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1. Descripcién general del producto

1.1 Introduccién del producto

El médulo de la serie PN2A-1016-MB es un médulo de E/S distribuida remota que admite el protocolo Profinet RT y se puede utilizar como componente de los PLC de Siemens.
El médulo esclavo Profinet es compatible con los PLC Siemens 200smart, 300, 1200 y 1500. El puerto de expansién integrado permite ampliar la gama de PLC de este dispositivo.

Los submédulos de la serie EMB de la empresa aumentan el ndmero de puntos de E/S y puntos de entrada analdgicos, lo que los convierte en un producto econdmico, estable, facil de instalar y muy versatil.

1.2 Caracteristicas y funciones

- 16 entradas digitales optoaisladas, 16 salidas digitales de relé o 16 salidas digitales PNP de transistor
- Protocolo Profinet a protocolo Modbus

- Admite hasta 5 médulos de expansién EMB

- 2 entradas de voltaje analdgicas, 2 salidas de voltaje analdgicas

= Utiliza comunicacién Modbus RTU estédndar y admite una velocidad méxima en baudios de 4 Mbps, lo que lo hace adecuado como estacién maestra Modbus RTU.

1.3 Escenarios de aplicacién

El médulo PN2A-1016-MB tiene una amplia gama de aplicaciones, como control de PLC, automatizacién industrial, automatizacién de edificios, sistemas POS y monitoreo de energia.
Sistemas de control de acceso para instalaciones médicas, sistemas de control de tiempo y asistencia, sistemas bancarios de autoservicio, monitoreo de centros de datos de telecomunicaciones, dispositivos de informacion, equipos de visualizacién de informacion LED, instrumentos de medi

Equipos o sistemas como sistemas de monitoreo de fuerza.
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1. Especificaciones del producto

2.1 Reglas de denominacién y descripcién de la placa de identificacién

PN 2A-1016 R-MEGABYTE

0Je)

@ ®

@ Informacion del producto

@ Tipo de sefial

® Tipo de salida

2A: Médulo de pan

16: 16 entradas y 16 salidas

PN:Profinet Entrada/Salida digital R: Relé
TP: transistor PNP
@ Niimero de serie 4 puntos 10 ®Tipo de puerto serie

MB: Admite el protocolo Modbus

2.2 Descripcién del componente

nombre Definicién de funcién
Indicador de sefial L/A (Luz verde) Luz indicadora de conexién del cable de red
velocidad (luz amarilla) Luzindicadora de intercambio de datos
L/A (Luz verde) Luz indicadora de conexién del cable de red
velocidad (luz amarilla) Luzindicadora de intercambio de datos
Indicador de sefial 10 Cada 1 una luz indicadora vl  del d
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2.3 Seleccién de productos

Nimero de entradas de conmutacién Puntos analégicos

modelo

ingresar Produccién ingresar Produccién

PN2A-I016R-MB 16 16 2 2

PN2A-1016TP-MB 16 16 2 2

2.4 Especificaciones técnicas

Parémetros del bus Especificacion
protocolo de bus Profinet

Modo de comunicacién Modo RT

Ciclo minimo de comunicacién 1Ims

Versién PROFINET version23

Nimero de interfaces PROFINET 2

Funciones del conmutador PROFINET Admite funciones de red

Soporte abierto para IE Admite TCP/IPy LLDP

Medio de transmisién de datos Categoria 5y superior

Tasa de comunicacion 100 Mbit/s (Ethernet estandar), 100 Mbit/s (PROFINET)
Métodos de comunicacién Diplex completo

Topo logl'a Admite topologias lineales, en estrella y de arbol.

Parémetros del médulo Especificacién
Método de configuracién através del sitio principal

Actualizacién del firmware principal apoyo

Clasificaciones de fuente de alimentacin (rango) 24V CC (18‘“‘30 V)

Aislamiento eléctrico 500 V CC

tamaiio 153 x80x 62 mm

Temperaturade funcionamiento -10°C~+50°C

Temperatura de amacenanento -20°C~+70°C

humedad relativa 95%, sin condensacién

Nivel de proteccién 1P20

Entrada digital Especificacidn
Tensién nominal 24V CC (15 V~30 V)
puntos de sefial 16

tipo de sefial NPN/PNP

Filtrado de entrada Configuracién del ordenador host
Corriente de entrada 4milimetros

Métodos de aislamiento Aislamiento éptico

Tension de aislamientoy de resistencia 500V CC

Luces indicadoras de canal Luces LED verdes
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Salida digital

relé

transistor

puntos de sefial

16

16

tipo de sefial

Salida de relé, contacto normalmente abierto

Policia Nacional

Tipo de carga

Carga resistiva, carga inductiva

Carga resistiva, carga inductiva

Corriente nominal de un solo canal

2A/punto

La corriente méxima de un solo canal es 0,5 A.

Métodos de aislamiento

Aislamiento mecénico

Aislamiento 6ptico

Luces indicadoras de canal

Luces LED verdes

Luces LED verdes

Parametros del puerto serie (R5485)

Especificacion

Tipo de interfaz

Rs485 (bloques de terminales de grado industrial con paso de 5,08 mm, se pueden configurar como estacién maestra)

velocidad en baudios

2400~4,6875 Mbps

Formato de comunicacién Elvalor predeterminado es 8 bits para datos, 1 bit para detener y sin paridad.

Distancia de transmisién A en el 6n serial RS-485 s de 1200 metros, sujeto a las condiciones reales.

Entrada analdgica Especificacion

Método de entrada

Voltaje

2

Canal de entrada

resolucién 12 bits

Tiempo de conversién 60 kg/canal
Rango de entrada de voltaje ov~10V
Impedancia de entrada de voltaje 1afio

Precisién de entrada de voltaje (25 °C)

+0,1% (escala completa)

Limite de entrada de voltaje

<x15V

Siaislar o no

Sin cuarentena

Salida analégica

Especificacion

Método de salida

Voltaje

Canal de salida

2

resolucién 12 bits
Tiempo de conversion 60 kg/canal
Rango de salida de voltaje ov~10V

Carga de salida de voltaje

1kQ

Precisién de salida de voltaje (25 °C)

+0,1% (escala completa)

Siaislar o no

Sin cuarentena
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2.5 Cableado de terminales
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2.6 Descripci6n de la funcién del terminal

Marcas terminales Descripcién de la funcién Marcas terminales Descripcién de la funcién

™ Terminales pblicas para las rutas 1 4 Lmién Terminales pblicas para las rutas 12 8
0.0 Salida digital del canal 1 0.0 Entrada digital del canal 1
0.1 Segunda salida digital 0.1 Entrada digital del canal 2
0.2 3.7 salida digital 0.2 3.2 entrada digital
0.3 4% salida digital 0.3 42 entrada digital
2litros Terminales publicas para las rutas 5a 8 0.4 52 entrada dlgltal
0.4 5% salida digital 0.5 6% entrada digital
0.5 6% salida digital 0.6 7% entrada digital
0.6 7% salida digital 0.7 8% entrada digital
0.7 8?salida dlgital 2millones Terminales publicas para las rutas 9 a 16
Sives Terminales piblicas para las rutas 9.2 12 1.0 9% entrada digital
1.0 9% salida digital 11 10? entrada digital
11 10° salida digital 1.2 11.%7 entrada digital
1.2 11.% salida digital 13 12.% entrada digital
13 12.% salida digital 1.4 13.% entrada digital
4litros Terminales plblicas de las rutas 13 a 16 1.5 14? entrada dlgltal
1.4 13.% salida digital 1.6 15.% entrada digital
1.5 14% salida digital 1.7 167 entrada digital
1.6 152 salida dlgltal All Entrada analdgica del canal 1
1.7 162 salida dlgltal Al2 Segunda entrada analégica
Educacion fisica cable de tierra AO1 Salida analdgica del canal 1
oV CCOV- AO2 Segunda salida analdgica
24 V CC 24 V+ Tierra Terminal comiin de sefial analégica
A+ RS485+

B+ RS485-

Tierra 485
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2.7 Descripcién de la luz indicadora

Funcién

Estado del LED

Luzindicadora de encendido

La luz verde de PWR siempre estd encendida

las luces LED.

EJECUTAR (La luz verde parpadea durante 1000 ms)

Error de verificacién del chip

EJECUTAR (Luz verde): 200 ms, Apag: 200ms, 200ms,

2000ms

RUN (Luz roja); 000 200ms, 200

200ms

La comunicacién periodica de datos es normal

EJECUTAR (La luz verde parpadea durante 50 ms)

No estd en modo de comunicacién de datos periédicos

EJECUTAR (La luz verde parpadea durante 1000 ms)

Bissqueda de funciones del médulo

EJECUTAR (La luz roja parpadea durante 100 ms)

se i6n en el mo 6n (pé paquetes, error én, P

Se produjo un error en RS485 (respuesta).

La luz roja del ENLACE parpadea durante 500 ms

Inicializacién del médulo de extension en curso

Luz roja del ENLACE siempre encendida

Inicializacién del médulo de extensién completada

Luz roja del ENLACE apagada

Hay médulos de extension

Luz verde del ENLACE siempre encendida

Funcién de modo de actualizacion

Estado del LED de actualizacion

Estado de inicializacin del modo de actualizacién

La luzverde RUN y la luz verde LINK parpadean durante 1000 ms.

La luz verde RUN y la luz verde LINK parpadean durante 1000 ms.

Se produjo un error 6 io , tamafio incorrectol.

RUN (luz roja) y LINK (luz roja) parpadean durante 100 ms.

Durante la transferencia de archivos

La luz verde RUN y la luz verde LINK parpadean durante 100 ms.

Error en la transferencia de archivo (paquete perdido o error de verificacién).

RUN (luz roja) y LINK (luz roja) parpadean durante 500ms.

do cambiar del modo d én al modo d

Laluz verde RUNy la luz verde LINK

Error de hardware

RUN (luz roja) y LINK (luz roja siempre encendida)

2.8 Submaédulos

Elmddulo PN2A-1016-MB se puede ampliar con hasta cinco submddulos de la serie EMB de nuestra empresa a través de su puerto de expansién incorporado.

Disponible en varios tipos y conteos de puntos, incluyendo sefiales digitales, analdgicas, de temperatura y de pesaje. Consulte el "Manual del médulo de la serie EMB" para seleccionar el modelo adecuado.

Los nimeros de ranura de los submédulos comienzan desde 60. Por ejemplo, si se agrega el médulo A a la ranura 60, entonces el primer submédulo conectado al médulo A serd el médulo A, y asi sucesivamente.incluso

La adicién de médulos no debe incluir lineas en blanco (por ejemplo, 60 es el médulo A, 61 esta vacio y 62 es el médulo B).

10
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Il Instalacién y desmontaje

3.1 Precauciones de instalacién y desmontaje

Aseglrese de que el rack del servidor tenga buena ventilacién (por ejemplo, instalando ventiladores de extraccion en el rack del servidor).

- No instale este dispositivo cerca o encima de equipos que puedan provocar sobrecalentamiento.

Asegrese de que el médulo esté instalado verticalmente y que haya suficiente espacio libre entre el médulo y el equipo circundante.

- La instalacién y el desmontaje deben realizarse con la energia apagada.

3.2 Direccién de instalacién

Para garantizar una disipacién de calor adecuada, el médulo debe instalarse verticalmente para garantizar un flujo de aire sin obstrucciones dentro del médulo.

L

35 6 5
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3.3 Espaciado minimo

El médulo tiene un grado de proteccién IP20 y debe instalarse dentro de una caja o armario. Durante la instalacién, no debe colocarse cerca de otros médulos ni de dispositivos que generen calor, ni en posicién vertical con respecto a otros componentes.

Para otros equipos o canales de cableado, siga el espaciado minimo que se muestra en el diagrama a continuacién (unidad: mm).

12
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IV. Funciones del producto

4.1 Funcién de adquisicién de entrada del interruptor

La funcién de adquisicién de sefiales de conmutacién de este médulo permite la adquisicion del estado de las sefiales de interruptores de pulsador, de proximidad y otros dispositivos similares. También permite...

Se establecen los parametros de filtrado, y el propésito del filtrado es principalmente eliminar la vibracién de entrada, como se detalla a continuacién.

T .
[C] PROFINETRASS . i
A& B a0 520 pleaonsmaryy | EDIRIEREFTIAEEATE - TR -
=[] PN2A-I016R-MBY1.0.0-pn2z
[ PN2ZA-TO16R-MB(0)
[0 Local DIO16ATO2-R(1) Local DIO16AI02-R  Local DIO16x |Loal mozx!
ModbusRTU(Status/Cont =

B

HED [FosalDIOTES |
B3 [LocalDID DITEDQTER
| iTHE | ‘
[Eifedr | ‘
GSIML B8  [Co\Users\PublichDocumentshS iemensVSTER 7-MicioWIN SMARTYGSDIML
AGSDMLAZ 3AMX-PN244016-MB - 20250328 xl
Parmeter
smooth Filtering Timefunit:ms) |m
Fault handling IHesel value -
v
e F—i 3] B
< >

Elrango de tiempo de filtro suave para la funcidn de adquisicién de entrada digital es de 0 a 255; un valor mayor da como resultado un mejor filtrado, pero también un retraso mas notable.

Introduzca el valor seglin sea necesario. El valor predeterminado es 10 ms.

13



AMSAMOTION®
Y ER

4.2 Funcién de salida del interruptor

La funcién de salida de conmutacién de este médulo puede controlar las sefiales de conmutacién de vélvulas solenoides, contactores, luces indicadoras, alarmas, etc. La salida de conmutacién también incluye...

La funcionalidad se mantiene, como se detalla a continuacion.

w |
[0 PROFINETHRAEE i .
A = tegimeru sT20_plezoosmarty | M PIBL R FTAEIRATS T F IR
E1-[E PN2A-I016R-MBV1.0.0-pn2z
-[E] PN2A-IO16R-MB(0)
~[0 Local DIO16AIO2-R(1) Local DIO16AIO2R  Local DIO16x |Lom\ AIOZx
ModbusRTU(Status/Cont =
O =k
7 EE
HiE [FecalDIOTEs |
A [Local DIADITEDATE A ‘
3 TS | |
Bl | |
GSIML BE1Z [T \Users\Public\D ocumentsh SiemenshS TEP 7-Miciah/IN SMARTAGS DML
MG EDMLAZ 3-AMX-PN 24101 6-MB-20250328 il
Parmeter
smooth Filtering Time(unitims) |m ‘
Fault handling [Reset value v; I
b 4
¥ T—% ErE i Lo
< >

La opcién desplegable Valor de Falla para la funcién de salida del interruptor ofrece dos valores posibles: Valor de Reinicio y Valor de Retencidn. Reiniciar...
El valor indica que todas las salidas se desactivaran si la comunicacién entre el médulo y el PLC es anormal. El valor de retencién indica que, cuando la comunicacién entre el médulo y el PLC es anormal...

Mantendra el valor de salida anterior.

14
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4.3 Funcién de entrada analégica

w |
1= PrOFINETRISE . :
A = tegimeru sT20_plezoosmarty | M PIBL R FTAEIRATS T F IR
[E] PN2A-I016R-MBV1.0.0-pn2z
-[E] PN2A-IO16R-MB(0)
-0 Local DIO16AIO2-R{1) Local DID16AI02R | Local DIO16x  Local AIO2x
ModbusRTU(Status/Cont =
O =k
common
smooth Filtering Time{unit:ms) |u ‘
Input Ch.0
#nalog input zero offset (-10000710000 m¥) |g ‘
Analog input Type ‘U,mv ‘
Input Ch.1
Analog input zero offset (-10000710000 m¥) |g
Analog input Type ‘0-10‘\# ‘
Output Ch.O
bnalog Output zero offset (-10000710000 mY) ||]
Analog eutput Type [paoy ‘
Falt handling [Rocervane 'i
Output Ch.1 ¥
5 | T# £ | L
< >

Como se muestra en la figura anterior, se abre la interfaz de configuracién de parametros de entrada analdgica. La funcién de cada parametro de configuracién se explica a continuacién:

Tiempo de filtro suave (Unidad: ms):

La funcién de adquisicién de entrada analdgica tiene un rango de 0 a 255. Cuanto mayor sea el valor, mejor sera el efecto de filtrado, pero mayor sera el retraso. Complete el valor segtin sus necesidades.
Canal de entrada 0 ~ Canal de entrada 1

Esto indica dos canales de adquisicién de voltaje: Al1 y Al2. Cada canal tiene las siguientes opciones de pardmetros.

Rango de polarizacién de entrada analégica (-10000~10000): cuando se utiliza una entrada analdgica, el valor leido puede desviarse ligeramente del valor esperado.

Esta funcién permite ajustar el valor de entrada. Al usarla, el valor leido por el PLC serd el valor de la entrada analdgica mas el desplazamiento cero de la entrada.
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4.4 Funcion de salida analégica

]‘JEE(CPU 5T20_plc200smart) A [l b e L
PIN2A-I0 16TP-MEV 1,0.0-pn2a-0 16tp-mb
[C] PNZA-IO 16TP-MB(0)
[ Local DIO 16AI02-PNP(1) Local DIO16AI02-PNP | Local DIO16x  Local AIO2x
[ ModbusRTU(Status/Control Byte)(2) [ | ~
e
Input Ch.1
Analog input zero offset (-10000710000 mY) ||]
Analeg input Type ‘0.10\1 ‘
Output Ch.O
bnalog Output zero offset (~10000710000 m¥) |g
Analog eutput Type [ppy ‘
Fault handling [po.o valie i
Output Ch 1
Analoz Output zero offset (-10000710000 m¥) |g
hnalog output Type ‘U,mv
J Fault handling [pe.ot valie I
b
¥ T—% ErE i1
< >
- e T T

Como se muestra en la figura anterior, se abre la interfaz de configuracién de los pardmetros de salida analégica. La funcién de cada parametro de configuracion se explica a continuacién:

Salida canal 0-Salida canal 1:

Rango de polarizacién de salida analdgica (-10000~10000): cuando se utiliza la salida analdgica, el voltaje de salida puede desviarse levemente del voltaje esperado.

Esta funcién permite ajustar la salida de voltaje. Al usarla, el voltaje de salida real del médulo serd el valor escrito por el PLC mas el desplazamiento cero de la salida.
Manejo de fallas:

Cuando el equipo falla, se utilizan los siguientes métodos de manejo: La salida del valor de reposo se restablece a cero; la salida del valor de retencién es el valor antes del mal funcionamiento.
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4.5 Funcion de estacion maestra MODBUS RTU

Este médulo cuenta con una interfaz RS485 y funciona como un maestro Modbus RTU. El maestro RTU de este mddulo admite hasta 56 estaciones esclavas.

Comandos, cada uno con tipo, longitud e interfaz de comunicacién configurables. Al usar la funcionalidad Modbus RTU, cada estacién esclava genera sus propios comandos de lectura/escritura.

El comando tiene un nombre y cada comando se sondea con un intervalo de tiempo determinado (configurable). Si el intervalo es demasiado corto, la estacién principal emitira una advertencia, pero intentara completar el sondeo una vez transcurrido el tiempo limite.

Ejecute el siguiente comando pronto. Al usar la funcionalidad Modbus RTU, las llamadas a la funcién de escritura deben ser al menos el doble del ciclo de sondeo; de lo contrario, se producira un error.

La funcién de escritura de marco no logra actualizar los datos.

1|38 (CPU ST20_plc200smart) ERIRIEE AR AT T8 -
PN2A-I016R-MBV 1.0.0-pn2a-io16r-mb.d
[F] PN2A-1016R-MB(D)
[ Local DID16AIOZ-R(1) ModbusRTU(Status/Control Byte) !
[T ModbusRTU(Status/Control Byt=)(2) FETET Ty =
=k
BS485 Mode and Fort
Modbus Mode [Ag pacter ‘
ModbuzRTU Fhy=icsl port Mede [R5ams ‘
ES485 FParameters
Modbus Custom Bandrate |D
Modbus Tamidrate  [Siibps <]
Modbns Data bit [3i |
Modbus Parity [\oneFaity
Modbus Stop bit [{hy «
Modbuz Master Max retry number |3
i Modbus Master Response Timesut [370pme -
; Modbus Master Delay Fetween Folls I‘—M =
il bl
L % T4 5| B
< >
T, T T

-- Modo Modbus: Este médulo actualmente solo admite el modo maestro. Esta opcidn estd inactiva y no se puede seleccionar.

Modo de puerto fisico ModbusRTU: Este mddulo solo admite RS485.

Velocidad en baudios personalizada de Modbus: Configuracion de velocidad en baudios no estandar del cliente. Cuando esta opcion es 0, estan disponibles las siguientes velocidades en baudios.

- Velocidad en baudios: Velocidad en baudios esténdar. Rango de velocidad en baudios admitido: 2400-115,2 kbps; el valor predeterminado es 9600. Cuando la opcién "Velocidad en baudios personalizada” es 0, se puede...
usar.

-- Bit de datos Modbus: establece el niimero de bits de datos; el valor predeterminado es 8 bits.
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Paridad Modbus: Establece la validacion de datos. Las opciones incluyen sin validacién o validacién par/impar. El valor predeterminado es sin validacién.

Bit de parada Modbus: Establece el bit de parada de datos. Puede elegir entre 1 o 2 bits de parada. El valor predeterminado es 1 bit.

- Niimero méximo de reintentos de Modbus Master: establece la cantidad de reintentos para errores, 0 a 255, 0 para ninguna retransmision, 255 para retransmision ilimitada, 1 a 254 para retransmision basada en la cantidad de intentos.

cabello.

-- Tiempo de espera de respuesta del maestro Modbus: el tiempo que el médulo espera una respuesta del dispositivo Modbus después de enviar un mensaje Modbus.

Si el dispositivo MODBUS no responde dentro del tiempo de espera establecido, el médulo deja de esperar y continda enviando el siguiente mensaje MODBUS.

Seleccione el rango 10ms-12000ms y espere indefinidamente una respuesta (Seguir esperando...).

- Retraso entre sondeos: después de recibir un mensaje correcto del esclavo MODBUS, el médulo de conversién de bus retrasa la transmisidn del mensaje maestro MODBUS.

La temporizacién de la respuesta del dispositivo esclavo MODBUS al mensaje del dispositivo maestro. Si el dispositivo esclavo MODBUS responde con lentitud o si el médulo de conversién de bus envia mensajes MODBUS con demasiada rapidez,

Esto podria provocar un fallo de comunicacién. Puede aumentar el intervalo de envio de mensajes seglin corresponda. Elija un rango de 10 ms a 1000 ms o no espere (No).

Retraso). El valor predeterminado es 50 ms.

4.6 Uso de la estacion maestra MODBUS RTU

Configurar palabras de estado y palabras de control

La configuracién general del dispositivo muestra que la ranura 2 estd ocupada automaticamente por el sistema en Modbus RTU (byte de estado/control) y el campo de direccién...

En la tabla, las direcciones de entrada PROFINET correspondientes (IB1-9) se utilizan para la monitorizacién del estado de la comunicacién. El campo de direccién Q contiene las salidas PROFINET correspondientes.

Direcciones QB1-9, donde QB1 es la palabra de control de comunicacién de este médulo de conversién de bus y QB2-9 son los bits de control para enviar cada mensaje.

-Monitoreo del estado de la comunicacién:

No.lbyte:RS485Numero de ranura de error

No.2byte:RS485Cddigo de error

Los demas bytes estan reservados.

Cédigo de error significado
-1 No se establecieron mensajes; Modbus estaba habilitado.
- 2 i todos los

18
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-veintiuno Sila longitud del byte recibido es inferior a 5 bytes, el dispositivo esclavo Modbus no enviaré datos completos.

No se recibi6 respuesta del dispositivo.

Veintidés La verificacion CRC fallé, se interfirié con la comunicacion Modbus o el dispositivo envié un mensaje incorrecto.

Error: La longitud del byte recibido es mayor a 5 bytes, pero el paquete completo no fue enviado.

1 funciones ilegales Los dispositivos esclavos Modbus no admiten este comando.

2 Direccién de datos ilegal L én del je para la longitud del

3 Valores de datos ilegales L én del ) d do incorrectos

4 Fallo del equipo esclavo El dispositivo esclavo Modbus no puede recibir comandos de datos
6 Equipo subordinado ocupado Dispositivo Modbus ocupado

-Bits de control de comunicacién:

Bit0: Funcién Modbus Interfaz RS485 habilitada o deshabilitada. 1 = habilitado, 0 = deshabilitado.

Bit 4: Borrar c6digos de fallo. Al detectar un flanco ascendente (0->1), se borra la monitorizacién del estado de comunicacidn.

Los demds bits estan reservados.

Bytes2a9:

Cada ranura corresponde a un bit del mensaje. La correspondencia se muestra en la tabla a continuacién.

Cuando el mensaje esta configurado para activarse en el flanco ascendente, cambiar este bit de 0 a 1 permite que el mensaje se envie una vez.

Cuando el mensaje esté configurado para activarse por nivel, establecer este bit en 1 habilita la transmisién ciclica del mensaje, mientras que establecerlo en 0 detiene la transmision ciclica del mensaje.

- Configurar mensajes Modbus

La vista general del dispositivo muestra un total de 64 ranuras. La primera y la segunda ranura estén ocupadas, ademas de 5 ranuras reservadas para médulos de expansién, lo que deja 56 ranuras disponibles.

Cada ranura permite configurar mensajes (comandos) MODBUS. Cada ranura permite insertar un mensaje (comando) de comunicacién MODBUS.

Por lo tanto, se pueden insertar un total de 56 mensajes de comunicacién MODBUS (comandos).

Al hacer clic en el médulo en el directorio de hardware a la derecha, se muestran cuatro carpetas de operacién de direcciones Modbus. Al hacer clic en cada carpeta, se puede seleccionar el par correspondiente.

Operaciones sobre el nimero de direcciones.

Nota: para agregar, eliminar o reemplazar mensajes, asi como para agregar, eliminar o reemplazar submddulos, es necesario esperar a que se complete la descarga del programa PLC.
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Luego apague y reinicie el dispositivo una vez; de lo contrario, la deteccién inconsistente del estado de la ranura interna provocara una falla en la conexién Profinet.

Al hacer doble clic en un mensaje en el catalogo de hardware con el botén izquierdo del mouse, se configurara el mensaje en la cola de mensajes MODBUS de acuerdo con el orden de las ranuras en blanco.

Cada mensaje tiene cinco atributos.

— Direccién de esclavo Modbus: seleccione la direccidn del dispositivo esclavo al que se enviard, que puede seleccionarse entre 1y 255.

— FunctionCode: El cédigo de funcidn del mensaje MODBUS, generado automaticamente en funcién del comando MODBUS insertado en la ranura.

No se puede cambiar

— Direccién de inicio: La direccién de inicio para las operaciones de datos en el esclavo MODBUS. No es una direccidn de registro del PLC. Es decir, sin prefijo.

Directamente de 0 a 65535.

— Cantidad de Bobinas o Registros: La cantidad minima es 1,y la maxima es el nimero que usted seleccione en el mensaje de comunicacién.

— Tipo de transmisidn: Se proporcionan tres tipos de transmision.

Polltrigger: Este mensaje se envia secuencialmente segin el niimero de ranura en orden ascendente. En este modo de envio, los comandos de lectura/escritura...

Se aplicaran todos los comandos, independientemente de si los datos han cambiado durante la escritura. Este modo es el predeterminado para los comandos de lectura.

Disparador de nivel: para los comandos de lectura, el mensaje se activa cuando el indicador de envio de control correspondiente al nimero de ranura cambiade 0 a 1.

Los mensajes se enviaran secuencialmente en orden ascendente de niimero de ranura; una vez que el indicador de ision de control corr i al nimero de ranura cambie de 1a 0, la transmisién del mensaje se detendrd.

Para los comandos de escritura, la ejecucién solo se produce si los datos cambian. (En la seccién anterior, las direcciones PLC QB2-QB9 eran los bits de control del disparador de envio).

Risingtrigger: este mensaje se envia una vez después de que el bit de control de disparo correspondiente al nimero de ranura cambiade 0 a 1.

En el modo de envio, los comandos de lectura y escritura se ejecutan solo una vez después de que se detecta el flanco ascendente de la ranura correspondiente.  (Tomando como ejemplo la seccién anterior, las direcciones PLC son QB2-QBS)

Significa enviar el bit de control del disparador.

V. Conexién y uso de este médulo mediante TIA Portal

En esta seccidn se describe el proceso de conexién del TIA Portal al PN3A-1016 para lograr los requisitos funcionales correspondientes.
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5.1 Preparaciones antes de la conexién

-Prepare el archivo GSDML requerido por el software TIA, como se muestra a continuacidn:

=] GSDML-V2.3-AMX-PN2A-1016-MB-20250328.xml 2025/3/28 9:54 XML 3rfs 980 KB
- Conecte la fuente de alimentacidn externa de 24 V CC al médulo y encié Antes de comp que los terminales positivo y negativo de la fuente de alimentacién estén correctamente conectados.

- Conecte el médulo a la interfaz Profinet del controlador PLC mediante un cable de red.

5.2 Agregar archivos GSDML a TIBRA

-Abra el software TIA Portal, seleccione Vista de proyecto y haga clic en Opciones > Administrar archivos de descripcion general del sitio (GSD) (D).

T Siemens

AP HEO WAV BA0 o) i TAM &OW K

FREERER 3 42X s Jezzs WRE ¥ - || e 4

3
E

A
d el
) i b

) D EERU S




- AMSAMOTION®
B XER R

- En la ruta de origen, seleccione la carpeta donde guardd los archivos GSDML preparados. Al finalizar, haga clic en "Seleccionar carpeta” y TIA Portal escaneara la carpeta automaticamente.

El archivo GSDML.

| F:ltestilA

™ » [HEBEE » FMEEEER (F) » test » TIA v O EETIA" el

Ha - FERE=

4 T8 AN g e AR E-Sil Furh
Ela #*
= Ee » e SEEE IR,
3 s »
92 WERIREAT
bluedatabase
MDK
PN
o
_ 9 25 Win 10 Pro x64
- IR (D)

B - SRS E)
B - SRS F)

o FE ¥
i

3 Ferits B

-Haga clic en el lado izquierdo del archivo GSDML que desea instalar, marque el archivo y luego haga clic en Instalar para instalar el archivo GSDML correspondiente.

F T

25K GSD BEEPH 6GSD
BEETE - | BB 37t OIPNIPNZ AIPN2A1032-R548512025-3-28 | D
SABRENNE
)| 321 s S e =l
| ¥ GSDML2 3-AMXPN2AIOT6-VE-. V2.3 g [RE |

(<] 1 |

B s T

-Tras la instalacidn, haga clic en Cerrar. El archivo GSDML se ha instalado correctamente.
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5.3 Agregar dispositivos PROFINET al proyecto

- Para crear o abrir un nuevo proyecto, primero agregue el dispositivo controlador y luego agregue el mddulo de E/S correspondiente en la interfaz de configuracidn del dispositivo.

Como se muestra en la imagen a continuacion:

RIE x Ol [G5eaEz- =

= Qx5 w TEHEas

]
e mEwEeE- |
» ot
» G Hm
» [@ P systems
» (3 Drives & starters
» [ Network components
» [l Detecting & Monitoring
» [ Distributed 10
» [ Power supplyand distribution
» [l Field devices
~ [ Other field devices
» [ Additional Ethernet devices
~ [ PROFINETIO
» [ Drives
» [ Encoders

= En la vista del dispositivo, seleccione el dispositivo recién agregado, haga doble clic en el médulo en laimagen y luego modifique la direccién Ethernet en la pestafia General para cambiar la direccién IP.
El nombre del dispositivo y el médulo en si deben ser coherentes.
Nota: La direccién IP y el nombre del dispositivo deben ser coherentes en este momento. Si no esta seguro de la direccién IP y el nombre del dispositivo, puede

configurarlos primero y luego modificarlos para que sean coherentes.

dr [prosioszrsss romonls] il B[] 0] @ ¢

aos
» PFROFINET
¥ Local DIOTBAIO...
Local DIO16x _l

DP-NORM

pn2a-io32-rs485 [PN2A-1032-RS485]

BREE

- PROFINET4g0 [¥1]
EH
- B
P _
v SEEIEE [192.168.0 .1 |
» Fort1[x1F1] [ 255 _255_255 o |
RSP
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-Asignar los mddulos agregados al PLC en la vista de red:

F (Y B #aE X e TNEER Y E=aE Jessa MR ¥ 1 [Fmerez- )
1 HHE12 » BEMEE

=mitmE |
] Ueawee [ axs ¥ SEGQ:

1 10 B&: L
£t
- [JimE2
pn2a-io16r-mb
FN2A-I016R-ME DP-NORM
PLC_1 I e

B angisE e
PLC_1.PROFINET 10-5Syste___ =

R CPU 1211C
PLC_1 [CPU 1211C DG/DC/DC]
IV s

| TEEETSET

I

(& I=rig

ShpE

[ PLcEa

[ pLc #igseny

=

[ Te&M

[i2 Traces

5.4 Uso de dispositivos PROFINET

El asistente de PROFINET le permite ver la direccidn y la longitud asignada a cada submdédulo:

La direccién de entrada digital es de 2 bytes y la direccidn de salida digital es de 2 bytes, lo que representa 8 salidas digitales y 8 entradas digitales.

Escriba un programa PLC para utilizar estas unidades de E/S:

~ HUEEEE :  ~wmin Program Sweep (Cycie)
HEFF

P

-~ ERFBEE 1
224

w2 1 *%02.0
“Tag_1" .

%21
“Tag_3"

%22
“Tag_a”

=52
w22
“Tag_s5" MOVE
v
WS O UOQWE B
“Teg_6& i~ ¥ ouTt “Tag_7"

100% | e e

El programa de ejemplo emite "1" a las cantidades digitales DO0~DO2 cuando la cantidad digital DI1 se ingresa como "1"; y emite "1" a las cantidades digitales DO2 cuando la cantidad digital DI2 se ingresa como "1".

Una vez escrito el c6digo, haga clic en "compilar y descargar" para probar y depurar.
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VI. Conectey utilice este médulo mediante STEP 7-MicroWIN SMART.

6.1 Preparaciones antes de la conexién

-Prepare el archivo XML requerido por el software TIA, como se muestra a continuacion:

2 GSDML-V2.3-AMX-PN2A-1016-MB-20250328 xml 2025328 0:54 AML 3085 980 KB

- Conecte la fuente de alimentacion externa de 24 V CC al médulo y enciéndalo. Antes de encenderlo, compruebe que los terminales positivo y negativo de la fuente de alimentacién estén correctamente conectados.

- Conecte el mddulo a la interfaz Profinet del controlador PLC mediante un cable de red.

6.2. PASO 7 - MicroWIN SMART: Agregar archivo GSDML

- Abra el software Step 7-MicroWIN SMART, haga clic en Administracion de GSDML, busque "Importar nuevo GSDML" en la ventana emergente, haga clic en Examinar,

seleccione la carpeta GSDML previamente preparada, haga clic en Seleccionar archivo y haga clic en Abrir.

GSDML =5
=i
TP GSDML ‘E1E "5 3 PROFINET Z74E40MS: GSDML 32

SAM esomL X

AT

(1 [1v | GEDMLY2 3-AMKPN2A-016-ME-20250328 sl | 2025.04-01 17-12:35

SAHM 6oL
|E:\IﬁE\fvg\ﬁﬁiﬁIO\PN\DNZA\DNZA—IO32-RS485\2025—3—28\ ,;n]ﬁ | ﬂﬂi]ﬁ,% |

iﬁi)kl

-Haga clic para confirmar y la instalacién se completara.
6.3 Agregar dispositivos PROFINET al proyecto

-Seleccione el comando PROFINET en el mend Herramientas.

TWH 1 - STEP 7-Micro/WIN SMART

bt

T Get/Put EREHT PROFINET || SHSHER  PD SMART =H
EHER WaeaE - PROFINET B

B - MAIN x|
ERRGT=] ——




- AMSAMOTION®
] X B

-Seleccione la funcién PLC como controlador PLC y configure la IP del controlador PLC correspondiente y otros pardmetros relevantes. Haga clic en Siguiente al finalizar.

FEFETR SWAEEHT - PROFINET W

- y . 1 ¥ it ST T A
MAIN x| SBRO | INT.O
=0 mE1
Lo BTEThRE .
[0 PROFINETRIE;
L7 $5HI88(CPU ST20_plc200smart) i

TS Fuit T MERE PROFINET Pe%% - PROFINET BRE{ZRTHNB R EMHFH, FIHINE—ETHEIPLC o

PLLRAE
HEPLCHIRE
: n B
z I™ PROFINET S 3 i EHIZ AN
PENZE i
© EEP s wiEhs: |0 x| ms

1P Hitht: 192 .168 . 0 . 70 EahRdiE: 0000 ms

FRHES: 255 . 255 . 255 . O

AR 0 .0 .0 .0 e

#545:  [plc200smart

aE
L BETHE

E 3 AU
i 3] _sm | _ma |
- En la columna de la derecha, en PROFINET-IO>E/S>AMSAMOTION>E/S Profinet, seleccione AMX-PN3A-1016V1.00, haga clic para seleccionarlo y luego mantenga presionado el botén

izquierdo del mouse y arréstrelo a la tabla de la izquierda.

SES
-PLC 57-200 SMART
CPU SR20
CPU SR30
CPU SR40
CPU SRE0
CPUST20
CPUST30
CPUST40
CPU 5T60
- PROFINET-I0
= General
B} AMSAMOTION
- AMS G

[T PROFINETFER
[0 $Z#IF(CPU ST20_plc200smart)

SHEREL Banre F e AR

EES [ psil] EEE PR I 1P it

b

Ll | T | 22 JiL5E]
T

Haga doble clic en el campo de nombre del dispositivo e introduzca el nombre correspondiente. No puede haber dos dispositivos con el mismo nombre en el mismo proyecto. Ademés, configure la direccién IP, manteniéndola coherente con la configuracién del PLC.
El controlador esta en el mismo segmento de red.
Nota: El nombre del dispositivo configurado en este punto debe coincidir con el del dispositivo real. Si no estd seguro del nombre del dispositivo, puede configurarlo primero y luego configurar el médulo.

Simplemente cambie el nombre de la copia de seguridad para que sea coherente. En este punto, la direccién IP se configurara para que la direccién IP del médulo con el mismo nombre de dispositivo tenga el valor establecido aqui.
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-} PRO X
ETRE plc200smart BF
\|22(CPU 5T20_plc200smart) = ) PLC 57-200 SMART
PN2A-10 16R-MBY 1.0.0-pn2a-016r-mb.d : 192.168.0.20 B-CPUSR20
[T PNZA-I016R-MB(D) -
[T Local DIO1GAIO2-R(1)
ModbusRTU({Statu trol Byte)(2)
Ll | |
B =
[#- CPU 5T60
= PROFINET-IO
(= General
[]- AMSAMOTION
[=1- AMS General
e i PNZA-IO16R-MBV 1.0.0
&ﬁ%ﬁ% #_PROFINET gﬁﬁﬁiﬂ%[ﬂﬂfﬁ"&ﬁo i PN2A-I016TP-MBV1.0.0
Al gﬁiﬁﬁm& o
wiFE
Las I ] I &E I PEE I Ip At I
3 1 PNZA-I0 16R-MBV1.0.0 pn2a-in16r-mb.dev1 AAnE 192.168.0.11
2 i
: TS PN2A-IO16R-MB
;‘ M
6 IGSDMLNZ.S—AMI-PNZA—ID 16-MB-20250328.xml
7
8 TRER:
< GSDML-V2. 3-AMX-PM2A-1015-MB-
20250328, xml
Eztll e AMSAMOTION Profinet 1/0 RS485 Module
% I T—% I £/ B
< >
[ T T
- Una vez completado, puede hacer clic en "Generar" directamente. Si necesita modificar la direccion de inicio de los médulos subsiguientes, puede hacer clic en "Siguiente" para realizar las modificaciones correspondientes. (Cédigo de ejemplo no incluido).
Modifique la direccién inicial del médulo. La configuracion correspondiente se muestra en laimagen a continuacién. Deslice el control deslizante hacia la derecha para ver la longitud de E/S y las direcciones inicial y final:
4 X
ETFE plc200smart
133(CPU 5T20_plc200smart) - e
PN2A-I016R-MBV 1.0.0-pn2a-io16r-mb.d — —1 192.168.0.20
[F] PNZA-ID16R-MB(D) “
[T Local DIO1GAIO2-R(1)
ModbusRTU({Statu trol Byte)(2)
[0 ModbusRTU(Status/Control Byte)(2) priZeriol Brmb.dev[PN2:
=
b=t
= 5
1 0 pri2a-iod Brm... | PN2A0TER-ME 01
1 0 pri2a-iolEr-m... | PROFINET (0 32768
1 0 pr2adolBrm... | Port1 032769 - - -
- 1 0 pr2a4alBrm. | Lacal DID16x Tk Hih, 128 129
1 i] pr2aiolBrm... | Local DID16: 1ka) i, 128 129
1 ] pr2aiolBrm... | Local 1024 1.2 Hih 130 133
1 il pr2aiol Brm... | Local 024 1.2 Hith 130 133
1 a pn2a+olBrm...  ModbusRTU(Statuss.. | 2.1 i 134 142
1 0 pr2s4clBrm. | ModbusATU(Status! . | 2.1 Hid, 134 142
< >
doera T 22 Bl
< >
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6.4 Uso de dispositivos PROFINET

El asistente de PROFINET le permite ver la direccidn y la longitud asignada a cada submédulo:

La direccidn de entrada digital es de 128 bytes y la direccién de salida digital es de 128 bytes, lo que representa 8 salidas digitales y 8 entradas digitales.

Escriba un programa PLC para utilizar estas unidades de E/S:

| lemss
1 [eppis
| 1280 Ti280
w21
11282
Ti283
| 2 |snEsE
| 11281 MOV
b———m o ——
12941 OUTfwi2a

El programa de ejemplo genera "1" en los valores digitales DO0~DO3 cuando el valor digital DIO se ingresa como "1";y genera "1" en los valores digitales DO1 cuando el valor digital DI1 se ingresa como "1".

Una vez escrito el c6digo, haga clic en "compilar y descargar" para probar y depurar.
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