" JOG_PWD_ Error — aee
2 — JogForward Errorid 6&#0
"COMTROL_EJE_
2" JOG_REV_2 — JogBackward
"CONTROL_EJE_

2" JOG_VEL_2 Velocity

Acceleration
Deceleration
Jerk

PositionControl
rue —led

llustracién 31 Blogue MC_MOVEJOG de la segunda funcién.



Segmento 5: CONSIGNA DE VELOCIDAD

"WB20
“MC_
MOVEVELOCITY_
DB_1"
MC_MOVEVELOCITY
s
EM EMNO
YDBA Invelocity — 'z
"synchronousAxis Busy —false
_EJE2" i CommandAbort
ed —false
"CONTROL_EJE_ Error —false
2" MOWVEL_ o
EXE_2 —Ewecute Errorld — 1650
"CONTROL_EJE_
2" MOVE_VEL_
2 —velocity

Acceleration
Deceleration
Jerk
Direction
falze —Current
PositionControl
true — led

llustracion 32 Bloque MC_MOVEVELOCITY de la segunda funcioén.

Segmento 6: MOVIMENTD ABSOLUTO

%DE21

"MC_
MOVEAESOLUTE_

DB_1"

MC_MOVEABSOLUTE
&%

EN EMNO
YNEA Done —l- =
“SynchronousAxis Busy — e
_EIE2" iz CommandAbort
ed —fale
"CONTROL_EJE_ — I
2" MOWABS_ -
EXE_2 — Eyecute Errorld
"COMTROL_EJE_

2" POS_ABS_2 Position
*CONTROL_EJE_
2" VEL_ABS_2 — veloc ity
Acceleration
Deceleration
Jerk
Direction

llustracion 33 Bloque MC_MOVEABSOLUTE de la segunda funcién.



Segmento 7: MOVIMIENTD RELATIVO

WB22
“MC_
MOWVERELATIVE _
DE_1"
MC_MOVERELATIVE
S
EN ENO
YNE4 Dane —@lse
“Synchronous Axis Busy —ialze
_EIEZ" — pais CommandAbort
ed —ifalse
"COMNTROL_EJE_ Error —ifalse
2" MOWREL_ o
EXE_2 _ Eyecute Errorld 6#0

"CONTROL_EJE_
2" POS_REL_2 — pistance

"CONTROL_EJE_
2" VEL_REL_2 Velocity
Acceleration
Deceleration
Jerk

llustracion 34 Bloque MC_MOVERELATIVE de la segunda funcion.
Paso 18
Desde el segmento ocho hasta el diez se procede a agregar bloques “MOVE” para la

asignacion de la posicién, rapidez, velocidad y aceleracion actual.

Segmento 8: ASIGNACION DE POSICION Y VELOCIDAD ACTUAL

MOVE
EN — e
"Synchronous Axis "CONTROL_EJE_ “Synchronous Axs "CONTROL_EJE_
EJE2". w QuT1 — 2"-ACTVEL 2 i 5 ouTI 2 ACT_POS_2
ActualVelocity 1y ActualPosition

llustracién 35 Bloque “MOVE” para asignacion de posiciéon y velocidad actual.

Segmento 9: ASIGMACION DE RAPIDEZ Y ACELERACION ACTUAL

MOVE MOVE

EN — EN — —

IGDNTRDL—E‘E— “Synchronous Axis .'EONTROL—E‘E—
] w QuTl 2 ACT_SPE_2 - + QUTI =2 ACT_ACE_2
Actualspeed 1y Actualaccelerati..

“Synchronous Axis

llustracion 36 Bloque “MOVE” para asignacion de rapidez y aceleracién actual.



Paso 19
En el segmento diez colocar los siguientes contactos normalmente abiertos y cerrados

con sus respectivas variables segun se muestra en la imagen.

Segmento 10: ACTIVACION UNICA DE MODOS DE MOWIMIENTO

"CONTROL_EJE_
2" POWER_EN_
#ALIMENTAR 2
] L I \
11 L
*CONTROL_EJE_
#"CONSIGNA #MOVIMIENTD  #"MOVIMIENTO 2" JOG_FWD_
#°J0G ADELANTE"  #REFEREMCIAR  #7JOG ATRAS” VELOCIDAD" RELATIVO" ABSOLUTO" 2
] L ] ] /1 ] ] ] { 1
| | 1 /1 /1 /1 V1 { }
#"CONSIGNA #MOVIMENTD  #"MOVIMIENTD  "CONTROL_EJE_
#°)0G ATRAS® $REFEREMCIAR  #°JOG ADELANTE"  VELOCIDAD" RELATIVO" ABSOLUTO" 2" JOG_REV_2
] | ] /1 | /1 | ] ]
| | % % A % A ()
"CONTROL_EJE_
#"CONSIGNA #MOVIMIENTD  #"MOVIMIENTO 2" MOVVEL_
VELOCIDAD" $REFEREMCIAR  #°JOG ADELANTE"  #"JOG ATRAS" RELATIVO" ABSOLUTD" EXE_2
| | 1 /1 /1 /1 V1 { }
"CONTROL_EJE_
#"MOVIMIENTD #"CONSIGNA #*MOVIMIENTO 2 MOVREL_
RELATIVO" $REFEREMCIAR  #°JOG ADELANTE®  #7JOG ATRAS" VELOCIDAD" ABSOLUTO" EXE_2
{ | {1 /1 /1 /1 1 { )
"CONTROL_EJE_
#*MOVIMIENTD #"CONSIGNA #*MOVIMIENTO 2 MOVABS_
ABSOLUTO" #REFEREMCIAR  #°JOG ADELANTE®  #7JOG ATRAS" VELOCIDAD" RELATIVO® EXE_2
] | ] /1 | /1 | ] ]
{1 /1 /1 /1 /1 V1 { }
"CONTROL_EJE_
#"CONSIGNA #MOVIMIENTD  #"MOVIMENTD 2. HOME_EXE_
$REFERENCIAR  #°JOG ADELANTE®  #°"JOG ATRAS® VELOCIDAD® RELATIVO® ABSOLUTO" 2
| % % A % % ()

llustracion 37 Activacion Unica de modos de movimiento.

Paso 20
En el segmento once agregar los contactos seguido con sus bobinas para el “Status” y
“Error”, que indicaran el estado del encendido o apagado o si existe algun error en el eje

de accionamiento 2.



Segmento 11: STATUS DEL EJE DE ACCIONAMIENTD

"CONTROL_EJE_
2°.POWER_
STATUS_2 #"POWVER STATUS®

1 | I
11 LI

"COMNTROL_EJE_
2" POWER_
ERROR_Z #"POWER ERROR”

] L I
11 LI

llustracion 38 Estatus del encendido y apagado del eje de accionamiento 2.

Paso 21

En los segmentos doce y trece asignar bloques “Move” para el valor de la velocidad de
todos los modos, la posicion angular y el desplazamiento relativo respectivamente. En el
segmento catorce se colocan valores actuales para la posicién, velocidad y aceleracién
del movimiento.

Segmento 12: VALOR DE VELOCIDAD PARATODOS LOS MODOS

MOVE
EN —

#VELOCIDAD — N "CONTROL_EJE_
ouT1 2" JOG_VEL 2
"CONTROL_EJE_
2" MOVE_VEL_

oumz —2
"COMTROL_EJE_

ouTs — 2" WEL_REL_2

"CONTROL_EJE_
= OUTd —2" WVEL_ABS_2

llustracion 39 Velocidad asignada para todos los modos.



Segmento 13: VALOR DE POSICION ANGULAR Y DESPLAZAMIENTD RELATIVO

MOVE
EN —

#"POSICION *CONTROL_EJE_
ANGULAR' |y = oumi —2"-POS_ABS_2

MOVE

EN — e

#"DESPLAZAMIEN "CONTROL_EJE_
TO RELATIVO™ — |y = QUT1 — 2".POS_REL_2

llustracion 40 Asighacion de la posicion angular y desplazamiento relativo.

Segmento 14: POSICION, VELOCIDAD ¥ ACELERACION ACTUAL

MOVE
EN —

*CONTROL_EJE_ #"VELOCIDAD
ACTVEL 2 |y w gum — ACTUAL®

MOVE

EN — e

“"COMNTROL_EJE_ #"POSICION
2"ACT POS_2 )M 3 OUT1 —ACTUAL"

MOVE
EN — —

*CONTROL_EJE_ #"ACELERACION
PACTACE2 |y w guT —ACTUAL"

llustracion 41 Valores numéricos actuales para la posicién, velocidad y aceleracién.

Paso 22

Si desea realizar el accionamiento del segundo eje, puede saltarse al paso 29, caso
contrario, se procede a agregar la tercera funcion para el tercer eje de accionamiento,
en “Bloques de programa”, “Agregar nuevo bloque” seleccionamos “Funcion” y
colocamos “ACCIONAMIENTO_EJE3” en el nombre, luego clic en “Aceptar”.
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llustracion 42 Ventana de la tercera funcion “ACCIONAMIENTO_EJE3”.
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Paso 23
Dentro de esta funcion, se debe agregar las variables que se muestran en la imagen,

variables que representan las entradas y salidas de la funcién. Las variables son del tipo

“Bool” y del tipo “LReal”.
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llustracion 43 Variables de la tercera funcion.



Paso 24

En la funcion se agregan los blogues de instruccion con sus respectivas variables en

cada segmento como se muestra a continuacion. Se agregan los primeros cuatro

segmentos.
SEgmentD 1: REIMICIO DEL ACCIOMAMIENTD
WDB23
"MC_RESET_
DB_Z"
MC_RESET L
&
EN ENDO
%DB5 Done —alze
"cpeedAxis_EJE3" — axs Busy —falze
*CONTROL_EJE_ comma"dﬁb‘;g_‘.-._ -
3" RESET EXE_
3 —Execute Error — _'- N _
false — pestart Errarld a0

llustracion 44 Bloque MC_RESET de la tercera funcién.

Segmento 2: EMCENDIDO Y APAGADO DEL ACCIONAMIENTO

DB 24
"MC_POVER_
DE_2"
MC_POWER o
-
EM EMNO
WBS "COMTROL_EJE_
"cpeedfxis_EJE3" — Axis 3" POWVER_
STATUS_3
*CONTROL_EJE_ Bl — -
3" POWER_EM_ Busy —alse
3
Enable " COMTROL_EJE_
StarthMode 3" POVER_
StopMode Error —ERROR_3
Errorld — 1650

llustracion 45 Bloque MC_POWER de la tercera funcion.



Segmento 3: MOVIMIENTD JOG

WDB 25
"MC_MOVEJOG_
DE_2"
MC_MOVEIDG L
|
EN ENO
%DB5 Invelocity — (¢
"SpeedAxis_EJEZ" — axis Busy —fzlze
*CONTROL_EJE_ Command E: | lse
3" JOG_FWD_ o
3 — JogForward I
"COMNTROL_EJE_ Errorid
3" JOG_REV_3 — JogRackward
"CONTROL_EJE_
3" JOG_VEL_3 — velocity
Acceleration
Deceleration
Jerk
PasitionControl
true — led

llustracion 46 Bloque MC_MOVEJOG de la tercera funcion.

Segmento 4: CONSIGNA DE VELOCIDAD

YDB26
“MC._
MOVEVELOCITY_
DE_2"

MC_MOVEVELOCITY
m

EMN ENO
YNBSS InVelocity —2lse
"SpeedAxis_EJE3" — Axis Busy —@lse
G dAbort
"CONTROL_EJE_ .
3" MOVWEL o
EXE_3 —Eyecute T
Errorld
"CONTROL_EJE_
3" MOVE_WEL_
3 — velacity

Acceleration
Deceleration
Jerk
Direction
false —current
PositionControl
true —led

llustracion 47 Bloque MC_MOVEVELOCITY de la tercera funcion.



Paso 25
En el segmento cinco se procede a agregar los bloques “MOVE” para la asignacién de

la velocidad y la aceleracion actual.

Segmento 5: ASIGNACION DE VELOCIDAD ¥ ACELERACION ACTUAL

MOVE MOVE
EN — EN — —
*speedAxis "COMTROL_EJE_ *speediis “COMTROL_EJE_
EJE3". w ouTl — 3 ACT_VEL_3 EJEZ". w ouT1 — 3 -ACT_ACE_3
Actualspeed |y Acceleration

llustracion 48 Parametros de accionamientos.
Paso 26
En el segmento seis colocar los siguientes contactos normalmente abiertos y cerrados

con sus respectivas variables segin se muestra en la imagen.

Segmento 6: ACTIVACION UNICA DE MODOS DE MOVIMIENTO

"CONTROL_EJE_
3" POWER_EM_
#ALIMEMNTAR 3
] 1 I 1
11 L ]
"CONTROL_EJE_
#"CONSIGNA 3" JOG_FWD_
#"J0G ADELANTE"  #"JOG ATRAS" VELOCIDAD" 3
] 1 ] | #l I 1
11 I/)I V/I L ]
#"CONSIGNA "CONTROL_EJE_
#")J0G ATRAS"  #"JOG ADELANTE®  VELOCIDAD" 3" JOG_REV_3
| " 1/l { }
"CONTROL_EJE_
#"CONSIGNA 3" MOWVEL_
VELOCIDAD®™  #"JOG ADELANTE™  £"JOG ATRAS" EXE_3
| " 1/l { }

llustracion 49 Activacion Unica de modos de movimiento.



Paso 27

En el segmento siete agregar los contactos seguido con sus bobinas para el “Status” y
“Error” del eje de accionamiento 1.

Segmento 7: STATUS Y ERROR DEL EJE DE ACCIONAMIENTO

"COMNTROL_EJE_
3".POWER_
STATUS_3 #"POWER STATUS"

] L i \
LI} L

"CONTROL_EJE_
3. POWER_
ERROR_3 #"POVER ERROR™

] L i \
11 LI

llustracion 50 Estatus del encendido y apagado del eje de accionamiento 3.
Paso 28
En los segmentos ocho y nueve asignar bloques “Move” para el valor de la velocidad de
todos los modos, la velocidad y aceleracion actual respectivamente.

Segmento 8: VALORDE VELOCIDAD PARATODOS LOS MODOS

MOVE

EN —
#VELOCIDAD — N "CONTROL_EJE_
ouTt — 3" JOG_VEL_3
"CONTROL_EJE_
3" .MOVE_VEL_

ourz 3

"COMNTROL_EJE_

OUT3 3" VEL_REL 3

"CONTROL_EJE_
2 QUT4 —3" VEL_ABS_3

llustracion 51 Velocidad asignada para todos los modos.



Segmento 9: VELOCIDAD Y ACELERACION ACTUAL

Comentario

MOVE

EN —
"CONTROL_EJE_ #"VELOCIDAD
3"ACTVEL 3 |y  w gumi — ACTUAL"

MOVE
EN — —

"CONTROL_EJE_ #"ACELERACION
FTACTACE_Z W« QUT1 — ACTUAL"

llustracion 52 Valores numéricos actuales para la velocidad y la aceleracion.

Paso 29
Se coloca un contacto abierto y tres bobinas para acusar los fallos y resetear los ejes de

accionamiento.
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llustracion 53 Segmente tres para acusar los fallos de los ejes de accionamiento.
Paso 30
En la seccidn de “Variables PLC” dar clic en “Mostrar todas las variables” y agregar todas
las variables que se encuentran en la imagen a continuacion. Estas variables accionan,

mediante valores forzados, el movimiento de cada eje de los servos motores.
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llustracion 54 Variables del bloque principal “Main”.
Paso 31
Ahora se procede a arrastrar todas las funciones hacia el “Main”, desde el segmento
cuatro, para comenzar a colocar todas las variables creadas, que seran forzadas para la
interaccidon con los ejes de accionamiento. En el segmento cuatro se debe colocar la
funcién “ACCIONAMIENTO_EJE1”. En los segmentos cinco y seis se debe colocar las
funciones “ACCIONAMIENTO_EJE2” y “ACCIONAMIENTO_EJE3” respectivamente.
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llustracion 55 funcion para el primer eje de accionamiento.
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llustracion 56 funcion para el segundo eje de accionamiento.
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llustracion 57 funcion para el tercer eje de accionamiento.
Paso 32
Ahora se procede a cargar toda la informacion al “PLC-1500" dar clic en “Cargar al
dispositivo”, se abrira una ventana en donde se debe dar clic en “Iniciar busqueda”, para
poder seleccionar una direccion IP, dar clic en “Aceptar”, luego en “Cargar” y “Finalizar.
Después, se procede a cargar la “Control Unit®, dar clic en “Cargar al dispositivo”, se



abrira una ventana en donde se debe dar clic en “Iniciar busqueda”, para poder

seleccionar una direccion IP, dar clic en “Cargar” y luego en “Finalizar”.
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llustracién 58 Ventana para la carga avanzada del “PLC-1500".

[ ACCIONAMIE. | ACCINAMIE

(0132:000008)

Se ha agregado una direccion IP adicional.

La direccién IP 192.168.2.241 se ha agregado a la interfaz ASIX
AXB8179A UsB 3.2 Gen1 to Gigabit Ethernet Adapter.

llustracion 59 Ventana de direccién IP del PLC agregada.
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llustracion 61 Ventana para la carga avanzada de la “Control Unit”.
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llustracion 62 Ventana de “Vista preliminar de carga”.

Paso 33
Se procede a establecer la “Conexion en linea” tanto para el “PLC-1500" como para la

“Control Unit”, se debe marcar ambas casillas y dar clic en “Aceptar”. Luego se activa el

“Modo de visualizacion”.
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llustraciéon 63 Ventana de “Conexion en linea”.

Paso 34
Ahora se debe subir el “breaker” para la alimentacion trifasica, el contacto de la variable

“‘Run” se forzara automaticamente a “1”, luego se activara el temporizador para que en
dos segundos esté energizado el “Double Motor Module”. Después se debe forzar a “1”
y luego a “0” la variable “Acusar fallos” para reiniciar los ejes de accionamiento y eliminar

cualquier tipo de fallo que impida el movimiento.
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llustracion 65 Segmento para acusar los fallos de los ejes de accionamientos.

Paso 35

Para el funcionamiento de los ejes, se debe forzar a “1” la variable de “ALIMENTAR” para
la activacion, luego puede usar cualquier modo de movimiento segun la necesidad, debe
forzar a “1” el modo a usar. Para la “Consigna de velocidad”, o “Jog adelante” o “Jog
atras” forzar un valor numérico, de unidad “grado por segundo”, en la variable

“VELOCIDAD”. Para el movimiento absoluto debe forzar un valor numérico, de unidad



“grado”, la variable “POSICION ANGULAR” y para el movimiento relativo debe forzar la
variable “DESPLAZAMIENTO RELATIVO?, con la misma unidad. Por ultimo, forzar la
variable “REFERENCIAR” con valor numérico de “0”, para reiniciar el conteo de posicion.
Esto se puede aplicar inicamente para el primer y segundo eje de accionamiento. En las
salidas de las funciones se podra observar los valores actuales para la posicion, la

velocidad y la aceleracion.
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llustracién 66 Bloque de instruccion del primer eje de accionamiento.
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llustracion 67 Bloque de instruccion del segundo eje de accionamiento.



Paso 36

Para el funcionamiento del tercer eje de accionamiento, se debe forzar a “1” la variable
de “ALIMENTAR” para activarlo, luego puede usar el modo “Consigna de velocidad”, “Jog
adelante” o “Jog atras”. Para estos modos se debe forzar un valor numérico, de unidad
“grado por segundo”, en la variable “VELOCIDAD”. En las salidas de la funcion se podra

observar los valores actuales para la posicién, la velocidad y la aceleracion.
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llustracion 68 Bloque de instruccién del tercer eje de accionamiento.




Practica Experimental #6

Titulo: Cambio de velocidad durante la puesta en marcha y velocidad de accionamiento
de engranaje.

Al final esta préactica usted debe poder:

e Cambiar la velocidad durante la puesta en marcha.
e Sincronizar la velocidad de dos servos motores.

e Asignar un factor de velocidad de un eje en accionamiento a otro.

Paso 1

Cargar el archivo de la “PRACTICA_EXPERIMENTAL_S120 5" dando clic en
“‘Examinar”, buscar el archivo en la ruta dada previo a esta practica, una vez
seleccionada, dar clic en “Open”. Luego se ingresa a la vista del proyecto y se procede
a guardar el proyecto con el nombre: “PRACTICA_EXPERIMENTAL_S120_6" en la ruta
que usted crea conveniente o] en la siguiente ruta:
C:\Users\larco\OneDrive\Escritorio\VALIDACIONES DE LAS PRACTICAS
EXPERIMENTALES SINAMICS S120

Abiir proyecto existente

Oltimos proyectos util IJl} Abrir proyecto existente

ARC_ > PRACTICA EXPERIMENTAL $120.. >

@ Masica Negaye Fecha de modifica

& videos KiditionalFiles

ARCHIVOS DE P M
PRACTICA EXPE Logs 1/1/2024 162
PRACTICA EXPE System
PRACTICA_EXPE ™P
Userfiles 1/1/2024 162
23 Dropbox - 1
B Este equipo XRel

W Red i PRACTICA EXPERIMENTAL 5120 5.3p16

Nombre de archive: [ PRACTICA EXPERIMENTAL $120.5.ap16 Todos os ekivos soportados (>

» Vista del proyecto

llustracidon 18 Ubicacion y carga de un proyecto en TIA PORTAL



Totally Integrated Automation
Ly PORTAL

Dispositivos

'~ PRACTICA_EXPERMENTAL §120_5
W Agregar d

6% °Mmv

Fecha de modificacion  Tipo
5/12/2023 1524 Carpeta de
21720241345 Carpeta de

>
> _idiomas y recursos

’ llustracion 2 Archivo de la practica experimental 6 guardado.

Paso 2

Acceder a la “Vista del proyecto”, en el “arbol del proyecto” desplegar la pestafia “PLC_1
[CPU 1516-3 PN/DP]’ y dirigirse a “Bloques de programa”. Seleccionar el bloque de datos
“CONTROL_EJE_1" y agregar las variables con nombres “MOV_VEL_RECORD 1"y
“VEL_OVERRIDE_1”, ambas del tipo “LReal”.

. {PERIMENTAL S120_6 } PLC_1[CPU 1516-3 PN/DP] * Bloques de programa » CONTROL EJE 1[DB6] — IZH X

= _"u" L E “‘3" Conservarvalores actuales gg Instanﬂ =, 5‘3‘,% Copiarinstantaneas a valores de amranque it * =4
CONTROL EJE 1
Nombre Tipo de datos Valor de arrang... Remanen.. Accesibled.. Escrib.. Visible en . Vvalor dea. Sup..

1 |€@ ~ Static

2 |la[=  RESET_ExE_1 | Bool O ™ ] =] a

3 l4m=  POWEREN_1 Bool s O ™ ] =] a

4 @@=  JOG_FWD_1 Bool false | ™ =] ] a

s @@=  JOG_REV_1 Bool false | ™ ] ] a

6 4=  MOVVEL EXE_1 Bool f =] ™ ] =) a

7 @@=  HOME_EXE_1 Bool | ] ] ]| a

8 @@=  MOVABS_EXE_1 Bool 0 (=] = = O

9 @ =  MOVREL EXE_1 Bool 0 (]| ~ = O
10]@= oG VEL1 LReal O 7] ™ ~ O

11/€m =  MOVE VEL 1 LReal =] ] ™ =] 0

12 4m =  POS_REL_1 LReal O ™ ] =] a

3@ = POS_ABS_1 LReal ] ™ ] =] a

44 = VEL ABS_1 LReal ] ™ ] ™ O

154m = VEL_REL1 LReal O ™ ] =) ]

164m =  ACT_VEL1 LReal O ™ ] =) a

174 =  ACT_POS_1 LReal O (] ™ ™ O

18l =  ACT_SPE1 LReal O (]| ~ = O

9@ =  ACT_ACE1 LReal O =] ~ = O

2040 =  POWER_STATUS_1  Bool O ™ ™ ~ O

21l4m =  POWER_ERROR_1 Bool false | ] ™ =] 0

22|40 ®  MOV_VEL_RECORD_1 LReal 0 ] 7] ™ =] a

23/4m = VEL_OVERRIDE_1 LReal 0 (] ] ] ™ 0

[<] [T ] >

’ llustracion 19 Variables del bloque de datos “CONTROL_EJE_1".



Paso 3
Luego ingresamos en la funcion “ACCIONAMIENTO_EJE1” y agregamos la variable con
nombre “VELOCIDAD PORCENTAJE”.

...oques de programa * ACCIONAMIENTO_EJE1 [FC1] - 2l X

e, EREP8s @G Zw] e’ o

ACCIONAMIENTO_EJE1

Normbre Tipo de datos Valor predet.
1 @ > Input ~
2 4=  ALIMENTAR Bool Bl
3 |4 = DESPLAZ AMIENTO RELATI. LReal
4 |q = POSICION ANGULAR LReal
5 |4 = VELOCIDAD LReal =
6_ ] = VELOCIDAD PORCENTAJE LR
h a REFERENCIAR B(}K
8 |4 = JOG ADELANTE Bool
9 | = JOG ATRAS Bool
10 |1 = CONSIGNAVELOCIDAD Bool
11 |1 = MOVIMIENTO RELATIVO | Bool
12 |4 = MOVIMIENTO ABSOLUTO | Bool
12 <@ ~ Output
14 |1 = POSICION ACTUAL LReal
15 |41 = VELOCIDAD ACTUAL LReal
16 |1 = ACELERACION ACTUAL LReal
17 | = POWER STATUS Bool
18 |1 = POWER ERROR Bool
an T e

I |

a1 |

llustracion 20 Variables de la funcion “ACCIONAMIENTO_EJE1”.
Paso 4
Dirigirse al “Main [OB1]” y después del segmento cuatro, agregar un segmento con un
contacto normalmente abierto, una comparacién “CMP” de tipo “LReal” y una bobina con

las variables mostradas en la imagen a continuacion.



Segmento 5: CAMBIO DE VELOCIDAD DURANTE LA MARCHA

"CONTROL_EJE_ .Icomgl'\—;éf— "CONTROL_EJE_
1".POWER_ ' 1 - — 1" MOVVEL_
STATUS_1 EXE_1

11 | < | [
L | LReal | v

"CONTROL EJE_
1" MOV_VEL_ @
RECORD_1

llustracion 21 Segmento 5 “Cambio de velocidad durante la marcha”.

Paso 5

En el segmento 6, después del creado anteriormente, agregar debajo del bloque
“MC_MOVEVELOCITY”, dos bloques “MOVE” con las variables mostradas en la imagen
a continuaciéon. En este segmento se guarda la velocidad actual y se la anula al mismo
tiempo, en el segmento anterior se comparan la velocidad actual con la velocidad
guardada y con este se activa el bloque de “Consigna de velocidad” logrando cambiar la

velocidad durante la puesta en marcha.



Segmento 6: CONSIGNA DE VELOCIDAD

%DB13
"MC_
MOVEVELOCITY_
DE"

MC_MOVEVELOCITY

EM EMNO
O E InVelocity —'- Se
“PasitioningAxis_ Busy —false
EJET" — pxis CommandAbort
ed —false
"COMTROL_EJE_ Error —false
1" MOWVEL_ e
EXE_1 — Eyecute Errorlid 6#0
"CONTROL_EJE_
1" MOVE_VEL_
T —velocity

Acceleration
Deceleration

Jerk
Direction
false —Current
PositionControl
rue —led
MOVE
EN — —
"CONTROL_EJE_ "CONTROL_EJE_
1" MOVE_VEL_ 1" MOV_VEL_
& 1y = guT1 —RECORD_1
MOVE
EN — —_—
"CONTROL_EJE_ "PositioningAxis_
1" WEL_ EJE1" .Override.

llustracion 6 Bloques “Move” para la velocidad actual guardada y el porcentaje de

Paso 6

Agregar un segmento al final de todo, que seria el segmento 16, un bloque “MOVE” para

OVERRIDE_1 IN 2 OUT1 VElDCit)" %

velocidad.

el valor de la variacion de la velocidad en porcentaje.



Segmento 16: PORCENTAIE DE VELOCIDAD

Comentario
MOVE
EN —
#"VELOCIDAD *CONTROL_EJE
PORCENTAJE" 1y TNEL.

2 puT] —OVERRIDE_1

4

llustracion 7 Bloque “Move” para la velocidad en porcentaje asignada.

Paso 7

Se debe dirigir nuevamente a “Bloques de programa”, seleccionar el bloque de datos
‘CONTROL_EJE_2” y agregar las variables con nombres “MOV_VEL_RECORD_2" y
“VEL_OVERRIDE_2”, ambas del tipo “LReal”.

..PERIMENTAL _S120_6 » PLC 1 [CPU 1516-3 PN/DP] *» Bloques de programa * CONTROL EJE 2 [DB7] - 2H X

= =F B, @ E= 97 cConservarvalores actuales g Instantinea ™% ™, Copiarinstantineas a valores de amanque ' =4
CONTROL EJE 2

Mombre Tipo de datos Valor de arrang... Remanen... Accesibled... Escrib... Visible en .. Valor dea.. Su..
1 €0 > Static
2 |lan=  RESET_EXE_2 | Bool )| false B )] ™ ™ =
3 |<@=  POWEREN_Z Bool false =] 7] 2] 2] (]
4 lam=  JOG_FWD_2 Bool false | 7] ] ] |
5 |@@=  JOG_REV 2 Bool false = [ 7] 7] |
6 |40 =  MOVVEL EXE 2 Bool false ™ 7] 7] ™ (]
7 @@= HOME_EXE 2 Bool false =] 7] ™ (] |
g lam=  MOVABS_EXE_2 Bool false =] 7] 7] 2] (]
O l4m=  MOVREL EXE_2 Bool false | 7] ] ] |
100 =  JOG_VEL2 LReal 0.0 ] 7] ] =) |
11l€a=  MOVEVEL 2 LReal 0.0 =] ] ] ] O
12| =  POS_REL 2 LReal 0.0 =] 7] ™ ™ |
13/@ =  POS_ABS_2 LReal 0.0 =] ™ ] ] |
1|4 = VEL ABS_ 2 LReal 0.0 | ] ] ] O
154 =  VEL REL 2 LReal ) =] 7] ] ] ]
16 €@ =  ACT_VEL 2 LReal 0.0 ] ] ™ ™ a
17 |am = ACT_POS_2 LReal 0.0 ] [ ™ ™ |
18| =  ACT_SPE 2 LReal 0.0 =] 7] ] ] O
19 |4m = ACT ACE 2 LReal 0.0 = )] ] ] |
2040 =  POWER_STATUS_2  Bool false =] 7] 7] 2] (]
2140 =  POWER_ERROR 2 Bool alse 0 7] ™ ™ (]
220 s  MOV_VEL RECORD_2 LReal 0.0 ] =] ™ ™ |

=  VEL OVERRDE_2  LReal 0.0 O ] ] ] ]

<] i | ¥

llustracion 8 Variables del bloque de datos “CONTROL_EJE_2".



Paso 8
Luego ingresamos en la funcion “ACCIONAMIENTO_EJEZ2” y agregamos la variable con
nombre “VELOCIDAD PORCENTAJE”.

...e programa * ACCIONAMIENTO EJE2 [FC2] - "N X

Gk s L, =R Ep|gr gl =
ACCIONAMIENTO_EJE2
Mombre Tipo de datos Walo...
1 @@ ~ Input A
2 la1m  ALIMENTAR Bool B Fl
3 @@=  DESPLAZAMIENTO RELATI LReal
4 l4n =  POSICION ANGULAR LReal i
5 |40 =  VELOCIDAD LReal I
6 = VELOCIDAD PORCENTAJE Lpzal
7 ?- REFERENCIAR B§
8 4=  JOGADELANTE Bool I
9 |4m=  JOGATRAS Bool
10 40 =  CONSIGNA VELOCIDAD  Bool
11 €@ =  MOVIMIENTO RELATIVO  Bool
12 40 =  MOVIMIENTO ABSOLUTO  Bool
13 @0 ~ Output
14 4@ = POSICION ACTUAL LReal
15 40 =  VELOCIDAD ACTUAL LReal
16 40 =  ACELERACION ACTUAL  LReal
17 €@ =  POWERSTATUS Bool
R E1 T — |
| I L |

llustracion 9 Variables de la funcion “ACCIONAMIENTO_EJE2”.

Paso 9
Dirigirse al “Main [OB1]” y después del segmento cuatro, agregar un segmento con un
contacto normalmente abierto, una comparacién “CMP” de tipo “LReal” y una bobina con

las variables mostradas en la imagen a continuacion.



Segmento 5: CAMEIO DE VELOCIDAD DURANTE LA MARCHA

"CONTROL_EJE_ gpm?\—éf— "CONTROL_EJE_
2" POWER_ UL 2" MOVVEL_
STATUS_2 EXE_2
| 1 | <= I [ 1
11 | LReal | { )
& "CONTROL_EJE_
2" MOV_VEL_ @
RECORD_2

4

llustracion 10 Segmento 5 “Cambio de velocidad durante la marcha”.
Paso 10
En el segmento 6, después del creado anteriormente, agregar debajo del bloque
“MC_MOVEVELOCITY?”, dos bloques “MOVE” con las variables mostradas en la imagen
a continuaciéon. En este segmento se guarda la velocidad actual y se la anula al mismo
tiempo, en el segmento anterior se comparan la velocidad actual con la velocidad
guardada y con este se activa el bloque de “Consigna de velocidad” logrando cambiar la

velocidad durante la puesta en marcha.



Segmento 6: CONSIGNADE VELOCIDAD

%DB20
"MC_
MOVEVELOCITY
DB_1"

MC_MOVEVELOCITY

EN END
%nBa InVelocity —r:.= te
"SynchronousAxis Busy —ialce
_EIE2"  pyis CommandAbort
ed —fElze
"COMNTROL_EJE_ Error —false
2" MOVVEL_ o
EXE_2 — Eyecute Errorld £
"CONTROL_EJE_
2" MOVE_VEL_
2 Velocity
J — Acceleration
Deceleration
Jerk
Direction
Glse —Current
PasitionControl
true — led
MOVE
EN — —
"CONTROL_EJE_ "CONTROL_EJE_
2" MOVE_VEL_ 2 MOV _VEL_
& 2_ N < ouml —RECORD_2
MOVE
EN — —
"CONTROL_EJE_ "SynchronousAxis
2" VEL_ _EJEZ".

OVERRIDE_Z 1y = QuUTI D‘Jerride.VeI@

llustracion 11 Bloques “Move” para la velocidad actual guardada y el porcentaje de

velocidad.

Paso 11
Agregar un segmento al final de todo, que seria el segmento 16, un bloque “MOVE” para

el valor de la variacion de la velocidad en porcentaje.



Segmento 16: PFORCENTAJE DE VELOCIDAD

e Fm o
Lomentaro

MOVE
EN —

#"VELOCIDAD “CONTROL_EJE
PORCENTAJE™ |y VEL.

« ouTl — COVERRIDE_2

llustracién 12 Bloque “Move” para la velocidad en porcentaje asignada.

Paso 12

Se debe dirigir nuevamente a “Bloques de programa”, seleccionar el bloque de datos
‘CONTROL_EJE_3” y agregar las variables con nombres “MOV_VEL_RECORD_3” y
“VEL_OVERRIDE_3”, ambas del tipo “LReal”.

...RIMENTAL $120_6 * PLC 1[CPU 1516-3 PN/DP] * Bloques de programa * CONTROL EJE 3 [DB8] - 20 X

= . . o . ,
= = B, B B= "0 cConservarvalores actuales [@g  Instantinea ™% ™, Copiarinstantineas a valores de amanque =

CONTROL EJE 3

Nombre Tipo de datos Valor de arrang...  Remanen... Accesibled.. Escrib.. Visible en .. Valor dea.. ..
1 <@ > Static
2 4m|s  RESET_EXE_3 | Bool false 0 =] ™~ =] 0
3 4O0=  POWER EN 3 Bool false =] ™ ]| )] ]
4 @@=  JOG_FWD_3 Bool false | ] 3] ™ O
5 @@= JoG_REV_3 Bool false ] ] 7] ™ O
6 |4m=  MOVWWEL EXE_3 Bool false ] ] ™ ™ O
7 |em=  MOVE_VEL 3 LReal 0.0 ] ] " ™ a
8 @@= JOG_VEL 3 LReal 0.0 ] ] v )] a
9 |am=  ACT_VELZ LReal 0.0 ] ] ¥ )] a
1040 =  ACT_ACE 3 LReal 0.0 0 ] ] = O
1140 = VEL REL 3 LReal 0.0 0 ] ] ] O
12|40 = VEL ABS_3 LReal 0.0 ] ] v =] O
1340 = POWER_STATUS_3  Bool false = =] [~} 7] O
14 4m = POWER_ERROR_3 Bool false = =] ] 7] O
15|4m = MOV_VEL RECORD_3 LReal 0.0 =] =] ™ ™ =
16|4m = VEL OVERRIDE_3 LReal 0.0 0 =] ™ ™ O
[<] [T | >

llustracion 13 Variables del bloque de datos “CONTROL_EJE_3".



Paso 13

Luego ingresamos en la funcion “ACCIONAMIENTO_EJE3” y agregamos la variable con

nombre “VELOCIDAD PORCENTAJE”.

...e programa * ACCIONAMIENTO EJE3 [FC3] - TH X
WS e 6, EAEE8r @) =
ACCIONAMIENTO _EJE3
Mormbre Tipo de datos Valo...
1 @ ~ Input (]
2 <= ALIMENTAR Bool £
3 41 = VELOCIDAD LReal 3
4 |41 = VELOCIDAD PORCENTAJE | LReal 1
5 - J1OG ADELANTE B
6’; - JOG ATRAS B%
{ = CONSIGNA VELOCIDAD  Bool
g 41 ~ Output
9 ] = VELOCIDAD ACTUAL LReal
10 i = ACELERACION ACTUAL LReal
11 i = POWER STATUS Bool
12 <] = POWER ERROR Bool
Bl T |

llustracion 14 Variables de la funcion “ACCIONAMIENTO_EJE3”.
Paso 14
Dirigirse al “Main [OB1]” y después del segmento cuatro, agregar un segmento con un
contacto normalmente abierto, una comparacién “CMP” de tipo “LReal” y una bobina con

las variables mostradas en la imagen a continuacion.

Segmento 4: CAMBIO DE VELOCIDAD DURANTE LA MARCHA

Comentaric

"CONTROL_EJE_ gomg LGEJI_E_ "CONTROL_EJE_

3" POWER_ ’ 3 - — 3" MOWVEL_
STATUS_3 EXE_3

| | | <> | [

11 | LReal | VT

"CONTROL_EJE_
’ 3" MOV_VEL_ ’
RECORD_3

4

llustracion 15 Segmento 5 “Cambio de velocidad durante la marcha”.



Paso 15

En el segmento 6, después del creado anteriormente, agregar debajo del bloque
“MC_MOVEVELOCITY”, dos bloques “MOVE” con las variables mostradas en la imagen
a continuaciéon. En este segmento se guarda la velocidad actual y se la anula al mismo
tiempo, en el segmento anterior se comparan la velocidad actual con la velocidad
guardada y con este se activa el bloque de “Consigna de velocidad” logrando cambiar la

velocidad durante la puesta en marcha.

Segmento 5: CONSIGNA DE VELOCIDAD

%DB26
"MC_
MOVEVELOCITY_
DB_2"
MC_MOVEVELOCITY
& Y
EN ENO
%DB5 InVelocity —z/se
"SpeedAxis_EJE3" — Axis Busy —i'alze
C ndAbort
“CONTROL_EJE_ omma ed —falce
3" MOVVEL_ _
EXE 3 _ pyecute Error — .—_.—._
Errorid b&0
"CONTROL_EJE_
3".MOVE_VEL_
3 — velocity
0 — Acceleration
Deceleration
Jerk
Direction
falze — Cument
PositionControll
true —ed
MOVE
EN — —_—
"CONTROL_EJE_ "CONTROL_EJE_
3".MOVE_VEL_ 3" MOV _VEL_
3 IN & OUT1 RECORD_3
5 MOVE
EN —— —_—
"COMNTROL_EJE_ "SpeedAxis_
3"WVEL_ EJE3"_.Gverride.
OVERRIDE_3 __ |y . gurp  Veledity

llustraciéon 16 Bloques “Move” para la ve&idad actual guardada y el porcentaje de

velocidad.



Paso 16
Agregar un segmento al final de todo, que seria el segmento 16, un bloque “MOVE” para
el valor de la variacion de la velocidad en porcentaje.

Segmento 11: PORCENTAIE DE VELOCIDAD

Comentario

MOVE
EN —

#"VELOCIDAD "CONTROL_EJE
PORCENTAJE" __ 1y IWELL

’ = OUT1 OVERRIDE_3

llustracion 17 Bloque “Move” para la velocidad en porcentaje asignada.

Paso 17
Ahora se procede a actualizar las funciones que estan el bloque “Main [OB1]”, dar clic
derecho y seleccionar “Actualizar”, se abrira la ventana de “Sincronizacion de la interfaz”,

finalmente dar clic en “Aceptar”. Lo mismo se debe hacer para las demas funciones.
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llustracion 18 Actualizacion de la funcion “ACCIONMIENTO_EJE1”.
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llustracion 19 Actualizacion de la funcion “ACCIONMIENTO_EJE2”.
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llustracion 20 Actualizacion de la funcion “ACCIONMIENTO_EJE3”.

Paso 18

Ahora se procede a cargar toda la informacion al “PLC-1500" dar clic en “Cargar al
dispositivo”, se abrira una ventana en donde se debe dar clic en “Iniciar busqueda”, para
poder seleccionar una direccion IP, dar clic en “Aceptar”, luego en “Cargar” y “Finalizar.

Después, se procede a cargar la “Control Unit®, dar clic en “Cargar al dispositivo”, se



abrira una ventana en donde se debe dar clic en “Iniciar busqueda”, para poder

seleccionar una direccion IP, dar clic en “Cargar” y luego en “Finalizar”.
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llustracion 22 Ventana de direccion IP del PLC agregada.
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llustracion 23 Ventana de “Vista preliminar de carga”.
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llustracion 24 Ventana de “Vista preliminar de carga finalizada”.
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llustracion 25 Ventana para la carga avanzada de la “Control Unit”.

Poyecto GO Ver Msemar Onmine Opcones  Wemamientas Vemana  Ayuda

el Totally Integrated Automatian
G cupeoyeo & X 1w 0 X N2 e G B B G5 ewbiecor conessén onine ¥

nesién oniine | i [ I X' S . PORTAL

Opeiones 4
GO LR A =} =1

> [Favoritos
2 \C-Sena 0891] A] = omben T — e —r——— r———
o NG 21 T —= e —
® AcoonawenTo o2 ozl Tias ol il calof s 08 i
B ACCIONAENTO_EJE3 FC3] PPl P TR e
) CONTROL_EJE_1 [DB6] B Tamposizadomes e
# coNTROL_Ere_2 087]
® contRoL_ese_3 joss) = Titulo del blogue: “Man fogrem Swees (e -
18 emic_iegaams o1}
» (5 Boques desistema
o et - Segmomo1: QD comprobaraies e cagr
5 Fuertesexienas
- Lo | tce |1 |omino
M Llokiar odes s sarichls 4@+ widad de acconam.. Lstopar operacion e carg, Cargr Uridad de ac..
W mgregartabia d varabies -
I W e . Ty s s
 Tios de dois A T o e

b
i

s Q1 B [5

Ak Ak e 7o 2

woie]

S Transterercia
B Canversidn
&4 Contol delprogama V1.1
014 operacionss logicas con. V1.4
& Desplazamiento y wCio.

8 Legacy Vs

¥
:

082
*IEC_Timer_0,

24l Tablas de observacin y forzado perm.

X Bachugs aning

% Traces

i Danos de prowy de dispositive.

5 informacién del programa

4 Supervisianes y avisas del AT

5] Listas de fexios de avisa ALC

» (3 Madulos locaies

» L3 P descenvalizacs

? % Unidad de accionamianto_1 [512¢

¥ i Dispositives no agrupados £ C >

+ 53 Configuracién de sequrdad *  Segmento 2:

+ (¢ Funciores para varios dispesitvos

+ 6 Datos comunes

+ () Configuracitn deldocumento.

+ (i ciomas y meursos

+ L& version Conrol Inderface ~ ove
C

g
| @ e erararns

-

Sy |

<

- o e
Vista detallada P  oun —BREAKER
I moauio Bemoe

wombre
IBY' Configuracion de disposiiv. S
4 Oniine  diagnéetico <
%) Prueba de recepodn

& Reguiacion acciorameria I
= Eede accronamiento.1

2 e de accionamien:
= € do accionami

[ v

. >
» | Instrucciones avanzadas

> | Tecnologia

> Comunicacion

> | Paquetes opcionales.

“CONBOLEX_

E

jso%

5 | d propiedades |y Informacién
s Ju comos |8 oo J8 oo [ s [@ scooe e wemen |G vnn

llustracién 26 Ventana de “Vista preliminar de carga”.
Paso 19
Se procede a establecer la “Conexion en linea” tanto para el “PLC-1500" como para la
“Control Unit”, se debe marcar ambas casillas y dar clic en “Aceptar”. Luego se activa el

“Modo de visualizacion”.
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llustracion 27 Ventana de “Conexion en linea”.
Paso 20
Ahora se debe subir el “breaker” para la alimentacion trifasica, el contacto de la variable
“‘Run” se forzara automaticamente a “1”, luego se activara el temporizador para que en
dos segundos esté energizado el “Double Motor Module”. Después se debe forzar a “1”
y luego a “0” la variable “Acusar fallos” para reiniciar los ejes de accionamiento y eliminar

cualquier tipo de fallo que impida el movimiento.
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llustracion 28 Segmento de activacion de los ejes de accionamientos.



Paso 21

Ahora se procede a forzar un valor numérico, en grados por segundo, de la variable
“VELOCIDAD 17 y otro valor entre “0” y “100” para la variable “VELOCIDAD
PORCENTAJE 1”. Se debe forzar la variable “ALIMENTACION EJE 1” a “1” asi como
también la “CONSIGNA VELOCIDAD 1”. Probar distintos valores forzados para observar
el cambio de velocidad durante la marcha, asi como también el porcentaje de velocidad.

Realizar esto para las otras funciones.
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llustracion 29 Cambio de velocidad para el primer eje de accionamiento.
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llustracion 30 Cambio de velocidad para el segundo eje de accionamiento.
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llustracion 31 Cambio de velocidad durante la marcha para el tercer eje de

accionamiento.

Paso 22

Para la velocidad de accionamiento de engranaje primero dirigirse al objeto tecnolégico
“SynchronousAxis_EJE2”, en “Configuracion”, “Interfaz de Hardware”, dar clic en
“Interconexiones de valores conductores”. Dentro de esta ventana, en “Valores
conductores posibles” dar clic en la flecha y elegir “PositioningAxis_EJE1”. En el “Tipo

de accionamiento” se debe elegir “Consigna”. Con esto habra la conexién entre ambos

tecnoldgicos.
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llustracion 32 Interconexion de valores conductores entre objetos tecnoldgicos.
Paso 23
Dirigirse al bloque principal “Main [OB1] y en el segmento siete agregar el bloque
MC_Gearln. Para acceder al bloque se debe ir a la pestafia de “Instrucciones”, que esta
a la derecha en el programa, en “Tecnologia”, desplegar “Motion Control”, en
“Movimiento Sincrono” estara el bloque. Se arrastra hacia el segmento y se agregara

automéaticamente un bloque de datos de instancia individual. Dar clic en “Aceptar”.
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llustracién 33 Bloque de instruccion “MC_Gearln”.



Paso 24

Se debe colocar al “PositioningAxis_ EJE1” como maestro y al “SynchronousAxis_EJE2”
como esclavo. Colocar un contacto normalmente abierto y agregarle una variable de
marca para el valor booleano forzado, “%M1000.0” con nombre “GEARIN_EXE”, esta
marca activara el bloque. Agregar dos marcas “%MD1210” y “%MD1214” como
numerador y denominador, se puede colocar como nombres de esas variables,
“‘Numerador” y “Denominador” respectivamente. Estas ultimas variables representaran el
factor del cociente entre numerador y denominador del bloque que harad que los

engranajes tengan una velocidad especifica que dependera de dicho factor.
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llustracion 34 Bloque de instruccion “MC_Gearln” configurado.
Paso 25
Se procede a cargar nuevamente los datos al “PLC-1500" y después de eso activar el
modo en linea y el modo de visualizacién. Primeramente, se debe accionar la funcién
“ACCIONAMIENTO_EJE1”, forzar a “1” la variable “ALIMENTAR?”, luego asignar un valor
numeérico de velocidad en la variable “VELOCIDAD”, en la variable “VELOCIDAD
PORCENTAJE” colocar “100.0”, el resto de las variables dejar en “False”.
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llustracion 35 Activacion de la funcién “ACCIONAMIENTO_EJE1”.
Paso 26
Luego se debe accionar la funcion “ACCIONAMIENTO_EJEZ2”, forzar a “1” solamente la
variable “ALIMENTAR?”, el resto de las variables dejar en “False” y en “0”. El bloque

“MC_GearIn” se encargara de activar esta segunda funcion.

Lo £ e B0, G Soce o) R (] Tutally Intearated Automaton
2 S Gt et | 8 X T %08 TG B sk i o & PORTAL
Disposiivos | Gpclanes
] [EE O B T A - L R e )
A FERIMENTAL 51205 Q) @~ N
sgoniine A e @ FLC_1 (R 1516-3 D)
o] W
3| | Seomenos: scommescroiiez e
= wan its
- 15 Bonues e pogrma - o
LN ecomieno
& hain 041 [ it o)
3 ° —
2 1 Sono o ® bopr
= scoowmmnio unpe oL resoion| “roox —
W ACCONAMIENTO_DIC2 FC. @ e et
°
L4 a
veiocone| v
3 T
- = [Punto ce parada A
H rcziemcron DL
e : k
o o e
s seraca. 4
b4 VELOCOWE 2 mluBLOCIOAD.
L vk AT
o
raanias
R R e  [serarauin de Namadls
c L)
&gt it ||
<l . >
~ Vi detallad
v s o s
o
W g s B
i D sy ecs [
i e rast
I TR—
T ——— o oaen
= oo ol
daces | infommacion | L Diagnos,

N Y

llustracién 36 Activacion de la funcion “ACCIONAMIENTO_EJE2”.

Paso 27

Finalmente, se debe forzar valores enteros a las variables “NUMERADOR” vy
‘DENOMINADOR”, colocar “1” en cada variable, luego forzar a “1” la variable
“GEARIN_EXE”, el bloque se activara, ahora se debe observar que la velocidad del



primer eje se pasara automaticamente a la velocidad del segundo eje ya que el factor es
de “1”7. Para hacer que la velocidad se reduzca a la mitad o se duplique, cambiar los
valores y probar. Debe desactivar el bloque antes de cambiar los valores del numerador

y del denominador, luego volver a activar.
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llustracion 37 Activacion del bloque “MC_GEARIN”.

Paso 28

Para sincronizar velocidad entre el primer y segundo eje de accionamiento se debe
utilizar el estroboscopio, para ello deben tener la misma velocidad y girar en sentidos
contrarios. Forzar el valor de la variable “NUMERADOR” a “-1” y el valor de la variable
“‘DENOMINADOR” a “1”, con esto el primer eje de accionamiento va a girar en sentido
antihorario y el segundo eje de accionamiento va a girar en sentido horario. Para el
estroboscopio se debe encender el equipo, apuntar hacia ambos ejes, regular con los
potenciémetros la frecuencia de la emision de luz, ya que con el potenciémetro derecho
se aumenta o se disminuye la frecuencia a pasos grandes mientras que con el izquierdo
es mucho menor para mayor precision. Se deben regular los potenciémetros hasta que
los ejes sincronizados parezcan estar detenidos, con eso se comprueba gque estaran a
la misma velocidad. Si existe diferencias, se observara como uno de los ejes adelantara

o retrasara al otro eje.
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llustracion 38 Activacion del bloque “MC_GEARIN”.
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