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ESCUELA SUPERIOR POLITECNICA DEL LITORAL
FACULTAD DE INGENIERIA EN ELECTRICIDAD Y COMPUTACION
CONTROL DIGITAL DE ACCIONAMIENTOS ELECTRICOS

Nombre:

PRACTICA 02

Supervision de sistema de servomecanismo utilizando PLC S7 1500, pantalla KTP 700 Basic y
la unidad de control CU310 2PN

Objetivos de Aprendizaje

1. Configurar el dispositivo de servo-accionamiento con el telegrama de comunicacion
adecuado para el intercambio de datos entre el controlador S7 1500 y la unidad de control
CU 310 2PN

2. Programar el objeto tecnoldgico “Posicionamiento de eje” y los blogues de motion
control para el adecuado control del sistema de servo-accionamiento.

3. Implementar un sistema supervisor del sistema de accionamiento mediante la

configuracion y programacion de la pantalla KTP 700 Basic.

Introduccion
Control de Movimiento

Un sistema de control de movimiento esta formado principalmente de un actuador, una
retroalimentacion, y un controlador. El actuador corresponde al motor eléctrico y a su
accionamiento. La retroalimentacion se obtiene por medio de un sensor de posicion llamado
encoder y, finalmente, el controlador es el encargado de indicar la cantidad de energia que se
envia al actuador para que su posicidn y velocidad sean iguales a las indicadas por el usuario. Este
altimo incluye la interfaz de usuario. Este altimo, puede incluir una interfaz de usuario y el manejo
de sensores y actuadores adicionales. En la ilustracion 1se puede observar un esquema general

del sistema.
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llustracion 1. Esquema general del sistema de control de movimiento

El S7-1500 Motion Control soporta el posicionamiento y desplazamiento regulados de ejes y

forma parte de todas las CPU S7-1500, asi como de todas las CPU S7-1500SP. Las CPU

tecnoldgicas S7-1500T ofrecen funciones avanzadas.

La funcionalidad de Motion Control soporta los siguientes objetos tecnol6gicos:

Eje de velocidad de giro
Eje de posicionamiento
Eje sincronizado
Encdder externo
Detector

Leva

Pista de levas

Perfil de leva (S7-1500T)

TIA Portal permite crear un proyecto, configurar objetos tecnoldgicos y cargar la configuracion

en la CPU. La funcionalidad Motion Control se procesa en la CPU. Los objetos tecnolégicos se

controlan desde el programa de usuario con las instrucciones de Motion Control. La ilustracién 2

muestra en forma de esquema las interfaces de usuario y la integracién de Motion Control en la
CPU S7-1500.
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TIA Portal I CPU S7-1500

S7-1500 Motion Control
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: Instrucciones de
Programacion PLC b Motion Control
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llustracion 2. Interfaces de usuario e integracion de Motion Control en la CPU S7-1500

Para esta practica se utilizardn los objetos tecnoldgicos Eje de Velocidad de Giro
("TO_SpeedAxis™) y Eje de posicionamiento (*TO_PositioningAxis™). El primero sirve para
especificar la velocidad de giro de un accionamiento donde el movimiento del eje se programa
con instrucciones de Motion Control y el segundo sirve para posicionar un accionamiento con
regulacion de posicion. Con las instrucciones de Motion Control se envian peticiones de

posicionamiento al eje desde el programa de usuario.

Motor 1FK7022-5AK21-1DG3

El motor 1FK7022-5AK21-1DG3 es un servomotor de la gama 1FK7 de Siemens con
aplicaciones para instalaciones industriales y empresariales, se generalmente en: maquinas
herramienta, en robots y sistemas de manipulacién, en méquinas de envasado y embalaje, de
transformacion de plasticos y textiles, y en maquinas de transformacion de madera, vidrio

cerdmica y piedra.

Es un motor sincrono excitado por imanes permanentes, con enconder incremental, el cual, para

esta préctica, se configurara con la herramienta Starter de Siemens y se realizaran pruebas del
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motor para controlar su funcionamiento, el freno, el par de funcionamiento, control de lazo de

velocidad, ruido de feedback, y conectores del motor.

Unidad de Control CU 310 - 2PN

La unidad de control CU 310 -2 es un médulo de regulacion para el control especifico de
accionamientos de un solo eje (servorregulacion, regulacion vectorial o regulacion
vectorial/control por U/f), para su funcionamiento puede enchufarse con los Power Module
AC/AC de los disefios Blocksize o con el disefio Chassis mediante la conexion DRIVE-

CLiQX100; ademés pueden conectarse modulos terminales, modulos de sensor y HUB modulos.

A diferencia de esta, existen también las unidades de control con accionamientos multiples como
laCU 320 - 2.

llustracion 3 Unidad de Control CU 310 - 2

Médulo de poder PM-340

Los médulos de poder (Power Module) de formato Blocksize soportan una potencia de 0,12 kW
a 90 kW y estén disponibles opcionalmente en ejecuciones con o sin filtro de red. Los PM tienen

las siguientes caracteristicas:

e Rectificador de diodos del lado de red

e Condensadores electroliticos del circuito intermedio con circuitos de precarga
e Ondulador de salida

e Chopper de freno para resistencia de freno

e Alimentacion de 24 V DC/1A

o Etapa de mando, capacitaciones de valores reales

o Ventiladores para refrigerar los semiconductores de potencia

4
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llustracion 4 Vista general de un médulo de poder PM340, tamarfio FSA.

Procedimiento

Configuracion en Starter

enpol
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1. Para comunicar la unidad de control con el PLC S7 1500, se debe configurar el telegrama de

comunicacién 5, dirigirse a la ventana de proyecto, abrir el objeto de accionamiento

“SERVO_02” y dar doble clic en “Comunicacion”, se abrira la ventana para configurar los

telegramas.

=8 PRUEBAFUNCIONA

% Insertar unidad de acci i i

Seleccan miefaz PZD- [IF1: PROFINET - INTEGRADD

(=] & Unidad_sccionamiento_1
> Vista general
= » Comunicacién
> Interfaz PeM
? Configuracién de telegrami
#- » Topologia
& Control_Unit
#-_] Componentes de entrada/salid
&1 Encoder
* | Insertar accionamiento
5 SERVO_02
*) Insertar esquema DCC
> Configuracion
? Lista de experto
3 Drive Navigator
? Logica de mando
- Control/regulacién
m % Funciones
& B Avisos y vigilancias
B-% Puesta en marcha
» Comunicacién
- B Diagnéstico
& | Documentacién
-] LIBRERIAS SINAMICS
1 VISUALIZAR

Sentido de racepcidn | Sentido de envio | Convertidor conechorbinector | Convenider binector-conector |

Configuraciin de telegramas: |[5] Telegrama extandar 5. FZD9/9

§

¥ Dcullar interconesiones inaclivas

Q
0000 _hex | STWi I
T N
2 @ 0000 _hex | STwW2 i
= [E 0000 _he | G15TW =
§ 0000_0000 _hex | RERR [F1750 07 D5t
0000_0000 _hex | KFC Jl5i7s. o os
—

llustracion 5 Ventana de configuracion de telegramas

2. Dar clic en el boton modificar y establecer el telegrama de comunicacion 5.
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IF1: telegramas FZD PROFIdrive

Interfaz de comunicacién: PROFINET - INTEGRADO (ciclico)
La comunicacidn PROF|safe se realiza a ravés de esta interfaz

Los telegramas PROFIdive de los objetos de accionamiento se transmiten en el siguiente orden:
Los datos entrada comesponden al sentido de envio y datos salida al sentido de recepcion objeto accion.

Vista maestra:
Datos de entradal Datos de salidal
Objeto | Objeto de accionamiento | N.* Tipo de telegrama Longitud L =
1|SERVO_02 2 |Telegrama estandar S, PZD-9/9 9 2
2 |Control_Unit 1 Configuracion libre de telegramas con BICO 0 0
DO que no estan asi a ningun slot (sin intercambio ciclico de datos)

llustracion 6 Configuracion del telegrama 5

3. Cerrar la ventana de configuracién y constatar que aparezcan los parametros de sentido de

recepcion y envio que se muestran en la llustracion 7y 8

Sentido de recepcidn | Sentido de envio | Convertidor cnnecrol-hhectnr| Convertidor hinectnl-cnne:lnr]

Configuracién de telegramas: |[5] Telegrama estandar 5, FZD-9/9 Modificar |

[V Ocultar interconexiones inactivas

0000 _hex | 5Twi [- DR
0000_0000 M NSOLL_B [p1430(0], CI: Control anticipativa dQI

0000 _hex | STwW2 [P2045. CF- PB/PN Signos de actvi | |

0000 _hex | G1_5TW [£48010]. CI- Falabra de mando de « [
0000_0000 _hex | XERR [£7190; C1: DSC Desviacian de pos [
0000_D0OD M KPC [p1191, CI: DSC Ganancia regu\ad-QI

@
=
s
w
o
&
o

§
o
B

llustracion 7 Pardmetros de sentido de recepcion

Seleccain nterdaz PZD: IF1: PROFINET - INTEGRADD

Senhido de recepciin  Sentido de envio | Convetides conectorbinector | Corvertidor binector-conector |

Configusacain de telegramas | [5] Tedegrama estindas 5. PZ0-3/3 Modfca

¥ Dcultar inteiconesiones inactivas

| 8

q

3170830} CO" Converdar bectar Z5W1 ww x| [1]
3_II%3 T0 Velcdsdrasliiada | NIST_B | 0000_0000 _hex [[2]3]

£ | 37507 TO Corventidon bt | Zowz ] o0 hex| [4]
gm:w-wmmuwﬂ Gl_zsw ] 000 hex| [5]
F [P e HKZ[III]:GJ:V&-W«&:M' G1_5T1 | 0000_0000 ﬂ!
34530 E0; Vakor el e s | G1_A512 ] 0000_oooo [(hexl][E]3]

llustracion 8 Parametros de sentido de envio

4. Ahora, se debe conectar el cable de red de la PC hacia la interfaz X150 del servo-drive, desde
la ventana de “starter” realizar una bdsqueda de nodos accesibles, en el nodo encontrado dar

clic derecho y seleccionar “editar nodo ethernet”

B3 Nodos accesibles
«{f% Nodo de bus [direccion = 192.168.30.40, N
Unidad_accionamiento_1 [direccion = 192

OfStation = plcsb.interfazzaprofinetsbd143, tipo = $7-1500)
30.45, NameDIStation = nodolineal. tipo = SINAMIL

llustracion 9 Edicién de nodo ethernet
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5. Modificar la direccion IP segun la Tabla 1, también se debe asignar el nombre de red al

dispositivo, en este caso “nodolineal”.

Estacion Ethemet

Modos accesibles online

Direccion MAC: 00-1F-F8-36-B015

Ajustar configuracion IP

* Utilizar parametros IP

Encaminador

ir. IP: 192.168. 30 . 45
0 " Mo utilizar ningun router

Méscara de subred: 265.255.255. 0 & Utiizar router
Direccién: | 192.168. 30 . 1

" Dbtener direccién IP de un servidor DHCP

Identificacion mediante

Ol @] -
ID de cliente: |
Asignar configuracion |P
Asignar nombre de dispositivo
Nombre dispositivo: \nodo\meal Asignar nombre

Restablecimiento de los ajustes de fabrica

Resetear

llustracion 10 Configuracion de nombre y direccion de red

Tablero | Direccion IP

TD-01 192.168.30.35
TD-02 192.168.30.45
TD-03 192.168.30.55
TD-04 192.168.30.65
TD-05 192.168.30.75

Tabla 1 Direcciones IP para la unidad de accionamiento

6. Cerramos la ventana de configuracion y guardamos el proyecto.

Configuracién en TIA PORTAL

7. Abrir TIAPORTAL y crear un nuevo proyecto “PRA02-N1A1-N2A2”, Ny A corresponden
a las iniciales de los estudiantes del tablero.

8. Agregar el PLC S7 1500 sin especificar y detectar el PLC mediante conexion online
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o
;i
v v v
100 (1] 1 2 3 4 5 6
Perfil soporte_0
o

El dispositivo no estd especificado.

=4 Utiliceel Cat : para especificar Ia CPU

-0 la configuracion del dispositive conectado.

llustracion 11 Determinacion del PLC S7 1500 via conexion online

9. Ahora, se agregarad la unidad de accionamiento CU 310-2PN como un dispositivo 1/0
profinet. Dirigirse a la ventana de proyecto, abrir la vista de “Dispositivo y redes”, en el
apartado de catdlogo de hardware, buscar “Otros dispositivos Ethernet” - “PROFINET 10”
- “Drives” >”SIEMENS AG” =>”SINAMICS” y agregar el dispositivo SINAMICS S120
CU310 - 2PN V4.7

v | Catalogo

| il ||

[ Filtro Perfil: <Todos> v ||g_|_¥
» [ Dispositivos de campo [A]

~ (1 Otros dispositives de campo
] []] Otros dispositivos Ethernet
~ ([l PROFINETIO
~ (1§ Drives
~ [[j SIEMENS AG
~ [ sinAaMICS

nm - .
Il sINAMICS 5120 CU310-2 PN V4.6
Tl SINAMICS 5120 CU310-2 PN V4.7
Il sINAMICS 5120 CU310-2 PN V4.8
Il SINAMICS 5120/5150 CBE20 V2.5
W 5INAMICS 512015150 CBE20 V2.6
[l 5INAMICS 512015150 CBE20 V4.3
[l SINAMICS 512015150 CBE20 V4.4
Il sINAMICS 512015150 CBE20 V4.5

2]

llustracion 12 Unidad de accionamiento como dispositivo profinet 10
10. Agregada la unidad de accionamiento, asignaremos al PLC S7 1500 como maestro profinet

del dispositivo. Se debe verificar la conexion con la Interfaz PROFINET_1 y modificar el

nombre del dispositivo profinet a “nodolineal”, debe tener el mismo nombre asignado en
starter.
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PLC_1
CPU 1516-3 PNI...

(192.168.0.1]
[PNMIE_1: 192.168.30.40|[2]

nodaolineal
SINAMICS 5120...

PLC]

[PNAIE_1: 192.168.30.45]

llustracion 13 Vista de redes del Controlador y la unidad de accionamiento

11. En la vista topoldgica, se debe conectar el puerto X150_P1 con el puerto X1_P1 del PLC S7
1500, esto para que el dispositivo tenga el correspondiente interlocutor.

PLC 1 nodolineal

CPU 1516-3 PNL... SINAMICS $120... Wg

llustracion 14 Vista topoldgica de la red profinet

12. Abrir la vista de hardware de la unidad de accionamiento “nodolineal”, desde el apartado del

catalogo de hardaware se agregaréa el objeto médulo “DO SERVO” dando doble clic, y luego
el submodulo “Telegrama estandar 5, PZD-9/9”.

Vista general de dispositivos |
¥ | Modulo .. Rack Slot Direcci6.. |Direcci...
¥ nodclineal 0 [¢]
» nodolineal o 0 X150
¥ DO SERVO_1 o 1
Punto de acceso 2 madulo o 11
0 12
Telegrama estdndar 5, PZD-9/2 0 13 20..37 1229
o 14
0 2
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v|Catiloge |
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@rivo  perfl: [dodo>  [vlfud
~ @ Madulo

Il oo contrel Unit

[W oo encooer

Il oo servo

W oo sinPzD

Il DO Terminal BoardiModule

W oo M1

1l oo vECToR
~ [ M6dulo de cabecera

I SINAMICS 5120 CU310-2 PN V4.7
~ [l Submédulos
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Il *elegrama esténdar 2, PZD-4/4; SERVO [
[l velegrama estandar 3, PZD-519; SERVO

Il Telegrama esténdar 4, PZD-6/14; SERVO

Il Telegrama estindar 5, PZD-919

Il Telegrama estindar 6, PZD-1014
.'Iilagnmn estandar 7, PZD-2/2

[l 7elegrama libre, PZD-16/16; SERVO
[l Telegrama libre, PZD-88; SERVO

[l relegrama SIEMENS 102, PZD-6/10
[l Telegrama SIEMENS 103, PZD-7/15

Pl ririene anr AeeaAlaa

llustracion 15 Configuracion del objeto de accionamiento y telegrama de comunicacion

13. En la ventana de propiedades del dispositivo, en el apartado de Interfaz PRFONET [X152]

se debe verificar lo siguiente:

192 . 168 . 30 . 45

Ilustracion 16 Direccion IP del puerto X150 asignada en el STARTER

Illustracion 18 Puerto interlocutor asignado en la topologia de red

10
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14. Compilar el proyecto y cargar al PLC y verificar que no exista error en la conexion con los
dispositivos. En caso de existir un falla en el PLC, revisar el buffer de diagnostico para
corregir la misma.

PLC_1
CPU 1516-3 PNL...

(192.168.0.1]
[PNJIE_1: 192_153_30_40|E

nodolineal e
SINAMICS 5120... ] :
A l a’

PLC 1

[PN/IE_1: 192.168.30.45]

llustracion 19 Conexidn de dispositivos exitosa

15. Ahora, se debe dirigir a la ventana de proyecto, abrir la carpeta de proyecto y en el apartado
de objetos tecnoldgicos, dar doble clic en “Agregar objeto”

¥ ] Proyecto_sistemas_dinamicos
B Agregar dispositive
| ghDispositvosyredes
~ [ PLC_1[CPU 1516-3 PN/DP]

[Y configuracién de dispositi...

2]

11

%! Online ydiagnostico
» [ Blogues de programa
v [ Objetos tecnolagicos
I Agregar objeto
v B& PositioningAxis_1 [DB1]
& Configuracion
lﬁ Puesta en marcha
% Diagnéstico
» (@ Levas
] r_ﬂ. Detector
» '_fig Fuentes externas
» Ld Variables PLC
b [ Tipos de datos PLC v]

| ] = I

llustracion 20 Objeto Tecnoldgico

16. Se abre la ventana para agregar el objeto, agregar “TO_PosiitioningAxis”

11
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Agregar objeto %]
Nombre: |
{.’.’“5!““’.".'”.9.’.\"‘.5-2. i

Nombre | versién Tipo: M [To_PositioningAxis |
‘ ~ [7] Motion Control V3o ; o
= == Numero: El -
4 TO_SpeedAxis V3o -
4 TO_PositioningAxis V3o () Manual
Mebice, Contrd 4 TO_SynchroncusAxis V3.0 @ Automatico

4% TO_ExternalEncoder V3.0 L
Descripcion:

4 TO_OutputCam vVio
|k: | & TO_CamTrack V3o El objeto !“,"ﬂfégi;;)'Eie de y
- sicionamiento” (TO_PositioningAxis.
| 4 TO_Measuringinput V3.0 ?:presrrrtu un accionamiento ﬁsigcn enel
4 70 _Car V3.0 controlador.
Las instrucciones PLCopen Motion Control
permiten lanzar peticiones de

& posicionamiento al accionamiento a través

PID Control

del programa de usuario.

Nota: El uso de objetos tecnolégicos afecta
a la respuesta en el tiempo de otros viveles
SIMATIC Ident de ejecucion de la CPU, incluyendo el

programa de seguridad (F).
+1 i

Contaje y
medicién

[<] i I>

|

llustracion 21 Objeto tecnoldgico de posicionamiento de eje

17. Se abre la ventana de configuracidon del objeto tecnologico, en la pestafia de “Accionamiento”
se debe hacer busqueda del objeto de accionamiento configurado en el dispositivo profinet
10.

nc

Al PN =

Parametros basicos Q
~ Interfaz de hardware &
Accionamiento (/] [
Encéder Q Intercambio de datos Datos del encéder
Intercambio de datos a"_Q Tipa dé accionamisnta: .FﬁDFIdmt '::
- Conaxion de datos: | Accionamiento I}
Intercambio de datos e... o Accionamients: |hodolineal DO SERVD_1 [ I confguracion del dizpositiva
. ; -
> L. PLC_1 [CPU 1516-3 PN/DP]
1 r_iana\ modules —
= [ PROFINETIO-System (100} Sitpesss i
~ [ nodolineal RRsieniaac
|
4
i
d
'
("] Mostrar todos los médulos [v]x| J\

llustracion 22 Seleccion del dispositivo de accionamiento mediante el objeto tecnoldgico

18. En las siguientes ilustraciones se muestra la configuracién de los parametros basicos.

12
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Ilustracion 23 Configuracion del parametro "Encoder”

llustracion 24 Configuracion del parametro "Intercambio de datos de accionamiento”

llustracion 25 Configuracion de pardmetros de "Intercambio de datos de encéder"

0.05 5 0.05 s

llustracion 26 Configuracion del pardmetro "Preajuste de dindmica"

13
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Una modificacion del limite de velocidad influye en la aceleracion y deceleracion;
el tiempo de aceleracion y deceleracién se mantiene.

Velocidad
velocidad maxima:
.. 2500 mmis
.
Aceleracion
. i : Aceleracion maxima:
i s e s SRR 50000 mml:=|
. . )\ >t
; \ Deceleracion maxima:
‘ P 5000.0 ‘mmis? |
i
i I :
o005 5| Jo0.05 5]
Tlempo de aceleracisn: Tiempo de deceleracién:

llustracion 27 Configuracion de "Limites dindmicos"

Regulacién de posicion

Controlador
Consigna Precontrol Accionamiento

de velocidad line =

Generacion  J ™
de consigna =y
J_ i I

Cansigna de L
posicion Filtro de simetrizacion Gnrancis
Tiempo sustitutivo del lazo de
Precontrol: regulacion de velocidad de giro: Ganancia (factor Kv):
[100.0 % 0.0 s 500.0 1s

llustracion 28 Configuracion de "Lazo de regulacion”

19. Los pardmetros que no se muestran, mantienen sus configuraciones por defecto.

Programacion de Control de Movimiento

20. Se procede ahora a programar los blogues de control de movimiento que permitiran manipular
el servomotor. En la ventana de proyecto, agregar un nuevo de blogue de programa de tipo
FB.

glegaruuvaluu - - — by

Nombre:
| MC_MOTION_CONTROL|

| Lenguaje: | KOP =
% Numero: ;{]
Bloque de O Manisal
organizacion (@) Automatico

’FB Descripcion:

Los bloques de funcién son blogues l6gicos que depositan sus valores de forma permanente
en blogues de datos de instancia, de modo que siguen estando disponibles después de
procesar el bloque.

Bloque
de funcién

21. Se deben agregar los bloques de “Motion Control” sefialados y que estan ubicados en las

instrucciones de Tecnologia.

14
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Opciones

Jww’ OE

Favoritos

Instrucciones avanzadas

Tecnologia

>
> | Instrucciones basicas
>
A

Nombre

» [| PID Control

=[] Motion Control

» [ ] Contaje ymedicién

Descripcion

» | Time-based 10

<|

MC_Power Habilitar o bl..
MC_Reset Acusaralar...
MC_Home Referenciaro.
MC_Halt Parar eje
MC_MoveAbsolute Posicionar ej..
MC_MoveRelative Posicionar ej..
MC_MoveVelocity Mover eje co..
MC_MoveJog Maover eje en..

Vesupernmpo.. Fosicionarej..
2 MC_SetSens
4 MC_TorqueLimiting Activarydes...

» U Detector, leva, pista ...

» [7] Movimiente sincrono
» [ ] Perfil de leva

Conmutara ...

llustracion 29 Bloques de Motion Control

Escuela Superior
Politécnica del Litoral

22. Cada bloque de Motion Control se debe agregar en un segmento de programacion Gnico en el

bloque FB, cuando se agreguen los bloques Motion Control se va a asignar el correspondiente

bloque DB, es muy importante que el bloque de DB sea el de multi-instancia.

¢ —ru .
19: m
Instancia
individual
MC_POWER
7 || &
- = ik Ml
—{ Az Status instancia
= Enable Bu:yi—‘ :
—{startMode Error(— [
—{stophlode _ Emond] "!:
Instancia de
pardmetro
|l Pre
B Mai_ [ Home [[)emo- [ v onli

Nombre en la interiaz WC_POWER Instance 1 W

Si llama el blogue de funcién como multinztancia, e3te no
guardars zus datos en un bloque de datos de instancia propio.
3inc en el bloque de datos de instancis del bloque de funcion
que efectGa la lamads. De e3te modo 3e pueden concentrar
loz datoz de inztancia en un 3olo blogue, con lo que 3e
requieren menos bloques de datos de instancia en el
programa

anur .rcancelor!'
- - =k

23. Verifique que se tiene 8 segmentos de programacién con cada uno de los bloques de Motion

Control. Se debe asignar el bloque DB1 “PosisitioningAxis” como entrada en los parametros
Axis a TODOS los blogues Motion Control.
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#MC_HOME_
Instance
#MC_POWER_ #MC_RESET_

Instance Instance MC_HOME —

MC_POVER a0 MC_RESET EN ENO
@lL &% —

- e ex o— _on e
%DB1 Status —- o Done — - u:ltlumngr‘m:': = Done —* ...
*PositioningAuis_ Busy = 'Pn:it\oning:ﬁi‘? Busy —... e = Busy =i ..

¥ Auds Error —. 2 Aods CommandAbort ol Eu??“ CommandAbort
falie = Enable Errorid e — T ed — .. Position ed —i..
StartMode e — ot Error —.. — Mode Error =i

StopMode ' * Errorid Errorid -
llustracion 30 Configuracion del parametro de entrada Axis de cada bloque Motion Control
24. Finalmente, se debe Ilamar en el bloque principal “MAIN” el bloque FB
MC_MOTION_CONTROL.
¥  Segmento 1:
Comentario
%DB 2
*MC_MOTION_
CONTROL_DB"
W81

"MC_MOTION_CONTROL™

EN ENO

llustracion 31 Bloque FB MC_MOTION CONTROL en el bloque principal "MAIN"
25. Compilar y Cargar el proyecto.

Supervision del sistema de accionamiento mediante el panel KTP700 Basic PN

26. Se considera el conocimiento basico obtenido en cursos anteriores para la configuracion de
un panel basico KTP 700 PN.
27. En la ventana de proyecto se debe agregar un panel KTP 700 Basic con version 14.0.1. Utilice

el asistente de configuracion de panel para facilitar su configuracion

e

Agregar dispositivo
Nombre del dispesitiv
HMI_2

~ [ Hm
[ SIMATIC Basic Panel

Dispositivo:

Controladores

|

HMI

=)

Sistemas PC

MACI IX

» L. 3" Display
» [53 4" Display
» u 6" Display
- L. 7" Display
+ [} KTP700 Basic
£l 6AV2 123-2GA03-0AX0
i c/vz 12> 260039000
» [ KTP700 Basic Portrait
» |53 9" Display
» [ 10" Display
» [ 12" Display
» [ 15" Display
» [ SIMATIC WinAC para Multi Panel

llmj
KTP700 Basic PN

Referencia: | 6AV2 123-2GBO3-0AX0

Versién: 14.0.1.0

Descripcién:

Pantalla de 7" TFT, 800 x 480 pixeles, Colores
64K; Manejo tactil o con teclado, 8 teclas de
funcién; 1 xPROFINET, 1 xUSB

llustracién 32 Panel Tdctil KTP700 Basic
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Asletents dol panel de of

Conexianes de PLC

llustracién 33 Conexion con el PLC

5§ Agregarimagen Ey Eorrarimagen [ Cambiar nombre ﬂ Borrar todas las imégenes

Imagenes

llustracion 34 Configuracion de Pantallas

Botones

llustracion 35 Configuracion finalizada

28. En la vista de redes de proyecto se debe verificar que la direccion IP del panel operador sea
consecuente con el segmento de red del PLC.
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PLC_1
CPU 1516-3 PNL...

192.168.0.1

PNJIE_1: 192.168.30.

- PNAIE_1: 192.168.30.44

nodolineal
SINAMICS S120...

Ay
PNAE_1: 192.166.30.45

llustracion 36 Direccion IP del Panel Operador

29. Abrir el proyecto de HMI, y disefar la siguiente interfaz en la pantalla PROCESO.

llustracion 37 Disefio de Interfaz

30. Configurar los elementos virtuales segun la diferente tabla.

Elementos Propiedades
Virtuales
— Hacer clic L .
i :m’. Hf . ¥ ActivarBitMientrasTeclaPulsada ]
ne : :::;r Variable (Entradalsalids)  MC_MOTION_CONTROL_DB_MC_MOVEJOG_Instance_logBackward
Desactivar bit o
Cambio <Agregar funcién>
I
L] ) [ Hecerche . :
= 3JOG DER * 0 e ¥ ActivarBitMientrasTeclaPulsada
- w Seltar Variable (Entrada/salida) MC_MOTON_CONTROL_DB_MC_MOVEJOG_Instance_JogForward
! Bit 0
Dezactivar :
Cambio <Agregar funcién>
Hacer clic j— i
!ﬂm ~ ActivarBitMientrasTeclaPulsada
Soltar Variable (Entradalsalida)  MC_MOTION_CONTROL_DB_MC_MOVEVELOCITY_Instance_Execute
Activar Bit 0
Desactivar <Agregar funcion>
Cambio
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- L] L] Hacer clic
- m__RE'_ oy [ pulsar ¥ ActivarBitMientrasTeclaPulsada
-l L] L} Soltar Variable (Entradaisalida)  MC_MOTION_CONTROL_DB_MC_MOVERELATIVE Instance_Execute
Activar Bit o
Desactivar <Agregar funcién>
Cambio
s iR Hacer clic
POS ABS - &1 Pulsar ¥ ActivarBitMientrasTeclaPulsada
Y= : Soltar Variable (Entradaisalida)  MC_MOTION_CONTROL_DB_MC_MOVEABSOLUTE_Instance_Execute
Activar Bit 0
Desactivar ¢ <Agreger funcién>
Cambio .
General
Proceso Modo
Variable: |MC_MOTION_CONTROL_DE_MC_POWER =l]...| Formato: | Interruptor [+]

Variable PLC: MC_MOTION_CONTROL_DB.MC_POW... A

T

“MC_MOTION_CONTROL_DB_MC_POWER_Instance_Enable”

O [] uf B i
§ 1 lacer chic
N = AR =l
s P ™ o M. [ Pulsar ~ ActivarBitMientrasTeclaPulsada
k i Soltar Variable (Entradaisalida) MC_MOTION_CONTROL_DE_MC_HALT_Instance_Execute
Activar Bit 0
Desactivar « <Agregar funcién>
Cambic L
Hacer clic
51 Pulsar ¥ ActivarBitMientrasTeclaPulsada
Soltar Variable (Entradaisalida) MC_MOTION_CONTROL_DB_MC_RESET Instance_Execute
Activar | Bit o
Desactivar ‘ <Agregar funcion>
Cambio Ll
.
. Hacer clic
' &1 pulsar * ActivarBitMientrasTeclaPulsada
T i R S VA oA Soltar Variable (Entradalsalida) MC_MOTION_CONTROL_DB_MC_HOME_Instance_Execute
Activar | Bit 0
Desactivar 4 <Agregar funcion>
Cambio
General
Proceso

Variable: |MC_MOTION_CONTROL_DB_MC_POVER &l,..| alo {
Variable PLC: MC_MOTION_CONTROL_DB.MC_POW.. A% On: | PilotLight_Square_G_| &)/ v
Direccién: Bool Off: |PilotLight_Square_G_|El| v

Numero de bit: |0 -

MC_MOTION_CONTROL_DB_MC_POWER_Instance_Status

General
Proceso Contenido
Variable: |MC_MOTION_CONTROL_DB_MC_POWER &l[...| valor para "ON": [1 =
Variable PLC: MC_MOTION_CONTROL_DB.MC_POW.. & on: |PilotLight_square_R_{ =¥
Direccion: Bool off: .PilutLigh!_S_quere_R_if:J -
Ndmero de bit: |0 ]

MC_MOTION_CONTROL_DB_MC_POWER_Instance_Error
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[To==—=) VELOCIDAD'| General
{zo000000]: 306
Proceso

. 1 il ]
Variable: | MC_MOTION_CONTROL_D B__l\.ﬁc_h'IDVE.I 2.

Variable PLC:  MC_MOTION_CONTROL_DB.MC_MOV... ~

Direccion: LReal

MC_MOTION_CONTROL_DB_MC_MOVEJOG_Instance_Velocity

: | VELOCIDAD

Proceso

Variable: |MC_MOTION_CONTROL_DB_MC_MOVEVEl]...|

Variable PLC:  MC_MOTION_CONTROL_DB.MC_MOV... la

Direccion: LReal

MC_MOTION_CONTROL_DB_MC_MOVEVELOCITY_Instance_Ve
locity

 CONS6. REL MC_MOTION_CONTROL_DB_MC_MOVERELATIVE_Instance_Dis

| +o000000f | ¢

'PASO_ REL = | MC_MOTION_CONTROL_DB_MC_MOVERELATIVE_|nstance_Ve
1+0000000| | locity

- CONSG_ABS MC_MOTION_CONTROL_DB _MC_MOVEABSOLUTE_Instance_Po
+0000000}f | sjtion

- PASO. REL: - MC_MOTION_CONTROL_DB_MC_MOVEABSOLUTE_Instance_V
{+0000000] - elocity

llustracion 38 Tabla de propiedades de elementos virtuales

31. Compilary SIMULAR la interfaz visual. Llamar al instructor para la revision de su proyecto.

Conclusiones

(Agregar minimo tres conclusiones)
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Recomendaciones

(Agregar minimo una recomendacion respecto al desarrollo de la practica, posibles mejoras)
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