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Los Micro Automation Sets no son obligatorios ni pretenden cubrir todas
las eventualidades en lo referente a su configuracion, prestaciones u otras
contingencias. Los Micro Automation Sets no representan soluciones
especificas para el cliente, son mas bien planteamientos de ayuda para la
solucion de tareas convencionales. Usted es responsable de una correcta
puesta en servico del producto descrito. Estos Micro Automation Sets no le
dispensan de su responsabilidad en cuanto al trato correcto y seguro de la
aplicacion, instalacion, servicio y mantenimiento. Al utilizar estos Micro
Automation Sets reconoce que Siemens no puede hacerse responsable de
ningun dafio que vaya mas alla de la clausula de responsabilidad descrita.
Nos reservamos el derecho de realizar modificaciones en estos Micro
Automation Sets en cualquier momento y sin previo aviso. Si existieran
divergencias entre las recomendaciones en estos Micro Automation Sets y
en otras publicaciones de Siemens, como por ejemplo catalogos, el
contenido de esa documentacion tiene prioridad.

Garantia, responsabilidad y Support

No asumimos la responsabilidad por las informaciones contenidas en este
documento.

Queda excluida cualquier reclamacion dirigida a nosotros,
independientemente del motivo legal en el que se base, por los
perjuicios/dafios resultantes del uso de estos ejemplos indicaciones,
programas, datos de configuracion, prestaciones, etc. contenidos en este
Micro Automation Set, esta exclusién no es aplicable en el caso de
responsabilidad obligatoria, es decir bajo la ley de responsabilidad de
productos alemana (“Produkthaftungsgesetz”), en caso de premeditacion,
negligencia extrema, atentados contra la vida, lesiones corporales o contra
la salud, debido a la garantia para la calidad de un producto, silencio
malintencionado o debido al incumplimiento de obligaciones contractuales
fundamentales. Sin embargo, las indemnizaciones debidas al
incumplimiento de una obligacién contractual fundamental seran limitadas
al perjuicio previsible que es intrinseco al contrato, a no ser que sea
originado por premeditacién o negligencia extrema o debido a atentados
contra la vida, lesiones corporales o contra la salud. Las clausulas
anteriores no implican un cambio en carga de la prueba en su perjuicio

Copyright© 2006 Siemens A&D. Se prohibe la transmisién o
reproduccién total o parcial de estos ejemplos de funcidn sin previa
autorizacién expresa por escrito de Siemens A&D.

Si desea realizar alguna consulta sobre este articulo, utilice por favor la
siguiente direccién de e-mail:

csweb@ad.siemens.de
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Prefacio

Micro Automation Sets son configuraciones de automatizacion
completamente funcionales, probadas y basadas en productos estandar
A&D para realizar de forma sencilla, rapida y econémica tareas de
automatizacion en la automatizacién a pequefia escala. Cada uno de
estos Micro Automation Sets cubre una subtarea que se presenta con
frecuencia en el planteamiento del problema tipico de cliente en el
sector mas bajo de prestacion.

Con la ayuda de Sets podra encontrar soluciones para estas subtareas,
saber qué productos necesita y coOmo interactian entre ellos.

Para poder realizar la funcionalidad inherente a este Set, dependiendo de
las necesidades de la instalacién puede utilizar una serie de componentes
adicionales (por ejemplo, otras CPUs, suministros de corriente, etcétera).
Estos componentes se encuentran en las correspondientes catalogos de
SIEMENS A&D.

También puede localizar los Micro Automation Sets en el siguiente enlace:

http://www.siemens.de/microset
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1 Campos de aplicacién y utilidad

Ejemplo de aplicacion

Para una mayor compresibilidad, mostraremos, tomando como ejemplo
una maquina para hacer medias, el mando del posicionador del Micro
Automation Set.

Esta maquina de hacer medias que se ha tomado como ejemplo de
aplicacion consta de un eje redondo y un eje lineal. Para ello, primero se
lleva el tejido de medias, en forma de tubo, sobre la plantilla de medida
(Figura 1-1). Este tubo de tejido es transportado por el eje redondo 180°
(Figura 1-2 y Figura 1-3). Se conecta un inyector de vapor que es
desplazado a lo largo del tubo de tejido sobre el eje lineal de tal manera
que la media toma la forma de la plantilla. (Figura 1-4). Después se
desactiva el inyector de vapor y es desplazado sobre el eje lineal de vuelta
a su posicion de salida (Figura 1-5). El proceso continta con un giro de
90° del eje redondo (Figura 1-6).

Figura 1-1

Set22_DocTech_Ln_V1dO_es.doc
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Figura 1-3

Figura 1-4

Figura 1-5

Figura 1-6
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El posicionamiento debe cumplir los siguientes requisitos:
e la exactitud del posicionador es suficiente con dos etapas de velocidad

e La configuracion de la instalacion en modo manual se lleva a cabo en
condiciones locales

e Supervision del posicionamiento y desconexion en caso de fallo

e Interruptor de stop para la detencion (rdpida) de todos los movimientos

eje lineal V1.0 05.12.2006 8/67
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Solucién de automatizacion — Set 22
La solucién de automatizacion se divide en un eje lineal y un eje redondo.

Para una mayor claridad se consideraran el eje lineal y el eje redondo
separados y el proceso de desplazamiento se reducira a dos posiciones en

cada uno.
Producto Producto
] D
= =
‘ Pos A Pos B ‘ Pos A Pos B
4 1 ,
Eje lineal Eje redondo

Indicacion  En este documento nos ocuparemos del eje lineal.

Como plataforma de mando utilizaremos un mando S7-200, que controla a
través de salidas digitales el proceso de posicionamiento del convertidor de
frecuencia SINAMIC G110. Se trata del procedimiento de posicionamiento
controlado con marcha rapida/lenta. Como motor se utiliza un motor
asincronico. La deteccion de la posiciéon real mediante un sensor permite el
desplazamiento en trayectos modificables y una supervision de parada.
Para el manejo de la instalacion se utiliza un PC con una interface de
usuario WIinCC flexible RT.

Figura 1-7

Set22_DocTech_Ln_V1d0_es.doc
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Campos de aplicacion

Utilidad

Mandos de compuerta
Dispositivos de alimentacion
Transporte de material
Rétulos de publicidad

Técnica del movimiento de materiales

Solucién econémica para tareas de posicionamiento simples

Facil y répida puesta en servicio la que no es necesario optimizar
ningun regulador de posicion.

Despliegue reducido de aparato técnico, robusto

Control del proceso de posicionamiento en el mando sin necesidad de
modulos
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2 Construccion
Diagrama
Figura 2-1
= @
Accesorio
de red

Protecci J
6n

U

(véase cap.4.4.4)

Pin 11 (azul-blanco) en neg. (-)
Pin 2 (rojo-blanco) en pos. (+)
Pin 8 (negro) en E0.0

Pin 5 (amarillo) en EO.1

Tope fisico izquierdo
de desplazamiento

Tope fisico derecho
de desplazamiento

Seccién de desplazamiento

Interr. fin d¢=l carrera SW

Interr. fin de carrfra SwW

»

I
|

LT L

decarrera HW

T >
200 mm E

Intrr. fin de carrera HW

P. de conexién de inversion P. de conexién de referencia

Tabla 2-1

N.° | Entradas/salidas de la CPU

Asignacion

EO0.2

E 0.3

EO0.4

E 0.5

ool e

A0.0

SYNAMICS G110, borne 3

AO.1

SYNAMICS G110, borne 4

N|joalrwiNdiE

A0.2

SYNAMICS G110, borne 5
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Dependiendo del tipo de transductor codificador de datos angulares
seleccionado, existen diferentes tipos de cable de conexién.

Compruebe antes de conectar el transductor de datos angulares la
asignacion de pines del cable de conexion.
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3 Componentes de hardware y software
Productos
Tabla 3-1
Componente N.° MLFB/N.° de pedido Indicacion
LOGO! Power 24V 1,3A 1 |6EP1331-1SH02
S7-CPU 221 (DC) 1 |B6ES7211-0AA23-0XB0
SINAMICS G110 1 |6SL3211-0AB11-2UA1l Sin filtro
Motor asincronico 1 |1LA7060-4AB10
Trasmisor incremental 1 |6FX2001-4SA50 500 incrementos
Basic Operator Panel 1 |6SL3255-0AA00-4BA0
\Iévgfggn‘;'iif;b'e 1 |6AV6613-1BA01-1CAO
Accesorios
Tabla 3-2
Componente N.° MLFB/N.° de pedido Indicacién
Kit de montaje sobre riel
de perfil de sombrero 1 |6SL3261-1BA00-0AA0
para SINAMICS G110
Eg::?egtee;egep%rga bajas 1 |6SE6400-2FL01-0ABO %T?r:tgjr?lmé? P
iferencial, FI)
Interruptor automatico 1 |5SY6016-6KV
Cable PC/PPI 1 |6ES7901-3CB30-0XA0
Simulador 1 |6ES7274-1XF00-0XA0 Opcional
Software/herramientas de configuracién
Tabla 3-3
Componente N.° MLFB/N.° de pedido Indicacién

Step7 Micro/WIN V4.0 SP3

6ES7810-2CC03-0YX0

WinCC flexible Advanced

6AV6613-0AA01-1CA5
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4 Principio de funcionamiento

4.1 Informaciones de introduccién para el posicionamiento
41.1 ¢, Qué se entiende por eje?

El desplazamiento de un objeto sobre un plano recto definido, o bien, la
ejecucion de un giro definido se denomina "desplazamiento en eje".
Basicamente, se diferencia entre dos tipos de ejes:

o Ejelineal

¢ Eje redondo

Eje lineal

La seccion de desplazamiento del eje esta claramente definida con los
puntos de inicio y final. La posicion real actual detectada se encuentra
siempre dentro de esta seccion.

Figura 4-1, ejemplos de ejes lineales

%0123456789%

Copyright © Siemens AG 2006 All rights reserved
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Eje redondo

Tras el desplazamiento de 360° de un eje redondo, este proceso se repite
ciclicamente (por ejemplo, un movimiento circular). La posicion real
comienza tras un giro completo de vuelta con 0°. A esto se le llama un eje
de médulo.

Figura 4-2, ejemplo de eje de médulo

180
135 225

90- 270

45 315
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4.1.2 Caracteristicas del posicionamiento controlado y regulado
Alineacion

La siguiente imagen muestra en forma escueta el tipo de accionamiento o
motor en funcion del procedimiento de posicionador seleccionado. El foco
central del presente Micro Automation Set se encuentra en los campos
marcados en verde

Figura 4-3
POSICIONAMIENTO
Posicionamiento controlado ‘ ‘ Posicionamiento regulado
Conmutacién de Convertidor Mando de motor Convertidor Servomando
par de polos de frecuencia por impulsos de frecuencia

‘ Motor asincrono Motor por ‘ Motor asincrno H Servomotor ‘
impulsos

Posicionamiento controlado con procedimiento de marcha rapida/lenta

El posicionamiento controlado con procedimiento de marcha rapida/lenta
se inicia en el punto de arranque con un aceleramiento hasta alcanzar la
velocidad répida. El acercamiento a la posicion se efectia mediante:

e Conmutacién de marcha rapida a marcha lenta

¢ Frenado de la masa en el llamado "punto de desconexion”
Figura 4-4

Punto de conmutacion
Velocidad rapida

Velocidad lenta

Velocidad

Punto de desconexién

Punto de inicio Punto de destino

La siguiente tabla muestra la influencia del cambio de masa en la exactitud
del posicionador:
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Posicionamiento controlado

_B_

Carro de transportT

Posicionamiento a 10m

- .

Carro de transportT

El posicionador controlado es
ajustado con exactitud para una masa
(por ejemplo, 2 kg) . El inicio del
proceso de frenado se determina de
tal manera que el carro de transporte
se detenga en una posicion
previamente definida.

Posicionamiento controlado

Posicién anterior

EPT EF,

Nueva posicién

Carro de transporte

Posicionamiento a 10 m

Carro de transpor’(e

S
Desviacion

Si la masa sobre el carro de
transporte aumenta,
consecuentemente, la masa inerte
provocara que se sobrepase el punto
de destino previamente definido en el
proceso de frenado. Teniendo como
resultado una desviacion permanente.

Posicionamiento regulado

En un posicionamiento regulado la determinacion continua de la posicion
actual tedrica y real y la compensacion de la diferencia de ambos valores
de posicién, con ayuda del dispositivo de posicionamiento, permite un

alcance continuo de la posicion de destino. Un rebasamiento temporal de

la posicion de destino queda corregido.

Tabla 4-2

Posicionamiento requlado

=

|
Carro de transportT

Posicionamiento a 10 m

il

Carro de transponT

En el posicionamiento regulado la
posicion actual del carro de transporte
es comunicada cada vez al mando y
con ello se calcula el mando del
motor. Con ello, es posible adaptar la
velocidad del motor del carro de
transporte desde el mando para el
resto del trayecto para alcanzar con
exactitud la posicion de destino.

Posicionamiento regulado

Posicion anterior

BEE

Nueva posicién

|
Carro de transpoTe

Posicionamiento a 10 m

RN,

Carro de transpoT:

Un aumento en el cambio de masa ya
no influye en la precision del
posicionador y la posicion de destino
continva siendo alcanzada con
exactitud.
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4.1.3 Resumen de tareas del mando y del convertidor de frecuencia
Mando

La S7-200 CPU calcula en base a los impulsos del sensor conectado la
posicion actual (véase capitulo 4.3.3).

En funcidn de esta posicion, el convertidor de frecuencia indica a través de
dos salidas de mando digitales con qué velocidad debe proceder el motor.

Convertidor de frecuencia

Dependiendo del estado de la sefial de mando de la CPU, el convertidor de
frecuencia acelerara o decelerara el motor a las velocidades
parametrizadas. La aceleracion o deceleracién es aplicada en forma de
una rampa de valor de tiempo.

La frecuencia del campo giratorio del motor es independiente de la
frecuencia de la red eléctrica.
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Determinacion del parametro de desplazamiento para un
posicionamiento controlado

Determinacion del trayecto fisico y técnico de desplazamiento

Para conmutar o desconectar la velocidad con ayuda del procedimiento de
marcha rapida/lenta, es necesario poder detectar la posicion
correspondiente. Esto puede llevarse a cabo o bien con sensores, o con un
transmisor.

En el ejemplo expuesto se ha utilizado un transmisor incremental

incremental

En esta aplicacion se utiliza un transmisor incremental (o un transductor de
datos angulares). Este genera un numero definido de impulsos por vuelta.

El transmisor tiene dos pistas de registro de contaje diferentes, con las que
es posible determinar el sentido de giro.

Figura 4-5
Direccién: marcha adelante
90° desfasaje
Y
1
Canal B
0
1
Canal A
0
. » | Tiempo
Direccion: marcha atras
v -90° desfasaje
1
Canal B
0
1
Canal A
0
Tiempo

eje lineal V1.0 05.12.2006 18/67



Copyright © Siemens AG 2006 All rights reserved
Set22_DocTech_Ln_V1d0_es.doc

SIEMENS

Principio de funcionamiento

Micro Automation Set 22

ID de articulo 24104802

Evaluacién de los impulsos

La S7-200 CPU 221 cuenta con el contador rapido integrado los impulsos
del transmisor incremental. El contador integrado apoya las dos pistas de
registro del transmisor incremental y aumenta, o bien, disminuye el nivel de
contador segun el sentido de giro (vea como ejemplo el nivel de contador
azul en Figura 1-6). El nivel de contador refleja la posicion actual

Aumento de la precisién del transmisor

4.2.2

Para aumentar la precision, es posible tener en cuenta cada cambio de
flanco del canal Ay B en pendencia del sentido de giro para aumentar o
disminuir el nivel de contador (como muestra el ejemplo del nivel de
contador rojo en Figura 1-6).

Figura 4-6

adelante atras
A

Imp. transmisor

Nivel contador

Determinacion de la aceleracién y la velocidad

Las velocidades rapida y lenta, asi como la aceleracion y la deceleracion
influyen en la rapidez y exactitud del posicionamiento.

La aceleracion se determina introduciendo un tiempo de rampa de
aceleracion T, en el convertidor de frecuencia. Este tiempo indica un
intervalo en el que el eje acelera de cero a la velocidad maxima Vpax.

La deceleracion se determina introduciendo un tiempo de rampa de
deceleracién Tgecc €n el convertidor de frecuencia. Este tiempo indica el
intervalo en el que el eje decelera de la velocidad maxima Vpax cero.
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La subida de la rampa depende de las cargas permitidas por la mecanica y
del par maximo permitido del convertidor de frecuencia.

Figura 4-7

Velocidad
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Un tiempo de rampa de deceleracion corto indica que el eje recorre una
corta distancia después de desconectar el convertidor de frecuencia.

Para determinar el tiempo de rampa de aceleracion, o bien, el tiempo de
rampa de deceleraciéon puede utilizar las herramientas de configuracion.

e Sizer“.
(http://www.automation.siemens.com/Id/ac-umrichter-low/Id/htm!| 00/sizer.html)

e SGM-Designer
(http://ekatl.plan-
software.de/easygui/easyqui.php? EKSUBMITEVENT=START&APPNAME=SGM6&
STARTLANGUAGE=DE)

En este Micro Automation Set 22 si ha seleccionado unos tiempos de
rampa de aceleracion desaceleracion de un segundo cada uno con una
velocidad méxima de 1500 r/min.

Velocidad en marcha rapidaV,apig

La velocidad de marcha rapida deberia corresponder en el mejor de los
casos a la velocidad nominal del motor. Si la velocidad de marcha rapida
es muy diferente a la velocidad nominal y el motor es utilizado durante
largo tiempo con esa velocidad, puede que debido a una falta de
refrigeracion se produzca un sobrecalentamiento del motor asincrono. En
este caso, el motor asincrono debera ser refrigerado desde el exterior.

Velocidad en marcha lenta Vereep

Para lograr una mayor exactitud en el posicionamiento, se debe
seleccionar una velocidad de marcha lenta mucho menor que la velocidad
en marcha rapida.
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4.2.3 Determinacién de los puntos de conmutacion y desconexién

Configuracién del punto de desconexion

Figura 4-8
Velocidad
Punto de conmutacién

Vmax 2
Vrap\d - & .,

/ \ Punto de desconexion
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El recorrido S; corresponde a la distancia que ha recorrido el eje desde el
punto de desconexién hasta su detencion. Esta distancia puede ser
descrita con la siguiente ecuacion:

1 *T * (Vcreep)2
decc
2 V

max

En la practica se recomienda determinar esta distancia de forma empirica.

Configuracién del punto de desconexion

Figura 4-9
Velocidad
Punto de conmutacion
Viapia - & .
/ \ .. Punto de dsconexion
Vereep Punto de destino
T Teempo

Toece :

El recorrido S, corresponde, como minimo, a la distancia recorrida por el
eje desde el punto de conmutacién hasta el punto de desconexién mas la
distancia determinada previamente S;. Esta distancia puede ser descrita
aproximadamente con la siguiente ecuacion:

2> decc* _V2 ) Sl

2 V rapld creep

En la practica se recomienda determinar esta distancia de forma empirica.
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Aqui se debe tener en cuenta que el punto de conmutacion debe ser
seleccionado de tal manera que el eje vaya aun en velocidad de marcha

lenta Veep antes de alcanzar el punto de desconexion. La siguiente figura
muestra el momento limite.

Figura 4-10
Velocidad
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4.3 Aplicacién del posicionamiento controlado
43.1 Referenciar

Después de conectar la maquina, es necesario sincronizar la posicién
fisica del eje y la posicién légica en el mando. Como la posicion del eje
puede cambiar cuando la maquina esta desconectada, este proceso
debera ser repetido cada vez que se ponga en servicio la instalacion.

La condicién previa para la sincronizacion es un punto de conexion de
referencia cuya posicién sea conocida por el mando. Esta posicion es
buscada en el modo operacional especial "referenciar' mediante un
desplazamiento lento del eje.

Para asegurar la mayor exactitud posible, ademas del punto de conexién
de referencia se utiliza un punto de conexién de retroceso. Con ello se
asegura gue solo se puede llegar al punto de conexion de referencia desde
una direccion. En otro caso, se producirian desviaciones como muestra la
siguiente figura.

Figura 4-11

Carro de transporte/gria Des‘”ﬂ

Recorrido del posicionador del posicionador

—> 5
Acercamiento hacia adelante %} Punto de conexion de referencia

Carro de transporte/gria
del posicionador

Recorrido del posicionador

—
<+ 4
Acercamiento en reverso Punto de conexion de referencia

En la siguiente gréfica estan representadas las posiciones de los puntos de
conexion de retroceso’ y de referencia. El punto de conexion de retroceso
se coloco en direccion negativa en referencia al punto de conexion de

referencia.
Figura 4-12
Tope fisico izquierdo Tope fisico derecho
de desplazamiento de desplazamiento
Interr. fin d'i — Seccién de dsplazamiento . fin 6l carreia sw

Ty o | e |f

Offset de punto de referencia |

) Interr. fin de carrera HW
Interr. fin de

carrera HW P. de conx. de inversion P. de conx. de referencia

! Es practico que el punto de conexién de retroceso esté situado un poco mas alla del sector de
desplazamiento.
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4.3.2

4.3.3

El desarrollo de la busqueda del punto de referencia queda explicado en la
siguiente tabla:

Tabla 4-3
N.° Funcién Comentario
1. El sistema es conectado y se activa | La posicion actual no es conocida.
la busqueda del punto de
referencia.

2. La bisqueda del punto de
referencia comienza con el
desplazamiento del eje en direccién
negativa.

3. Si se dispara el punto de conexion
de retroceso, la busqueda del punto
de referencia continda con el
desplazamiento del eje en direccion
positiva.

4, Al sobrepasar el punto de conexién
de referencia, se toma el valor
registrado en el contador de
posicion.

Desplazamiento de un eje en servicio por impulsos

El modo de servicio por impulsos posibilita el desplazamiento manual del
sistema, también independientemente de un posicionamiento, o la
busqueda de un punto de referencia.

En este modo, el sistema puede desplazarse al pulsar una tecla de las
siguientes maneras:

e Despacio en direccién positiva
¢ Despacio en direccién negativa
e Rapido en direccion positiva

e Rapido en direccion negativa

Desplazamiento de un eje a una posicion determinada

En el modo de servicio "posicionamiento absoluto” el eje es desplazado a
la posicion indicada en el valor de posicién de destino (valor consigna). La
condicion previa para un posicionamiento absoluto es la finalizacion con
éxito de la busqueda del punto de referencia.
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Célculo de la posicion actual

Para la conversion del contador de posicion a una magnitud métrica, se
necesitan las siguientes informaciones:

e ¢ Cuantos impulsos son generados en cada giro del transmisor?

e ¢ Cual es el recorrido métrico del eje en un giro del transmisor?

Impulsos por giro de transmisor

Ese valor es un dato técnico del transmisor utilizado. Es influenciado al
activar o desactivar la cuadriplicacion de impulso.

e Con cuadriplicacion:
 Impulso de transmiso r

Giro

Contador de posicion =4

Impulso de transmiso r

e Sin cuadriplicacién: Contador de posicién = Gi
iro

diferencia métrica en el recorrido por giro de transmisor

La "diferencia de recorrido” indica la distancia que se ha desplazado el eje
(en el ejemplo a continuacién en forma de husillo roscado) cuando el
transmisor ha efectuado un giro.

Figura 4-13

, . Diferencia de recorrido
0 20cm

mimn Transmisor
(un giro)

& »
< »

p.ej. Husillo
roscado

Conversion del contador de posicién en un recorrido métrico

Con la siguiente férmula el programa de mando calcula la posicién actual
en base al nivel de contador de posicion:

eje lineal V1.0 05.12.2006 25/67



Copyright © Siemens AG 2006 All rights reserved

Set22_DocTech_Ln_V1dO_es.doc

SIEMENS

Principio de funcionamiento

Micro Automation Set 22

Posicion = Contador de posicion *

Entradas de proceso

Tabla 4-4

ID de articulo 24104802

Diferencia de recorrido
Impulso de transmiso r/giro

Detalles sobre las funciones de mando de S7-200 CPU 221

Entrada de proceso

Descripcion/funcion

Transmisor

El S7-200 registra los impulsos de contador mediante
la entrada rapida de contador y calcula con ellos la
posicién actual.

Interruptor de fin de
carrera

El interruptor de fin de carrera limita la seccién de
desplazamiento. Si se sobrepasa un interruptor de fin
de carrera, el sistema se detendra.

Para la deteccidn de las posiciones finales, se

conectan los 2 interruptores de fin de carrera a 2
entradas digitales estandar.

Punto de conexién de
referencia

Con la ayuda del punto de conexién de referencia se
sincroniza el contador de posicién con la posicién de
eje.

El mando S7-200 utiliza para ello una entrada digital
estandar.

Punto de conexiéon de
retroceso

El punto de conexién de retroceso marca la posicion
de cambio de sentido en la bisqueda del punto de
referencia.

El mando S7-200 utiliza para ello una entrada digital
estandar.

Sistema HMI

Valores consigna, valores limite para el
posicionamiento.

Salidas de proceso

Tabla 4-5

Salida de proceso

Descripcion/funcién

Velocidad de marcha
lenta
(frecuencia fija f;=0)

Est4 sefial de salida indica al convertidor de
frecuencia que debe desplazarse con velocidad de
marcha lenta. En el convertidor de frecuencia se
utiliza la frecuencia fija 0.

El mando S7-200 utiliza para ello una salida digital
estandar.

Velocidad de marcha
rapida
(frecuencia fija "f;+f,")

Esta sefial de salida indica al convertidor de
frecuencia que debe desplazarse con velocidad de
marcha rapida. En el convertidor de frecuencia se
utiliza la frecuencia fija "fy+f,".
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Salida de proceso

Descripcion/funcion

El mando S7-200 utiliza para ello una salida digital
estandar para cada frecuencia.

Inversion de marcha
(cambio de sentido)

Con esta sefial de salida se invierte la marcha del
convertidor de frecuencia.

El mando S7-200 utiliza para ello una salida digital
estandar.

Sistema HMI

Informaciones del estado, posicién actual.

4.4.3 Salida de proceso alternativa con protocolo USS

Como alternativa, los convertidores de frecuencia MICROMASTER 4XX y
SINAMICS G110 pueden ser controlados por el mando S7-200 a través de
un bus de accionamiento (protocolo USS).

Para ello, el convertidor de frecuencia debe disponer de la interface
opcional USS y debera adquirir la biblioteca USS para S7-Micro/WIN.

Set22_DocTech_Ln_V1dO_es.doc
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Indicacion  Para utilizar este ejemplo de aplicacion se debera utilizar un mando S7-
200 CPU 224 debido a la mayor necesidad de memoria de la biblioteca
de comunicacion USS.

En este parrafo se describe el principio general de trabajo del

posicionamiento.
Tabla 4-6

N.° Entrada/salida
de proceso

Programa de mando

1. Entrada del
usuario:

e Posicion de
destino

e Start

Compruebe si el nuevo destino se encuentra en
direccion positiva o negativa en relacion a la posicion
actual.

Tope fisico izq. de » . Tope fisico der.
desplazamiento Seccion de desplazamiento de desplazamiento
Posicién actual
S» 2 » )
S, Intrr fin carre{a Sw

j Intrr. fin cfxrrera Sw

N

Intrr fin Intrr. fin carrera HW

carrera HW  P. conx. de inversién P. conx. referencia
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N.° Entrada/salida Programa de mando
de proceso
2. Salida de Compruebe si el punto de conmutacion/desconexion
proceso: ha sido alcanzado.
e Marcha lenta
Tope fisico izq. de Tope fisico der. de
° Marcha desplazamiento Seccion de desplazamiento desplazamiento
ré,plda Posicién actual
S, —
Intrr. fin carrera SW Sy maicha répida Intrr. fin carrera SW
e Inversion de | s ol = g
marcha ﬂ % I, omm ‘ 200 mm tE
Intrr. fin Intrr. fin carrera HW
carmeraHW o conex. de inversion P. conex. referencia
3. Salida de Compruebe si el punto de desconexiéon ha sido
proceso: alcanzado.
e Marcha lenta
. Tope fisico izq. de Tope fisico der. de
) Inve rS|én de desplazamiento Seccion de desplazamiento desplazamiento
marCha e Posicién actual
S, < .
j Intrr. fin cfxrrera SW ‘_51_,( Inttrr. fin carrera SW E
« T T >
ﬂ I, omm I 200 mm E
Intrr. fin Intrr. fin carrera HW
carmera W o conx. de inversion P. conx. referencia
4. Salida de Finalizacion del movimiento. El convertidor de
proceso: frecuencia detiene al motor con la deceleracion
e Marchalenta | configurada.
® |nV€rSIOn de Tope fisico izg. de Tope fisico der. de
marcha desplazamiento Seccion de desplazaminto desplazamiento
Posicién actual
j Intrr. fin c?rrera 5 ‘ *5; Inrr. fin carrefa Sw E
M T T
i L omm I 200 mm E
Intrr. fin Intrr. fin carrera HW
carmear W o conx. de inversion P. conx. referencia
5. Después de la detencion del eje, el posicionamiento habra acabado.
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4.5 Detalles sobre el convertidor de frecuencia
45.1 ¢ Porqué se utiliza un convertidor de frecuencia?

La velocidad del motor asincrono depende del modelo de motor y de la
frecuencia de la red eléctrica. Con una frecuencia nominal fija se consigue,
en funcion del par de carga, una velocidad constante del motor. Al utilizar
el posicionamiento con marcha rapida/lenta, el convertidor de frecuencia se
encarga de controlar el motor a dos velocidades diferentes.

45.2 Funcidén del convertidor de frecuencia

El convertidor de frecuencia genera de la corriente eléctrica con frecuencia
constante una corriente trifasica con frecuencia variable (véase la siguiente
gréfica), que puede ser aplicada a las tareas de posicionamiento.

Figura 4-14
Salidas de proceso
*Marcha lenta
*Marcha rapida
*Marcha atras
Red
eléctrica 3

’ Electrénica de mando/regulacion ‘

Il

Electrénica de potencia

Convertidor de frecuencia

Frecuencia

variable
L1 N PE
Frecuencia

constante

Tiempo
Tiempo

Tension
Tension
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45.3 Otros requerimientos al motor debidos a la dindmica del proceso de
desplazamiento y el frenado de carga.

Servicio de motor con velocidades menores que la velocidad nominal

Los motores pueden ser utilizados con convertidores de frecuencia con
velocidades menores que la velocidad nominal.
Sin embargo, hay que tener en cuenta las siguientes limitaciones:

e El par en situaciones donde las velocidades son menores que las
velocidades nominales, es menor que el par nominal indicado. (Esto
quiere decir que en general, el motor tienen menos "fuerza" a
velocidades bajas).

e La refrigeracion del motor cuando las velocidades son menores que las
velocidades nominales no es la correcta debido a la menor
autoventilacion, esto puede conducir a un sobrecalentamiento.

Para evitar un sobrecalentamiento del motor, este debera ser refrigerado
desde el exterior 0 se tendra que considerar hacer pausas en el proceso
desplazamiento.

Capacidad de aceleracion y deceleracion

Motores asincronos estandar estan disefiados para aplicaciones con
tiempos de servicio convencionales (velocidades practicamente constantes
durante largos periodos).

En tareas de posicionamiento se presentan fases de aceleracion y
deceleracion. Con estas operaciones el motor asincrono se recalienta mas.

Set22_DocTech_Ln_V1dO_es.doc
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El motor debe estar disefiado para estos mayores requerimientos de
potencia.

Eliminacion de la energia de frenado al desacelerar

Para las tareas de posicionamiento en las que se deba frenar activamente
cargas, se recomienda utilizar un MICROMASTER 440 en vez del
SINAMICS G110. El MICROMASTER 440 permite conectar una resistencia
de frenado para reducir la energia de frenado excedente.
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454 Evitar perturbaciones electromagnéticas

Indicaciones al utilizar convertidores de frecuencia

AsegUlrese que existe una buena conexién conductora entre el
convertidor de frecuencia y la placa de montaje metalica (puesta a
tierra).

Asegurese que todo los equipos en el armario sean puestos a tierra
con cables cortos, que tengan una seccion transversal grande y que
estén conectados a un punto de tierra comun o una barra colectora de
tierra.

Asegurese que toda unidad de mando (por ejemplo un PLC) conectada
al convertidor de frecuencia utilice cables cortos con una seccién
transversal grande y que sea puesta a tierra en el mismo punto que el
convertidor de frecuencia.

Conecte el conductor de puesta a tierra del motor a la conexion de
tierra (PE) del correspondiente convertidor de frecuencia.

Se recomienda utilizar cables a tierra planos ya que a mayores
frecuencias presentan una menor impedancia.

Los extremos de los cables deben ser conectados limpiamente,
teniendo en cuenta que la parte sin apantallamiento debe ser lo mas
corta posible.

Los cables de control deberan estar separados, tanto como sea
posible, de los cables de potencia en distintos canales de instalacion.
Los cruces entre los cables de potencia y de control deben ser
configurados en angulo de 90°.

Utilice siempre que sea posible cables de control apantallados.

Asegurese que los contactores en el armario estén blindados, o bien,
mediante modulos RC de blindaje en protecciones de corriente alterna,
0 mediante diodos "volantes" en protecciones de corriente continua; los
medios supresores deberan ser colocados en las bobinas. Los
limitadores de sobretension-varistor también son eficaces.

Utilice cables apantallados o reforzados para las conexiones de motor.
Ponga a tierra la pantalla tanto del lado del convertidor de frecuencia
como del lado del motor con abrazaderas de cable.

Accesorios para el lado de la red

En la siguiente tabla se describen los accesorios para el lado de red para
SINAMICS G110.
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Accesorios

Descripcion del accesorio

Filtro CEM? clase B
para corrientes de
fuga bajas

Este filtro reduce las corrientes de fuga de red a menos
de 3,5 mA. (Por ejemplo, para interruptores diferenciales
Fl-)

Filtro CEM adicional
de clase B

Ampliacién para el convertidor de frecuencia con un
filtro integrado de clase B. Al utilizar este filtro adicional,
aumenta el limite de longitud de los cables de conexién
apantallados de 5 m a 25 m.

Bobinas de red?

Por favor, compruebe en su manual de SINAMICS G110
si es necesario utilizar una bobina de red. (enlace:
http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/221
02965, capitulo 9)

Set22_DocTech_Ln_V1dO_es.doc
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? Filtro CEM: es un equipo adicional que evita repercusiones negativas en la red eléctrica. La
clasificacion de la compatibilidad electromagnética esta regulada en la norma EN 55011 y
esta subdividida en clase A y clase B, donde la clase A satisface menores requerimientos que
la clase B. (la norma de filtrado de clase A ya forma parte del estandar en SIMANICS sin

necesidad de filtro.)

® Bobina de red: Es un equipo adicional que se utiliza para aplanar picos de tension o para

puentear fallos de conmutacion.
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5

5.1

5.2

5.3

Indicacion

Configuracién del software de arranque
Advertencia

Para el arranque (Startup) puede descargar ejemplos de software con
Startup Code. Estos ejemplos de software le ayudaran en los primeros
pasos y pruebas con sus Micro Automation Sets. Con ellos, podra efectuar
una prueba rapida de las interfaces de hardware y software entre los
productos descritos en los Micro Automation Sets.

Los ejemplos de software estan siempre asignados a los componentes
utilizados en el set y muestran sus principales interacciones. Pero en
realidad, no representan unas aplicaciones reales en el sentido de solucién
de problema tecnoldgico con propiedades definibles.

Download del c4digo de Startup

El ejemplo de software se encuentran en la pagina HTML de la que ha
descargado este documento.

Tabla 5-1

N.° Objeto Nombre de archivo Contenido

1. S7-221 Code | Set01_S7- STEP7 Micro/WIN programa
- eje lineal 200_Linear_v1d0.mwp para S7-200 CPU 221 para
el desplazamiento de un eje
lineal

2. Eje lineal Set22 PC.Bediengeraet_1.f | WIinCC flexible Runtime
HMI WX 2005 SP1 para el manejo
del proceso de
desplazamiento

3. Biblioteca de | linear_pos_oloopx.mwil Biblioteca STEP7 Micro/WIN
eje lineal

Configuracién de las componentes

Partimos de la base de gue el software necesario

e STEP7 Micro/WIN V4.0 SP4
e WIiInCC flexible 2005 SP1 PC-Runtime

Ya se encuentran instalados en su ordenador y que esta familiarizado
con su utilizacion.
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531 Montaje y cableado de hardware

Tabla 5-2

N.° Accién Observacion

1. Monte la proteccion de linea sobre el riel
de perfil de sombrero.

2. Monte el LOGO! Power 24V, 1,3 A
(fuente de alimentacion ) sobre el riel de
perfil sombrero.

3. Monte el mando S7-200 CPU 221 en el Abra los ganchos de retencién DIN (en la
riel de perfil de sombrero. parte baja del mddulo) y cuelgue el
maodulo con la parte trasera sobre el riel
de perfil de sombrero DIN. Gire el médulo
hacia abajo hacia el riel del perfil de
sombrero estandar y presione para
enganchar. Tenga en cuenta que los
ganchos deben encajar correctamente
para que el equipo quede bien asegurado
en el riel. Para no dafiar el médulo,
presione sobre la perforacion y no
directamente sobre el panel frontal del
modulo.

4, Monte el SINAMICS G110 en el kit de
montaje de riel de perfil de sombrero.
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N.° Accioén Observacion

5. Conecte el interruptor DIP en el panel
frontal del SINAMICS G110 a la corriente
eléctrica utilizada.

Fije el panel de control (BOP)

Monte el motor en la instalacién

mecanica.
8. Monte el trasmisor en la instalacién
mecanica.
9. Lleve a cabo el cableado de todos los Véase capitulo 2

componentes Figura 2-1.

5.3.2 Parametrizacién del convertidor de frecuencia

Generalidades

Set22_DocTech_Ln_V1d0_es.doc

El convertidor de frecuencia necesita para entrar en servicio ajustes
importantes, como la tensién y corriente del motor y los tiempos de
aceleracion.

Copyright © Siemens AG 2006 All rights reserved

iEstos ajustes deben ser parametrizados en el convertidor de frecuencia
antes de su primera utilizacion!

¢ Qué parametros necesita el convertidor de frecuencia?
El convertidor de frecuencia necesita los siguientes parametros:

e Parametros eléctricos, como por ejemplo la corriente, la tension y la
frecuencia (del motor y de la red eléctrica)

e Paradmetros mecéanicos del motor, por ejemplo la velocidad

e Pardmetros mecanicos para la configuraciébn completa, como por
ejemplo, velocidad maxima admisible, aceleracion y desaceleracion
maxima admisibles

e Interface de mando
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Determinacién de los pardmetros del convertidor de frecuencia

Los parametros eléctricos y mecanicos del motor se encuentran en la
placa de identificacion

Los parametros mecanicos de la configuraciéon completa deben ser
determinados/calculados por usted.

La herramienta de configuracién "Size'r, o bien, "GSM-Designer" puede
apoyarle en esta tarea (véase 4.2.2).

Parametrizacién del convertidor de frecuencia SINAMICS G110

AN

Advertencia

Por favor, lea todas las indicaciones de seguridad y advertencia
contenidas en el manual del

SINAMICS G110 antes de instalarlo y ponerlo en servicio y también
observe todas las sefiales de aviso indicadas en el equipo. Procure
mantener también todas las sefiales de aviso en un estado legible y
no las retire.

Por favor, introduzca los siguientes parametros con la ayuda del Bediener
Operator Panel:

Tabla 5-3

N.° Parametro Descripcion

1. P0010=1 Iniciar puesta rapida en servicio

2. P0100=0 Fijar los ajustes de pais a Europa. ATENCION: este
pardmetro debe ser el mismo que el ajuste del
interruptor DIP en el panel frontal del SINAMICS
G110.

3. P0304 = 230 Ajustar la tensién nominal del motor a 230 V.

4, P0305 =0,73 Ajustar la corriente nominal del motor a 0,73 A.

5. P0307 = 0,12 Ajustar la potencia nominal del motor a 0,12 kW

6. P0310 =50 Ajustar la frecuencia nominal del motor a 50 Hz.

7. P0311 = 1395 Ajustar la velocidad nominal del motor a 1395 r/min

8. PO700 = 2 Seleccionar el regletero de bornes como fuente de
comando del SINAMICS G110

9. P1000 =3 Como fuente de valor nominal de frecuencia del
SINAMICS G110 seleccionar frecuencias fijas
(entradas digitales)

10. | P1080=0 Fijar la frecuencia minima a 0 Hz

11. | P1082 =50 Fijar la frecuencia méaxima 50 Hz

12. | P1120=* Ajustar el tiempo de aceleracion de la velocidad
minima a la velocidad maxima. (si se utiliza un
sistema de pruebas, el tiempo es 1 segundo).
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N.° Parametro Descripcion
13. | P1121=* Ajustar el tiempo de deceleracion de la velocidad
maxima a la velocidad minima. (si se utiliza un
sistema de pruebas, el tiempo es 1 segundo).
14. | P3900=1 Finalizar la puesta rapida en servicio
15. | PO003 =3 Autorizar otros parametros
16. | PO701 =16 Frecuencia fija 1 y comando ON
17. | P0O702 =16 Frecuencia fija 2 y comando ON
18. | PO703 =12 Inversién de marcha
19. - P1001= - Seleccionar la frecuencia para la frecuencia
* fija 1 (el sistema de pruebas utilizado, la
frecuencia es de 10 hercios).
20. - P1002 = - Seleccionar la frecuencia para la frecuencia
* fija 2 (el sistema de pruebas utilizado, la
frecuencia es de 20 hercios).
21. - P0O971= - Almacenar todo los valores en EEPROM
1

A En el marco de puesta rapida en servicio, los valores eléctricos

Atencién

representados en la tabla anterior corresponden al motor

mencionado en el capitulo 3 "Componentes de hardware y
software".

jUtilice los valores eléctricos de su motor!
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5.3.3 Configuracién del cédigo de Startup
Tabla 5-4
N.° Accion Observacién/imagen
1. Abra el proyecto S7-200.
2. Cerciorese que los siguientes I
valores estén indicados en el e s H ,“—”:‘{ ot
glg%ue de datos de sistema de la HochsteAdiesse: [51 = | =1 (Bersich1-126)
) gaudaie [iazkes=] [ =]
wedeholaht [ = [ =] Besichn-®
BARAkuslsenngsikior 10 =] [ =] [Bersich1-100)
3. Navegue en el subprograma
" " SM0.0 Ln_Contiol_ 10
Ln_Control _INT". : EN
Compruebe el correcto ajuste del vane
. e 7 stop_bit
transmisor utilizado. ! "
E04
/| lower_hw_limit
EODS
—| 7 : upper_hw_li~
V500.7
} eror_ack
Q
'8 HC04 fast_counter positionVD820
3 —> 50 0imp_al_tun  no_meionf-VED1.3
o dist_al_tum  cunent_op_~}vB824
3 70 lower_sw bt stat_wordpVwazs
>‘ 07 Dquppei_sw_li~  eror_word-Viwe28
s increments_t~
<! VB704new op mo~
8
g
D\
N
3 4. Navegue en el subprograma
%] SM0.0 Ln_Control_IO
"Ln_Control_INT". : En
Compruebe el correcto ajuste de la _ivsum;
.z . s o 4 top_bit
relacion de transmision utilizada, o ' o
bien, el parametro "recorrido por 4 i
giro de transmisor". s
2} upper_hw_ii™
ATENCION: De la unidad utilizada | ™7 )
—_— . | =R~
aqui (mm), se derivan toda las
. age . HC0fast_counter asitionfYD820
unidades utilizadas en el sistema. S000Jim et o, mokon V6013
- | 5 dist_at tum  cunent_op_~}VB824
70lower_sw_bmit  stat_wordpVwe2e
207 0quppei_sw_li™  ermor_word Vw328
veroe oar g
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N.° Accién Observacién/imagen
5. Navegue en el subprograma
" " SM0.0 Ln_Contiol_I0
Ln_Control _INT". [ BN
Adapte los limites superior e inferior | s
y o 4 stop_bit
de software a su trayecto/mecanica ' "
de desplazamiento. E G il
EODS
—| 7 : upper_hw_li~
V500.7
} eror_ack
fast_counter positionVD820
500,04 imp_at_tumn no_metionf-VE01.3
dist_al_tun  curent_op_~|-VBS24
> (1 lower_sw it stat_wordf-VwE26
- 07 O-{uppei_sw i~ emor_wordFVwe28
VE7D4 Lo o
6. Navegue en el subprograma
" " SM0.0 Ln_Control_IO
Ln_Control _INT". } N
Adapte el valor de supervision de Y506
. .. . . —| 4 I stop_bit
inactividad. Este valor indica que
cambio de los incrementos puede 4 i
ser interpretado aun como s
inmovilizacion. /| upper_ b I
V500.7
} anor_ack
HC0fast_counter positionVD820
5000imp_al_tun  no_molionfVED1.3
1 5 dist_at_tum  cunent_op_~|vBa24
7 0qlower_sw_kmit  stat_wordfVwe26
207 0uppei_sw_li™  eror_word Vw328
> | - increments_t™
VB7044new op tmcl'
7. Navggue en el programa principal e L e
Main®. U_He!_SIlarl
Adapte aqui en el médulo =t
"Ln_Referencing" el valor de la 4™
desviacién del punto de referencia. .
_| :  swit™
- 115 1 qolfzel_is referencedfU_Ref_Done
busy|U_Ref_Busy
sboted|U_Rel_Aborted
8. Cargue el proyecto en el mando. Conecte la CPU mediante el cable
RS232/PPI a la interface serial de
su PC. (Ajuste todos los
interruptores DIP del cable a cero).
9. Encienda el mando en el modo
operativo RUN.

eje lineal V1.0

05.12.2006

39/67




Copyright © Siemens AG 2006 All rights reserved

Set22_DocTech_Ln_V1d0_es.doc

SIEMENS

Configuracién del software de arranque

Micro Automation Set 22

534

Configurar WinCC flexible RT

Tabla 5-5

ID de articulo 24104802

N.°

Accién

Observacién/imagen

1.

Conecte el cable RS232/PPI con la
CPU Yy la interface serial de su PC.
(Ajuste todos los interruptores DIP
del cable a cero, sélo interruptor 3 a
1).

Lleve a cabo en el punto de acceso
"S7-Online" los siguientes ajustes.
(panel de control: ajustar interface
PG/PC)

PG,/PC-Schnittstelle einstellen x|
Zugriffsweg |
Zugangspurk! der Applik ation: ’
[S7OMUNE  (STEP7) -5 PC/PPI cable(PFI) /

[Standaed fiir STEP 7)
Benutzte Schri IeIUng:

|PC/PP cablelPP1)

890150 Ind. Ethemet -> Broadcom Neb |
8150 Ind. Ethemet > IntelR] PRO/A
(#0150 Ind. Ethemet -> Nokia D211 ra

NEC/R R _ﬁ‘
»

[Parametrierung lhies PC/PP cable fuir ein
PPl-Netz)

Kopieren,.. |
L

aschen

Hinzufuigen/Entiemen: Avswahlen. . ‘
oK | Abbrechen | Hilfe |
Eigenschaften - PC/ ble(PPI) ll
= w{@
Anschiub an: IMQ
I Modemverbindung
[0k ] Stendad | Abtwechen | Hie |
Eigenschaften - PC/PPI cable(PPI) x|
PPl | Lokaler Anschis |
S\‘Wbﬂm
elem il 31
Timeout: 1s 'I
i:; Advar;:edEPI \ G
TSR b aste
UpWac windigheit: E'IEI.Z kbit/s 'I
Hochst 1adresse: Ell -
[0k ]| Stendad | Abtwechen | Hile |
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Accioén

Observacién/imagen

Inicie ahora el runtime de WinCC

flexible.
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Live Demo

Resumen de las prestaciones

6.1

Resumen

Las siguientes prestaciones del presente Micro Automation Set pueden ser
presentadas:

e Preparacion del posicionamiento (localizar el punto de desconexion)
e Servicio manual/por impulsos

e Buasqueda del punto de referencia

e Posicionamiento manual

e Posicionamiento automatico

e Supervision de valores limites de la seccion de desplazamiento

Navegacion

La interface del usuario del Micro Automation Set 22 consta de las
siguientes pantallas:

e Commissioning
e Manual

e Automatic

Barra de navegacion

En el borde derecho de todas las pantallas de manejo se encuentra la
siguiente barra de navegacion.

Figura 6-1

Tabla 6-1

N.° Descripcion

Pasa a la pantalla "Commissioning"

Pasa a la pantalla "Manual"

Pasa a la pantalla "Automatic"
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6.2 Interface de usuario

' En todas las pantallas de manejo es posible impedir
. cualquier accionamiento del convertidor de frecuencia
Atencién  pulsando el botén "Stop".

Estructura de la pantalla "Commissioning"
Figura 6-2

Bl SIMATIC WinCC flexible Runtime

Operahng Mode

o Current Mode
Enable/Adk Q —I lm

Determine Switching Points

I@ ;l ﬂereepveloc\tv: D®51, caclulét.id:lj [ 162 @®
|o il ile@}d velocity: D®S2, calmlgd: D m @

velocity Rapid Velocity )
I
1
i
i
i
I .
I Switching OFf Point 51| 1,62 . '@
e |
L Switching Point 52| 18,58 | @
@ v
|
0 mm 25 mm 50 mm 75 mm 100 mm 125 mm 150 mm 175 mm 200 mm
Tabla 6-2
N.° Nombre Descripcion
1. Stop Al pulsar esta tecla, se detiene el mando
del convertidor de frecuencia. El sistema
gqueda detenido.
2. Estado: Aqui se representa el estado actual del
sistema sistema.
activado/desactivado e "Wait for ackn.™
el sistema esta desactivado.
. "OK™
el sistema esta activado.
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Nombre

Descripcion

Activar/liberar sistema

Al pulsar la tecla el sistema queda
activado/liberado.

Conmutacién al servicio
por impulsos

Al pulsar la tecla se inicia el servicio por
impulsos. (La conmutacién solo puede ser
llevada a cabo con el sistema detenido).

Visualizacién del modo de
servicio

Aqui esté representado el modo de servicio
actualmente seleccionado

e Jog Mode
e Referencing
e Positioning

Por impulsos lento negativo

Desplaza el sistema en modo manual, a
velocidad de marcha lenta en direccion
negativa.

Por impulsos rapido
negativo

Desplaza el sistema en modo manual, a
velocidad de marcha rapida en direccion
negativa.

Por impulsos lento positivo

Desplaza el sistema en modo manual, a
velocidad de marcha lenta en direccion
positiva.

Por impulsos rapido positivo

Desplaza el sistema en modo manual, a
velocidad de marcha rapida en direccion
positiva.

10.

Velocidad de marcha lenta

Este indicador esta en verde cuando se
alcanza la velocidad de marcha lenta.
La iluminacidn de este indicador es una
condicién necesaria para un calculo
correcto del valor s;.

11.

Velocidad en marcha rapida

Este indicador esta en verde cuando se
alcanza la velocidad de marcha rapida.
La iluminacion de este indicador es una
condicién necesaria para un calculo
correcto del valor s,.

12.

Punto de desconexién s;,
calculado

Este indicador esta en verde cuando se ha
calculado un nuevo (correcto) valor para s;.

13.

Punto de conmutacion s,,
calculado

Este indicador esté en verde cuando se ha
calculado un nuevo (correcto) valor para s,.

14.

Valor calculado s;

Aqui estéa representado el nuevo valor
calculado para s;.

15.

Valor calculado s,

Aqui esta representado el nuevo valor
calculado para s,.

16.

Valor para s;

Muestra el valor actual utilizado para el
punto de desconexién s;. (a la derecha de
este valor se encuentra un botén para
tomar un nuevo valor calculado)
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N.° Nombre

Descripcion

17. | Valor para s,

Muestra el valor actual utilizado para el
punto de desconexidn s,. (a la derecha de
este valor se encuentra un botdn para
tomar un nuevo valor calculado)

18. Position

Muestra la posicién actual en una escala
lineal.

Si el sistema no esta referenciado, en la
pantalla "Commissioning" aparecera un
simbolo de interrogacion sobre la flecha de
posicion.

Estructura de la pantalla "Manual"
Figura 6-3

[ SIMATIC WinCC fAlexible Runtis

Eneble System Operating Mode —Motion Inffo—————
New Mode  Current Mode O p0 40
T 6 Referencnru;_] [Referencing Aﬁﬂgg |_®=_I_I
le/ S e
Q 2@ 5
“““ ual | —Systern Information
K e © © R
= | | I 2 | Busy [] Rapid moving |
Reversing L |
—Referencing Lo .
Busy Errer O]
Start Referenicing Synchronised Done @ Lower HW Limit T
@ (15) Aborted Upper HW Limit ||
Lower SW Limit ||
—Positioning Upper SW Limit -
NewPosition @ curentposition ® Wengpeemets. [
| oo | usos D‘m 20 @ Pos. Dist, to low
@  StartPositioning new Pos out of Range
| . l . | . | . | . | . | . | . |
L] T T T T T T T T L]
0 mm 25 mm 50 mm 75 mm 100 mm 125 mm 150 mm 175 mm 200 mm

Tabla 6-3
N.° Nombre Descripcion
1. Stop Como en la pantalla "Commissioning",
véase Figura 6-2.
2. Estado:sistema Como en la pantalla "Commissioning",
activado/desactivado véase Figura 6-2.
3. Activar/liberar sistema Como en la pantalla "Commissioning”,
véase Figura 6-2.
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N.° Nombre Descripcion
4, Conmutacioén entre modos Al pulsar la tecla se inicia el servicio por
operativos impulsos. (La conmutacién sélo puede ser
llevada a cabo con el sistema detenido).
5. Visualizacion del modo de Como en la pantalla "Commissioning",
servicio véase Figura 6-2.
6. Por impulsos rapido Desplaza el sistema en modo manual, a
negativo velocidad de marcha rapida en direccién
negativa.

7. Por impulsos lento negativo | Desplaza el sistema en modo manual, a
velocidad de marcha lenta en direccién
negativa.

8. Por impulsos lento positivo Desplaza el sistema en modo manual, a
velocidad de marcha lenta en direccién
positiva.

9. Por impulsos rapido positivo | Desplaza el sistema en modo manual, a
velocidad de marcha rapida en direccion
positiva.

10. | Por impulsos, ocupado Muestra (verde) cuando el sistema es
desplazado en modo por impulsos.

11. | Velocidad Muestra en forma gréfica la velocidad
calculada.

12. | Aceleracién Muestra en forma gréfica la aceleraciéon
calculada.

13. | Informaciones de Muestra el estado y las informaciones de

sistemal/fallos fallo del sistema.

14. | Iniciar modo de servicio Inicia la busqueda del punto de referencia

referenciar (el modo de servicio "referenciar" debe
estar activo)

15. | Start Referencing Muestra el estado "Synchronised"

(iniciar la referenciacion) ("referenciado") o "Not Synchronised" ("no
referenciado").

16. | Busy, Done y Aborted del Muestra el estado del médulo

modulo referenciador. referenciador.

17. | Nueva posicion de destino Introduzca aqui la nueva posicion de
destino.

18. | Posicion actual Muestra la posicion actual del eje.

19. | Iniciar el posicionamiento Inicia el posicionamiento para la posicion

para la posicién de destino de destino

20. | Busy, Done y Aborted del Muestra el estado del médulo posicionador.

maédulo posicionador.

21. | Position Como en la pantalla "Commissioning",
véase Figura 6-2.

eje lineal V1.0

05.12.2006

46/67




Copyright © Siemens AG 2006 All rights reserved

Set22_DocTech_Ln_V1d0_es.doc

SIEMENS
Micro Automation Set 22 ID de articulo 24104802
Descripcion de la pantalla "Automatic”

Figura 6-4

Sl SIMATIC WinCC Fexihlz Runtime 10l x]|

Automation & Drives||

Enable System 9 —Motion Info
|_ Y -40 ® 0 40
°@ oy —=
4 Accel. [s/t2]: I:]
il Enable/Ackn. L) - ® Tl
. Mawal Ml —Requirements/Activate —System Information
eror Q comows [
Enabled e Rapid moving ||
Referenced g Reversing L
Operating Mode
Park Position 0 ATHEER ® @
Error ]
—Requirements/Activate Lower HW Limit []
Upper HW Limit ||
Start Automatic @ R ]
Finalize/End Automatic @ Upper SW Limit ||
Wrong Parameters D
Automatic
B D @ Pos. Dist. to low

new Pos out of Range

25 mm 50 mm 75 mm 100 mm 125 mm 150 mm 17Smm 200 mm
Tabla 6-4
N.° Nombre Descripcion
1. Stop Como en la pantalla "Commissioning",
véase Figura 6-2.
2. Estado: Como en la pantalla "Commissioning",
sistema véase Figura 6-2.
activado/desactivado
3. Activar/liberar sistema Como en la pantalla "Commissioning",
véase Figura 6-2.
4, Condicién de automatico: Las condiciones de inicio (4-8) deben estar
sin fallo activadas (verde), para que se puede iniciar
5. | Condicién de automatico: el modo automatico.
Sistema activado
6. Condicion de automatico:
Sistema referenciado
7. Condicion de automético:
Modo de posicionamiento La posicién de estacionamiento (8) estéa
seleccionado especificada en la red 8 del programa
8. Condicién de automatico: principal MAIN. El mecanismo se encuentra
Sistema en posicion de en una posicion entre 85y 110 mm en la
estacionamiento posicién de estacionamiento.
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N.° Nombre Descripcion
9. Inicio del automatico Este botdn inicia el modo automatico. El

botdn sélo es visible cuando se cumplan las
condiciones @...0.

10. | Finalizar automatico Este boton finaliza el modo automatico.

11. | Velocidad Como en la pantalla "Manual Operating",
véase Figura 6-3.

12. | Aceleracion Como en la pantalla "Manual Operating",
véase Figura 6-3.

13. | Informaciones de Como en la pantalla "Manual Operating”,

sistemal/fallos véase Figura 6-3.
14. | Automatico activado Muestra en amarillo si el modo automatico

esta activado.

15. | Position Como en la pantalla "Commissioning",
véase Figura 6-2.

6.3 Vista general del Live Demo

Modelo de accionamiento del Live Demo

Para describir el Live Demo se ha utilizado un modelo de accionamiento de
husillo. Este accionamiento se encuentra eshozado en la siguiente gréfica.

Figura 6-5

0 20 cm

Transmisor

roscado

Modelo de simulacién

Para poder utilizar la Live Demo sin demasiadas complicaciones,
esbozamos aqui un modelo de demostracion con requerimientos minimos.
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Figura 6-6

Mesa - -
aislamiento de

Motor

- \IH Transmisor
\,l =0 0 I, Angular

Acoplamiento
mecanico, p. €.,

cable

Conecte en las entradas del mando S7-200 CPU 221 un simulador (SIM
274, 6ES7274-1XF00-0XAO0). Asi podra simular las entradas de proceso de
posicionamiento.

Contenido de la Live Demo

En los siguientes capitulos se mostraran los procesos de esta
demostracion practica:

Comprobacion del sentido de contaje del transmisor

Determinacién del parametro de posicionamiento

Referenciacion del sistema

Paosicionamiento manual a la posicion de destino indicada
Posicionamiento automatico

Provocar un fallo

- Cambio de posicion no alcanza el recorrido desplazamiento minimo
- Nueva posicion de destino fuera del sector de desplazamiento

- Rebasamiento de los limites de software

- Rebasamiento de los limites de hardware

6.3.1 Comprobacién del sentido de contaje del transmisor

Condicion

Los pasos del capitulo 5 han sido ejecutados con éxito.
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La intencion de este escenario es determinar si en el transmisor conectado
al mando S7-200 CPU 221 se ha ajustado la direccién de contaje correcta.
En funcion del lugar de montaje del transmisor (colocacion a la izquierda o
derecha del extremo del husillo, correa, transmision) y el cableado (cambio
de los cables para los canales de contaje), el desfasaje de los dos canales
de contaje tienen diferentes signos. La S7-200 CPU determina del
desfasaje si la direccién de contaje es errénea.

Figura 6-7

Direccion de contaje: positiva

Motor Transmisor S7-200

8-

Motor Transmisor S7-200

Direccion de contaje: negativa

Direccidon de contaje: negativa

Motor p.€j.: correa

S7-200

S7-200

Motor p.€j.: correa

Direccion de contaje: positiva

Tabla 6-5
N.° Descripcion Observacioén
1. Pase a la pantalla "Commissioning". Linear Axis

Commissioning <=

Compruebe si el sistema esta
activado.

Enable System

& .
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Descripcién

Observacion

Conecte el sistema en modo de
marcha por impulsos.

(tenga en cuenta que el modo de
servicio sélo puede ser activado si
el sistema se encuentra detenido).

Operating Mode
Current Mode

Jog Mode | |Referercing

En los siguientes pasos preste
atencion a que el sistema se
mueva siempre en el sector de
desplazamiento permitido.

Desplace el sistema en direccién
negativa con velocidad de marcha
lenta y observe si en la parte baja
de la escala, la escala de posicién
se mueve en sentido negativo. Si es
éste el caso, la direccién de contaje
es correcta.

Si la posicion en la escala se
mueve en direccién contraria,
entonces la direccion de contaje es
erronea. Tenga en cuenta las
siguientes indicaciones.

Determmine Switching Poir
‘ JJ Creep velocity:[] - 51, cadulated: [] [ 1,62
W >> | repidvelecity:[] 52, caleuteteat: [] 510,29

«—7
v
75 mm 100 mm 125

Indicacion

6.3.2

Condicién

Si la direccion de contaje es errénea, cambie el cableado en las
entradas E0.0 y EO.1.

Determinar el escenario de distancia de desconexién/conmutacion

Los pasos del capitulo 5 han sido ejecutados con éxito.

Determinar la distancia de desconexién/conmutacién

El objetivo de este escenario es determinar las distancias de desconexion

y conmutacion (si, s,) del posicionamiento.
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Velocidad
Punto de conmutacién
Vmax
Vrap|d - «
/ \Pl;hm‘. de desconexion (S,)
Vereep Punto de destino
—Tyeee —> Tiempo

Figura 6-9: Punto de conmutacion

Velocidad
v Punto de conmutacion (S,)
/ \ Punto de desconexion
Vcreep : .
unto de destino
—Tyeee ——> Tiempo
*Theee ™ >
Tabla 6-6
N.° Descripcion Observacioén
1. Pase a la pantalla "Commissioning"”. Linear Axis

Commissioning <

Compruebe si el sistema esta
activado.

—Enable System

@

o

Enable,’A&

Conecte el sistema en modo de
marcha por impulsos.

(tenga en cuenta que el modo de
servicio solo puede ser activado si
el sistema se encuentra detenido).

—Operating Mode

Jog Mode | |Referencing

Current Mode

En los siguientes pasos preste
atencion a que el sistema se
mueva siempre en el sector de
desplazamiento permitido.
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N.° Descripcion Observacion
5. Desplace el sistema en direccién —Determine Swiching Points
positiva 0 negativa con velocidad de & || 2 sty ISy oo U] 152
marcha lenta hasta que la _‘_‘ Repid velocity: [[] 52, calouatecti[] [310.25°
indicacién "Creep velocity" N
aparezca en verde. (ahora ha —Determine Swithing Points
alcanzado la velocidad de marcha < | > | crespeiccty: [l st cochatect ][ 152
lenta. Esta es la condicion para un << | > | rapdvetooni[] 52 calodotedi ] [310,25°
calculo correcto del punto de
desconexion)
6. Detenga el desplazamiento del eje —Deter i Swiching Poins
en velocidad de marcha lenta. <= nwmlwrm@
Entonces aparecera la indicacion << | >> | Repidvelocity: [0] 2, coloeted: [ [310,25.
"s;, calculated" en verde. El valor
para s; ha sido calculado con éxito.
7. Tome el valor calculado con la tecla
"Use new" en el programa de ki e .
posicionamiento. s
[ e
ol Pt [
8. Desplace el sistema en direccion —Determine Swiching Points
positiva o negativa con velocidad de < || > [Famsony[T] st kot T 152
marcha rapida hasta que la << | 2> | pepidvetony:[] 52, cotetest [] 510,55
indicacion "Rapid velocity” aparezca | W
en verde. (ahora ha alcanzado la — et SWing Points
velocidad necesaria para calcular < | > | ety st codate ][ 162
con éxito el punto de desconexién) << | >> | repidvetocity: ] 52, catouteted: (7] [510.25°
9. Detenga el desplazamiento en [ CRiRAinine SAkchina Pories
marcha lenta, aparece a la <) R ] o
indicacién "s,, calculated" en verde. = = WWWD@
El valor para s, ha sido calculado
con éxito.
10. | Tome el valor calculado con latecla | » ... S .
"Use new" en el programa de g
posicionamiento. i o Vet
Ly

Los valores calculados son validos para cualquier punto de destino que se

defina.
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Escenario de busqueda de punto de referencia

Los pasos del capitulo 5 han sido ejecutados con éxito.

Buscar punto de referencia

El objetivo de este escenario es referenciar el sistema. Con ello es posible
ajustar la posicién calculada por el mando S7-200 CPU 221 con la posicion

real.
Tabla 6-7
N.° Descripcion Observacion

1. Pase a la pantalla "Manual". Linear Axis

2. Compruebe si el sistema esta s
activado. @ oK

N | Endale,’fl&

3. Conecte el sistema en modo —Operating Mode
"Referencing". NewMode  CurertMode
(tenga en cuenta que el modo de SCERNErS ™ | |Referencing
servicio sélo puede ser activado si ‘
el sistema se encuentra detenido).

4, Haga clic en el botén "Start i —
Referencing" en la seccién de StartRefersrcinggl [ ot Syretvorized | pone E
referenciamiento. ‘ i

5. La indicacion "Busy" se encendera —Referancig
senallzandq la busqueda del punto Stnasea ] Htsmivoind BTl H
de referencia. Rberted
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N.° Descripcién Observacion
6. Entonces, el sistema se desplazara Seccion de desplazamiento
a veIO_C|dad I(_anta en direccion - O ——-
negativa hacia el punto de conexion e
de retroceso y buscara después en ,w ‘ -
. ., e 0 mm mm
direccién positiva el punto de J
conexion de referencia. P de con. de inversion . de con. de referencia
Seccién de desplazamiento
Posicién actual
e
[ O‘mm [ 200 m‘m
P. de conx. de inversion  P. de conx. Lrelerencwa
Seccion de desplazamiento
Posicién actual
archa
1
! enta r ‘
|0 mm | 200 mm
P. de conx. de inversién  P. de conx. Lre'erenma
7. El estado "Done" y el campo de —Referancing
sallc!a "Synchron_lsec_l" indican que ST Iw s E
la busqueda ha finalizado con éxito. Rborted

Indicacion  Después de detener la instalacion de posicionamiento con la tecla de
Stop, es necesario volver a referenciar ya que el accionamiento no es
detenido mediante una rampa definida y por lo tanto el tiempo de
detencién no esta definido en este caso.

6.3.4 Posicionar escenario
Condicion

e Los pasos del capitulo 5 han sido ejecutados con éxito.
e Las distancias de desconexién y conmutacion estan configuradas

¢ La busqueda del punto de referencia ha sido finalizada con éxito
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El objetivo de este escenario es el desplazamiento a una posicién indicada
manualmente.

Tabla 6-8
N.° Descripcion Observacioén
1. Pase a la pantalla "Manual". Lirear Axis
2. Compruebe si el sistema esta  Erable System
activado. @ oK
1 %ﬂd«\
3. ?ongc_:te 'el ilstema en modo T
Positioning". REwe Elraritie
(tenga en cuenta que el modo de eI | | Positioning
servicio s6lo puede ser activado si ‘
el sistema se encuentra detenido).
4, Indique en la seccién de I e
. . . 26,50 149,83 Do
posicionamiento una nueva ‘ o B
posicion de destino y confirme la
entrada con la tecla Enter.
5. Haga clic después en el botén -
"Start Positioning". e s E B
6. La indicacion "Busy" se encendera o —
sefializando que se esta realizando ma [ wa | Q
el posicionamiento.
7. El posicionamiento se inicia con
velocidad de marcha rapida en 52 Trval Range
direccion al punto de destino. En el A SueRosiion
punto de conmutacion pasa a =
velocidad en marcha lenta. Con 0mm 200 mm
esta velocidad lenta se desplaza
hasta el punto de desconexion y TRt
, . . m o WUTe )
una vez alli el accionamiento es T = -l. e
desconectado. El eje queda !
detenido con la rampa de 200 mm
deceleracion configurada.
Travel Range
& 2 Current Posftion
omm 200 mm
8. Después de finalizar el e
posicionamiento, aparecera en (,% = H
verde la indicacion "Done".
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6.3.5 Escenario de desplazamiento automatico
Condicién

e Los pasos del capitulo 5 han sido ejecutados con éxito.

e Los puntos de desconexion y conmutacion estan configurados
e Elsistema esta libre de fallos

e Elsistema esta liberado/activado

e El sistema esta referenciado

¢ Lainstalacién de posicionamiento se encuentra en posicion de
estacionamiento (85 a 110 mm)

e El modo de servicio esta ajustado a "Positioning"

Posicionamiento automatico

El objetivo de este escenario es ejecutar un posicionamiento controlado
automaticamente, comparable con los ejemplos de aplicacién en este
documento (véase, cap. 0). Aqui la instalacidn de posicionamiento va y
vuelve sin parar entre los dos puntos de destino.
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Tabla 6-9
N.° Descripcion Observacioén
1. Pase a la pantalla "Automatic". Linear Axis

Commissioning

]

Automaic

2. Compruebe las condiciones para un | [feemsses
posicionamiento automatico. et
Referenced
Operating Mode
Park Position
3. Haga clic ahora en el bot6n "Start Filfiiosinial
Automatic". __ stauonas:
El botén sélo es visible si se Finlae/ond Asomate |
cumplen todas las condiciones del L
paso 2
4, Si el desplazamiento automatico bl o
esta activado, aparecera la S
indicacién "Automatic Busy". FrolasEnd Aot | g
Al pulsar sobre el boton e

"Finalize/End Automatic" se
detendra el desplazamiento
automatico. La instalacion de
posicionamiento se detiene al
alcanzar la préxima posicion de
destino.

6.3.6

recorrido desplazamiento minimo

Condiciéon

Escenario de provocacion de fallo: Cambio de posicion no alcanza el

Los pasos del capitulo 5 han sido ejecutados con éxito.

La configuracion de los puntos de conmutacion y desconexion asi
como la busqueda del punto de referencia deben haber sido ya
realizadas

Los tiempos de aceleracion y deceleracion en el convertidor de
frecuencia (P1120, P1121) tienen el mismo ajuste, un segundo en este
caso

Cambio de posicion no alcanza el recorrido desplazamiento minimo

El objetivo de este escenario es verificar la reaccion del sistema en un
trayecto de posicionamiento demasiado corto.
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Tabla 6-10
N.° Descripcion Observacioén
1. Pase a la pantalla "Manual". Linear Axis

iniciado se detendra y en la seccién
de pantalla "System Information”
aparecera el error "Positioning
Distance too low".

Los trayectos de posicionamiento
inferiores a 2s; no pueden ser
activados.

2. Compruebe si el sistema esta  Erable System
activado. @ [ ok
dis ) Enable,’A&
3. ?ongc_:te 'el ilstema en modo — Operating M
Positioning". REwe Elraritie
(tenga en cuenta que el modo de M| | Positioning
servicio sélo puede ser activado si ‘
el sistema se encuentra detenido).
4. Introduzca en la seccién de R
posicionamiento una nueva fieiRestlian Qurrent Position - pogy ]
posicion de destino que se : s m
, Start Positioning |
encuentre 2s; mas cerca a la
posicion de inicio.
5. Haga clic después en el boton —
"Start Positioning". ibiposiich (PO ]
| e N 92 Done ]
Start Positioning | Aborted [ |
6. El proceso de posicionamiento SR
INew Position

Current Position Busy
105,00 104,87 Dore
Stert Positioning Aborted

—System Information——————
Creep moving
Rapid roving
Reversing
o mation =
Error D
Lwier HW Linnit
Upper HW Limit
Lower SW Limit
Lipper SW Limit
Wrong Parameters

Pos. Dist. to low
rew Pos out of Range
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sector de desplazamiento

Condiciéon

ID de articulo 24104802

Escenario de provocacién de fallo: Posicion de destino fuera del

e Los pasos del capitulo 5 han sido ejecutados con éxito.

e Los puntos de desconexion y conmutacion han sido configurados

¢ La busqueda del punto de referencia ha finalizado con éxito

Posicién de destino fuera del sector de desplazamiento

El objetivo de este escenario es verificar la reaccion del sistema a un
destino de posicionamiento fuera del sector de desplazamiento permitido.
En la aplicacion se han integrado dos mecanismos, para evitar la salida del
sector de desplazamiento. En el escenario en Tabla 6-11 se bloquea la
introduccion de la posicion de destino desde WinCC flexible. En el
escenario en Tabla 6-12, sin embargo, se evaltuan los limites del sector de
desplazamiento prefijados en el programa Micro/WIN (véase Tabla 5-4,

paso 5).

Tabla 6-11
N.° Descripcion Observacion
1. Pase a la pantalla "Manual". Linear Axis

Commissioning

Compruebe si el sistema esta
activado.

Conecte el sistema en modo
"Positioning".

(tenga en cuenta que el modo de
servicio sélo puede ser activado si
el sistema se encuentra detenido).

Introduzca en la seccién de
posicionamiento una nueva
posicién de destino que se
encuentre fuera del sector de 0.00-
200.00 y pulse la tecla Enter

s c:'\?:.u.ﬁlm Current Position Busy
250 [ 116,05 Dena

Start Pogitioning Aborted

Como puede ver, el runtime en
WinCC flexible ignora la entrada y
aparece de vuelta el valor de
posicién anterior.

—Positioning
Curent Position
1050 [ ueps

Busy
Dore
Aborted

Start Positioning
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1.

Para forzar un valor fuera del sector
0.00-200.00, inicie el Micro/WIN
correspondiente y comuniquelo con
el mando S7-200 CPU 221.

Finalice el runtime de WinCC
flexible.
Establezca la comunicacién con su
mando S7-200 CPU 221.
Navegue en la tabla de estados
hasta la entrada: "Positioning
Setpoint". Introduzca por ejemplo
250.0 en la variable.

o] (=} ‘ & 68| B

G X1
Abene

s.--'@s A R F R A T T T G ]

1 ._ ke Wt | Fimm wen

e rer,

Fosborarg Sepont | M Vooechen | 1

1 P o Povion | Ghionrit 1 o ] ————
Mt Vorzmchen | i

Cierre Micro/WIN.

2. Inicie de vuelta el runtime de Linear Axis
WinCC flexible. Pase a la pantalla
" M an u al" * T —————
3. Ahora aparece en el campo de
entrada para la nueva posicion, el
valor introducido en Micro/Win.
Ademas, el campo estd marcado en
rojo.
4. Haga clic en "Start Positioning". il T — m
116,05 Done
Start Pogitioning . _I Pborted
5. El posicionamiento sera Pt
interrumpido y en el campo "System B [ o o
Information” aparece el error "new surt Positening [
Position out of Range".
—Systern Information——————
Cresp maving ﬁ
Rapid maoving
Reversing
ho motion (]
Error O
Lower HW Limit
Lipper HW Limit H
Lower SW Limit
Lipper SW Limit
WrongParameters [ ]
Pos. Dist. to low
rew Pos out of Range

En un caso real de aplicacion es suficiente uno de los dos mecanismos de
bloqueo mencionados.
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6.3.8 Escenario de provocacion de fallo: Limites de software
Condicion

e Los pasos del capitulo 5 han sido ejecutados con éxito.
e Los puntos de desconexion y conmutacion han sido configurados

e La busqueda del punto de referencia ha finalizado

Alcanzar los limites de software
El objetivo de este escenario es verificar la reaccion de sistema al

sobrepasar los limites de margen de software en el modo de servicio por

impulsos.
Tabla 6-13

N.° Descripcion Observacion

1. Pase a la pantalla "Manual”. Linear Axis

2. Compruebe si el sistema esta el Syatem———————
activado. oK

@‘ Enable/)”«&

3. Cone?te el sistema en modo "Jog e
Mode". New Mode Current Mode
(tenga en cuenta que el modo de [30g Mode pc] [ 30g Mode
servicio solo puede ser activado si ‘
el sistema se encuentra detenido).

4, Desplace sistema en marcha lenta g Modk
hasta que haya alcanzado un limite o Bou > e O
de software. \
(intente no alcanzar demasiado
rapido el limite de software para
evitar sobrepasar también el e
interruptor de fin de carrera de
hardware).
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Condicion

ID de articulo 24104802

la seccién de desplazamiento
segura.

N.° Descripcion Observacion
5. En la seccién de pantalla "System (= Svetem nformation ———)
Information" se muestran ahora los ) E
errores "Upper SW Limit" o "Lower o =
SW Limit" y "Error". e m
En la seccién de pantalla "Enable rodeir S
System" se indica que el sistema teonine ()
debe ser vuelto a activar/liberar. wegars [
Puos. Dist. o low
rew Pos ot of Range
Enable System ——
S <
- Enable/Ackn.
6. Active de nuevo el sistema. Eneble System—————
@ OK/
- ‘ Enable/Ackn.
7. Lleve ahora el sistema de vuelta a

-Jog Mode:
( < !_, > BBy D

Escenario de provocacion de fallo: Limites de hardware

Los pasos del capitulo 5 han sido ejecutados con éxito.

La basqueda del punto de referencia no debe haber finalizado aun (en
caso contrario responderian primero los limites de software que
evitarian que se llegasen a infringir los limites de hardware).

Alcanzar los limites de hardware

El objetivo de este escenario es verificar la reaccion de sistema al
sobrepasar los interruptores de fin de carrera de hardware en el modo de
servicio por impulsos.
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Tabla 6-14
N.° Descripcion Observacioén
1 Pase a la pantalla "Manual". Linear Axis
2. Compruebe si el sistema esta Endble System————————
activado. oK
S N\
3. Compruebe si la basqueda del fee
punto de referencia no ha sido e | ] ﬁ
ejecutada. - Abcrted
4, Conec:te el sistema en modo "Jog —_——
Mode". New Mode Current Mode
(tenga en cuenta que el modo de [30g Mode a5|[ 3og Mode
servicio sélo puede ser activado si ‘
el sistema se encuentra detenido).
5. Desplace sistema en marcha lenta g Mods
hasta que haya alcanzado un limite cenll el > wiss (N O
de hardware. ' \
1 1 1 1 L 1 i_I’
6. En la seccion de pantalla "System Sy GO
Information" se muestran ahora los i E
errores "Upper HW Limit" o "Lower o —
HW Limit"y "Error". Eirex (m)
En la seccién de pantalla "Enable atwime ()
System" se indica que el sistema i |8
debe ser vuelto a activar/liberar. G (L)
Fus, Dist., to kow
new Pos out of Range
Enable System 1
S
4 EnablefAckn.
7. Active de nuevo el sistema. Eneble System————————
e ..l
b 4 ‘ Enable/Ackn.
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Descripcién

Observacion

Lleve ahora el sistema de vuelta a

la seccidn de desplazamiento

segura.

(il _\III » | ey 0O
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7 Datos técnicos

LOGO!Power 24V/1,3A
Tabla 7-1

Criterio

Datos técnicos

Otras indicaciones

Tension de alimentacion

CA 85 hasta 264 V

Tension de salida

CC 24 V (rango de ajuste CC
22,2 hasta 26,4 V)

Corriente de salida 1,3A
Tamafio (ancho x alto x prof) | 54 x 90 x 55
en mm
S7-200 CPU 221 (DC)
Tabla 7-2
Criterio Datos técnicos Otras indicaciones
Tension de entrada 24V CC
Consumo de corriente 900 mA
Corriente de salida 180 mA
Interfaces 1x Interface RS 485
Entradas/salidas 5DE/ADA
Datos del usuario EPROM 2 KB Programa 4 kB

Tamafio (ancho x alto x prof)
en mm

90 x 80 x 62 mm

Trasmisor incremental
Tabla 7-3

Criterio Datos técnicos Otras indicaciones
Tension de entrada 10...30V CC
Consumo de corriente 150 mA

Resolucién, maxima

500 impulsos/giro

SINAMICS G110
Tabla 7-4

Criterio

Datos técnicos

Otras indicaciones

Tension de red

CA 200 a 240 V +10%

Frecuencia de red

47 Hz hasta 63 Hz

Corriente asignada

2,30 A
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Criterio

Datos técnicos

Otras indicaciones

Potencia asignada

0,37 kW

Motor de baja tension
Tabla 7-5

Criterio Datos técnicos Otras indicaciones
Potencia asignada 0,12 kw
Velocidad asignada 1350 r/min
Corriente asignada a 230 V 0,42 A
Par asignado 0,85

WinCC flexible RT
Tabla 7-6

Criterio

Datos técnicos

Otras indicaciones

Sistema operativo

MS Windows 2000 / XP
Professional

Variables

En funcién del pedido, 2000
variables como maximo
utilizando un mando externo,
ndmero ilimitado de variables
internas

Numero de equipos externos
conectables, max.

En funcién del volumen de
configuracion (comunicacion,
WiInCC flexible Runtime)
hasta 8 conexiones posibles

Idiomas en pantalla, max.

16

Idiomas utilizables offline,
max. 32
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