¥ R #

B AMSAMOTION
[]

--V1.0

SN:B1210A Version V10.10

AMSAMOTION Automation Technology Ca Ltd

y .

Manual del producto PN3A-PS0200

Ayudando a 1 millén de empresas a lograr una fabricacién inteligente

https://lwww.amsamotion.es/


https://www.onlinedoctranslator.com/es/?utm_source=onlinedoctranslator&utm_medium=pdf&utm_campaign=attribution
https://www.amsamotion.es/

AMSAMOTION®

¥ E A B

Tabla de contenido
PrEIACIO ettt ettt ettt bbbttt h bbbt a e b et a e bt a e bt et b et et ebe s enene 3
L. DescripCion general del ProAUCTO... ..ottt ettt sttt et b e st be st et st sesbe e esesteneenes 1
1.1 INTrOdUCCION Al PrOTUCTO......eiiiieiiirieietett ettt ettt sttt bbb s ettt b et e b st et e b ettt ebebe et e b e be e e b ebeneattes 1
1.2 CaracteriStiCas Y FUNCIONES. .....couieeieieteteerietetest ettt ettt ettt et be st b e st et s bt e bbb et s b et ese b e st sbe s esesbenesbensenenseneseneen 1
1.3 ESCENAIIiOS A@ @PIICACION....ccuiitititeteie ettt ettt et e ettt e a e b b e b et et e bt s st et et et et e st ebesbeebe b et eneebesaens 1

I1. ESpecificacion@s del ProQUCTO. .......coi ittt ettt ettt et s ae s b st a et et e st e bt e b e s b et et et enesae et e ssetenes 2

2.1 Reglas de denominacién y descripcién de la placa de identificacion...... 2

2.2 DeSCripCiON del COMPONENTE........ccieucueuetririeeeaetetetristeeeaeb et eese et eb s s st b st e sttt s bt e s s eat et ae bt e e se et et ae s bt et s e e st seae b b et et seaeataeaebeseten 2

2.3 ESPECITiCACIONES TECNICAS. .cuv ettt ettt ettt a ettt a e a e s b et et et e at e bt s st s b et et et e st e bt sb et e b et ent e st ebesbesbe e entenes 3

2.4 Cableado de terMUNAIES......co.cc ettt ettt be sttt b bt be b e ebene 5

2.5 Descripcion de 1a fUNCION del TEIMUINAL.....couiieirieeieieeereee ettt ettt bttt st et b et e et be e b e b e beseeenene 6

2.6 DescripCion de 13 [UZ INAICATO0IA. ......oouiiiirieeeee ettt sttt a st b et et b s e s b st e st et et e b sae st e e et et enene 7
II1 INStalaCion Y A@SIMONTAJE....ciuiieieeirieerteeeerieteeste et ae st ete st e sbe st e st et ese s b e e e s e ssesessensesessensesessensesessensesessensssersenaesensons 8

3.1 Precauciones de iNStalaCion Y deSMONTAJE......cciiririeueeririeieereeeeie ettt ettt ettt sttt e b be et se bt saebene e saebeneneas 8

3.2 Direccion de instalacion.........ccoeeeveeerinnienieniereneneeceee e 8

3.3 ESPACIamMIENTO MINIMIO.c..cuiiiiieirieieieierireeesie ettt et ettt e et b et b et st es e s e b et e b e sese s ese st e b e st sbe st s ebe st saesesenenenseaes 9
IV. FUNCIONES @I PrOAUCTO....eiuiieiitiietrteteieetete ettt ettt ettt et b e st e b et et sb et e st et e bt sb et e be b enesb et e st sbenaenesbentesesaene 10

4.1 DIiCCIONAIIO 0@ OBJELOS. ...ueiiieieieetee ettt sttt ettt et et s bt et et s e b sat et e sbe e e e sbeeaie 10

4.2 Configuraciéon de los pardmetros de generacion e PUISOS........ccueueueueueuieuiirinirininiririet et ebesebese ettt ettt bbbt aes 15

4.3 Agregar una biblioteca de control de MOVIMIENTO @ TIA .....c.ci ettt sttt sttt se bbbt be e sb e neenas 18

4.4 PASO 7 Agregar biblioteca de control de MOVIMIENTO......c.couioiiiririneretetee ettt 20

4.5 Introduccién y descripcién de parametros de la biblioteca de control de movimiento .22

4.6 Introduccion a 1a fuNCiON de UDICACIAN. .....c.ciivuiueiirieiceree ettt ettt et s be b 45

V. Conexion y uso de MAAUIOS CON TIA POITal.....c.cviiieirieiiineieeeerete ettt ettt e et sa et sbe e 47
5.1 Preparaciones antes de 1a CONfIGUIACION........ccuvirieriririeereiretetrteeetest ettt sttt et s st st et be bbb enesbe st esessenesbensesessenessensne 47
5.2 Agregar archivos GSDML @l POrtal TOB......cccoeueertririeueinisieieientrtsieseesesee ettt seseest ettt b sttt se b se e sassese et ssenene 47
5.3 Agregar dispositivos PROFINET @l PrOYECTO.....cveueutririeieiiririetetetrtrieieeest ettt sttt ettt bttt sa b s e nnenes 49

VI. Conexién y uso del médulo con STEP 7-MiCrOWIN SIMART ......ccceertreuirieenenieestenereeretsresesseseseeseseesesessesessesesessenessenessesens 51
6.1 Preparaciones antes de 1@ CONfIGUIACION.....c.cov ettt ettt sttt b et be bt neenen 51
6.2 PASO 7 - Agregar archivo GSDML @ MiCrOWIN SMART.......cceviririrerteeneentnenieesresteesseseesesieseesesseseeseseeessenees 51
6.3 Agregar dispositivos PROFINET @l PrOYECLO......cceveretrerteerieinienteienteesseseeuestesessestssessesessessesessenessessesessenessensesessenessensone 52

Yo] o] gl o o1 { o LSRR 53

Ayudando a 1 millén de empresas a lograr una fabricacién inteligente



- AMSAMOTION®
] X E R

Prefacio

Contenido del manual

Este manual describe principalmente las instrucciones de uso y precauciones del médulo Amoxon PN3A-PS0200 y esta dirigido a quienes lo adquieran.

Este producto se proporciona para referencia del cliente.

Instrucciones de uso

- Antes de utilizar este médulo, los usuarios deben leer y comprender su informacién en su totalidad.

Los ejemplos de este manual son solo para referencia y comprensién del usuario. Si tiene alguna pregunta, pédngase en contacto con el personal técnico de Aimoxun.

Si los usuarios combinan este médulo con otros productos, asegurese de que cumpla con las especificaciones técnicas pertinentes.


http://amsamotion.com
mailto:amx@amsamotion.com
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1. Descripcién general del producto

1.1Introduccién del producto

El PN3A-PS0200 es un médulo de posicionamiento de pulso diferencial de doble canal, un producto econémico, estable, facil de instalar y muy versatil.

El bloque tiene dos canales de posicionamiento de pulsos, 16 canales de entrada y 4 canales de salida digital.

1.2Caracteristicas y funciones

= Dos canales de salida diferencial

Posicionamiento absoluto configurable, posicionamiento relativo, modo de velocidad, avance lento y retorno a origen.

Funcién de retorno al origen flexible y configurable

- La sefial de control estd en forma de pulso comin mas direccién, una sefial diferencial de 5 V.

Cada canal esta equipado con un puerto de conexién de controlador, interruptor de limite izquierdo, interruptor de limite derecho, origen y entrada de parada de emergencia.

Frecuencia méxima de transmisién de pulsos: 500 kHz

El circuito de alimentacién adopta un disefio de proteccién de conexién inversa.

Ampliamente utilizado en el control de movimiento de equipos de campo industriales.

1.3Escenarios de aplicacién

El médulo PN3A-PS0200 tiene una amplia gama de aplicaciones. El control de movimiento se utiliza ampliamente en las industrias de embalaje, impresion, textiles, fabricacion de semiconductores y ensamblaje.

El control de movimiento abarca todas las técnicas relacionadas con el movimiento de un objeto. Se centra en los movimientos mediante actuadores eléctricos (como servomotores de CC/CA).

Tecnologias de control especializadas para sistemas de movimiento. El control de manip robéticos también se incluye en el campo del control de movimiento, ya que la mayorfa de estos manipuladores se accionan mediante servoaccionamientos eléctricos.

El objetivo clave de los sistemas accionados por motor es el control del movimiento.
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1I. Especificaciones del producto

2.1 Reglas de denominacién y descripcion de la placa de identificacién

PN 3A- PD 02 00
@6 ®

@ Informacién del producto ® Tipo de sefial ® Tipo de salida de pulso
PN:Profinet Tipo de pulso 0: Salida diferencial < 500K
@ Ntmero de serie 4 puntos 10 ® Versién del producto
3A: Médulo estilo libro 02: Salida de pulsos de doble canal 0: Primera generacién

2.2 Descripcién del componente

nombre Definicién de funcién
Indicador de sefial L/A (Luz amarilla) Luz indicadora de conexién del cable de red
X1
SYS (Luz verde) Luces indicadoras del sistema
L/A (Luz amarilla) Luz indicadora de conexién del cable de red
X2
ERR (Luz Verde) Luz indicadora de error
Indicador de sefial IO Cada luz indicadora de entrada/salida corresponde a un canal de entrada/salida especifico; una luz indicadora valida se ilumina, de lo contrario permanece apagada.
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2.3 Especificaciones técnicas

Parametros del bus

Especificacion

protocolo de bus

Profinet

Distancia de transmision

<100m (distancia entre dos estaciones)

Modo de comunicacién Modo RT
Ciclo minimo de comunicacién 1 m S
Versién PROFINET version 23

Nudmero de interfaces PROFINET

2

Funciones del conmutador PROFINET

Admite funciones de red

Soporte abierto para IE

Admite TCP/IP y LLDP

Medio de transmisién de datos

Categoria 5y superior

Tasa de comunicacion

100 Mbit/s (Ethernet estandar), 100 Mbit/s (PROFINET)

Meétodos de comunicacion

Diplex completo

Topologia

Admite topologias lineales, en estrellay de arbol.

Parametros de la interfaz Pulso + Direccién

Especificacion

Nivel de interfaz

Sefializacién diferencial de 5V

Rango de frecuencia de pulso

1 Hz a 500 kHz

Conteo de pulsos de posicionamiento

0~4294967295

Ciclo de trabajo de la sefial de pulso

50%

Funcién de ubicacién

Posicionamiento de pulso absoluto, posicionamiento de pulso relativo, control de velocidad, JOG, homing

Parametros de entrada de E/S

Especificacion

Tensién nominal

24 VCC (18 V~30V)

tipo de sefial

NPN/PNP

Voltaje de sefial "0" (PNP)

-3~43V

Voltaje de sefial "1" (PNP)

15~30V




- AMSAMOTION®

[] X ' &

Voltaje de sefial "0" (NPN)

15~30V

Voltaje de seflal "1" (NPN)

-3~43V

Tiempo de filtrado de entrada

0 ms (0~255 ms)

Corriente de entrada

4 mA

Métodos de aislamiento

Aislamiento 6ptico

Parametros de E/S de salida Especificacion
Tension nominal 24 VCC (1 8 V~30 V)

tipo de sefial NPN

Corriente nominal de un solo canal 0, TA

Métodos de aislamiento Aislamiento 6ptico

Parametros del médulo Especificacion

Método de configuracion

a través del sitio principal

Actualizacién del firmware principal

apoyo

Clasificaciones de fuente de alimentacion (rango)

24V CC(20~28V)

Aislamiento eléctrico

500V CC

tamafio

105x70x28 mm

Temperatura de funcionamiento

-10°C~+50°C

Temperatura de almacenamiento

- 20°C~+70°C

temperatura relativa

95%, sin condensacién

Nivel de proteccién

IP20
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2.4 Cableado de terminales
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2.5 Descripcion de la funcién del terminal

Marcas terminales

Descripcion de la funcion

Marcas terminales

Descripcién de la funcién

P1+

Eje 1 Pulso+

00

Limite izquierdo del eje 1

P1-

Pulso del eje 1 -

01

Origen del Eje 1

D1+

Direccién del eje 1 +

02

D1-

CAROLINA DEL NOR

TE

Direccion del eje 1 -

Pie vacio

CAROLINA DEL NOR

3

Pie vacio

07

Limite derecho del eje 1

Parada de emergencia del eje 1

P2+

Eje 2 Pulso+

08

Limite izquierdo del eje 2

P2-

Pulso del eje 2 -

09

Origen del Eje 2

D2+

Eje 2 Direccién +

10

CAROLINA DEL NOR

TE

Direccion del eje 2 -

Pie vacio

CAROLINA DEL NOR

3

Pie vacio

15

Limite derecho del eje 2

Parada de emergencia del eje 1

L+

Entrada 24V+

1 millén

Entrada de terminal pablica

METRO-

Entrada OV-

1 millén

Entrada de terminal publica

Nota: Los puntos marcados en verde no estan asociados a ningtin programa del

El programa del médulo de asociacién de puntos no debe conectarse a nada que no esté r

Los usuarios p

asignarles fi

consu

; de lo contrario, jpodria provocar que el eje se detenga repentinamente!

Puntos no marcados en verde...
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2.6 Descripcion de la luz indicadora

Funcién

Estado del LED

Después del encendido, la luz LED esta en su estado inicial.

EI LED SYS parpadea cada 1000ms.

Error de verificacién del chip

Las luces SYS y ERR parpadean alternativamente.

La conexién PN es normal

EI LED SYS parpadea cada 50 ms.

Error de conexion PN

EI LED SYS parpadea cada 1000ms.

Busqueda de médulos

La luz SYS parpadea durante 100 ms y contintia durante 6 segundos.

Funcién de modo de actualizaciéon

Estado del LED de actualizacién

Estado de inicializacién del modo de actualizacién

EI LED SYS parpadea cada 100 ms.

Transferencia de archivo completada, actualizacion exitosa.

EI LED SYS parpadea cada 100 ms.

Se produjo un error en el encabezado del archivo durante la transmision (extensién de archive

(Error de tamafio)

incorrecta).

Las luces SYS y ERR parpadean simultdneamente durante 100 ms.

Durante la transferencia de archivos

LED SYS: 200 ms apagado, 200 ms encendido, 200 ms apagado, 200 ms encendido, 200 ms apagado, 200 ms apagado

Parpadeo de 2000ms.

Error en la transferencia de archivos (paquete perdido o error de verificacion)

error)

EI LED SYS parpadea cada 100 ms y el LED ERR parpadea cada 1000 ms.

No se pudo cambiar del modo de actualizacién al modo de ejecucién

Laluz SYSy la luz ERR estan encendidas constantemente.

Error de hardware

La luz ERR esta encendida constantemente
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III. Instalacién y desmontaje

3.1 Precauciones de instalacion y desmontaje

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

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

Asegurese 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 instalacion

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

I |
'z .
1 :
—10 10 E
o
(DN o
a]
ip)
ol &
i |
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1V. Funciones del producto

Este médulo cuenta con dos salidas diferenciales de 5V, cuatro salidas digitales NPN y 16 entradas digitales NPN/PNP. Admite posicionamiento relativo y absoluto.

Posicionamiento, modo de velocidad, modo JOG y modo de retorno al inicio. Para facilitar su uso, se proporciona una biblioteca de control de movimiento, actualmente compatible con S7-200Smart.

$7-1200, S7-1500.

4.1 Diccionario de objetos

Diccionario de objetos de datos de procedimiento de entrada PN3A-PS0200

nombre

Clase de datos

tipo

No.

Varios
Personaje|

Festival

No
Varios

Po

lee

[ @cribi

Funcién

0: Velocidad no alcanzada méxima o no hay movimiento.

El eje 1 alcanza la velocidad maxima establecida b00| 1 1 Iee
1: La velocidad alcanza el valor maximo
0: Corriendo o no corriendo
Marca de posicionamiento completa del eje 1 b OO I 1 2 I e e
1: Ubicacién completa
0: Regresar al punto de partida o no moverse.
Marca de finalizacion de retorno al origen para el eje 1 b OO I 1 3 I e e
1: Regresa al punto de partida para completar.
Direccién actual del movimiento del eje 1 b00| 1 4 Iee 0: Direccién inversa 1: Direccién positiva
El indicador mévil del eje 1 bool 1 5 | leg 0: No se movié 1: Mudanza
0: La instruccién no fue interrumpida ni movida.
Banderadeinterupcionde comando paraclf 1 bool 1 |6 |lee
1: La instruccién en ejecucién fue interrumpida.
reservar b (o]0 I 1 7 I eeg reservar
reservar b 00 I 1 8 I eeg reservar

Eje 1 Posicién actual (unidad: pulso)

int32

lee

Eje 1 Unidad de posicién de pulso actual: conteo de pulsos

Posicién actual del eje 1 (unidad: mm)

flotar

lee

Eje 1 Unidad de posicién mecénica actual: nimero de pulsos x distancia real

Eje 1 Velocidad actual (unidad: pulsos/segundo)

uint32

10

lee

Eje 1 Velocidad actual (unidad: pulsos/segundo)

Modo de funcionamiento actual del eje 1

uint8

14

lee

0: Modo de velocidad, 1: Modo de jog, 2: Modo de posicionamiento

Cédigo de error actual del eje 1

uint8

15

lee

Cédigo de error actual del eje 1 (consulte el manual para obtener mas detalles)

Estado actual del Eje 1

uint8

16

lee

Estado actual del eje 1 (consulte el manual de instrucciones para obtener mas detalles)

Entrada del interruptor de limite izquierdo del eje 1

bool

17

lee

Entrada del interruptor de limite izquierdo del eje 1
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Entrada del interruptor de origen del eje 1

bool

17

lee

r Entrada del interruptor de origen del eje 1

Entrada del interruptor de limite derecho para el eje 1

bool

17

lee

r Entrada del interruptor de limite derecho para el eje 1

Servo del eje 1 listo

bool

17

Alw (N

lee

r Entrada digital del eje 1 (se puede utilizar libremente en programas no asociados a un médulo)

Alarma del servo del eje 1

bool

17

lee

r Entrada digital del eje 1 (se puede utilizar libremente en programas no asociados a un médulo)

Posicionamiento del servo del eje 1 completado

bool

17

lee

r Entrada digital del eje 1 (se puede utilizar libremente en programas no asociados a un médulo)

Eje 1 Liberacién del freno mecénico

bool

17

lee

r Entrada digital del eje 1 (se puede utilizar libremente en programas no asociados a un médulo)

Parada de emergencia de hardware del eje 1

Marca de finalizacion de aceleracion del eje 2

bool

bool

17

18

0 | N |o | »n

lee

lee

r Parada de emergencia de hardware del eje 1

0: Velocidad no alcanzada méxima o no hay movimiento.

1: La velocidad alcanza el valor méximo

Marca de posicionamiento completa del eje 2

bool

18

lee

Marca de finalizacion de retorno al origen para el eje 2

bool

18

lee

Direccién actual del movimiento del eje 2

bool

18

AW N

lee

El indicador mévil del eje 2

bool

18

lee

r 0: Corriendo o no corriendo 1: Ubicacién completa

r 0: Regresar al punto de partida o no moverse. 1: Regresa al punto de partida para completar.
r 0: Direccién inversa 1: Direccién positiva

r 0: No se movié 1: Mudanza

Bandera de interrupcién de comando para el eje 2

bool

18

lee

0: La instruccién no fue interrumpida ni movida.

1: La instruccién en ejecucién fue interrumpida.

reservar bool 1 8 7 Iee r reservar
reservar bOOI 1 8 8 Iee r reservar
Posicién actual del eje 2 (Unidad: Pulso) |nt32 1 9 Iee r Eje 2 Unidad de posicion de pulso actual: conteo de pulsos

Posicién actual del eje 2 (unidad: mm)

flotar

veintitrés

lee

r Eje 2 Unidad de posicién mecénica actual: recuento de pulsos x distancia real

Eje 2 Velocidad actual (unidad: pulsos/segundo)

uint32

27

lee

Modo de funcionamiento actual del eje 2

uint8

31

lee

Codigo de error de corriente del eje 2

uint8

32

lee

Estado actual del Eje 2

uint8

33

lee

Entrada del interruptor de limite izquierdo del eje 2

bool

34

lee

Entrada del interruptor de origen del eje 2

bool

34

lee

Entrada del interruptor de limite derecho del eje 2

bool

34

lee

r Eje 2 Velocidad actual (unidad: pulsos/segundo)

r 0: Modo de velocidad, 1: Modo de jog, 2: Modo de posicionamiento

r Cédigo de error actual del eje 2 (consulte el manual para obtener mas detalles)

r Estado actual del eje 2 (consulte el manual de instrucciones para obtener mas detalles)
r Entrada del interruptor de limite izquierdo del eje 2

r Entrada del interruptor de origen del eje 2

r Entrada del interruptor de limite derecho del eje 2

Compatible con servomotores del eje 2

bool

34

AW [N

lee

r Entrada digital del eje 1 (se puede utilizar libremente en programas no asociados a un médulo)

Alarma del servo del eje 2

bool

34

ul

lee

r Entrada digital del eje 1 (se puede utilizar libremente en programas no asociados a un médulo)

Posicionamiento del servo del eje 2 completado

bool

34

lee

r Entrada digital del eje 1 (se puede utilizar libremente en programas no asociados a un médulo)
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Eje 2 Liberacién del freno mecanico

bool

34

|ee r Entrada digital del eje 1 (se puede utilizar libremente en programas no asociados a un médulo)

Parada de emergencia de hardware del Eje 2

bool

34

ledr

Parada de emergencia de hardware del Eje 2

Diccionario de objetos de datos de proceso de salida PN3A-PS0200

Control de arranque del eje 1 bOOI 1 1 Escribi 0: Eje deshabilitado 1: Eje deshabilitado
Condiciones de ejecucién del control de arranque del eje 1 bOOl 1 2 Escribif Al cambiarde 0 a 1, se envia el estado T al médulo.
Control de direccién de movimiento del eje 1 bO OI 1 3 Escribil 0: Movimiento inverso 1: Movimiento en direccién positiva
La posicién inicial del movimiento del eje 1 bO OI 1 4 Escribit 0—1: Comienza a hacer ejercicio
0—1: Detener el movimiento, con aceleracién/desaceleracion (si no se establece la aceleracién/desaceleracién, entonces no s
Posicién de parada del eje 1 bool 1 5 | e
(con aceleracion y desaceleracion)
Habilitacién de retorno a cero del eje 1 bO OI 1 6 Escribi 0—1: Comienza a volver a cero
Control de parada de emergencia del eje 1 bool 1 7 | escw Detenerse inmediatamente cuando el valor sea 1, sin desaceleracién.
reservar bO OI 1 8 Escribi reservar
Bandera de finalizacién de posicionamiento borrada para el eje 1 bO OI 2 1 Escribit 0—1: El indicador de posicionamiento completo se establece en 0
Se ha borrado el indicador de finalizacién del punto de inicio para el eje 1. bO OI 2 2 Escribit 0—1: La bandera de retorno al origen completo se establece en 0
Posicién cero del eje 1 b00| 2 3 Escribi 0—>1: Restablece la posicién actual a cero.
Restablecer el movimiento del eje 1 (borrado de errores) bO OI 2 4 Escribi 0—1: Borrar el error actual
Salida de habilitacién de servo del eje 1 bO OI 2 5 Escribi Salida digital (puede ser utilizada libremente por programas no asociados a un médulo)
Salida de reinicio de alarma de servo del eje 1 bO OI 2 6 Escribi Salida digital (puede ser utilizada libremente por programas no asociados a un médulo)
bit de control de avance lento del eje 1 bool 2 7 Escribi Para el eje 1, avanzar.
Posicion de control de retroceso del eje 1 bOOl 2 8 Escribif Cuando se invierte el eje 1 (para la posicién 1)
. 0: Modo de velocidad, 1: Modo de jog, 2: Modo de posicionamiento relativo, 3: Modo de posicionamiento absoluto
Modo de movimiento del eje 1 ul nt8 3 Escribi
Modo de posicionamiento, 4: Volver al modo cero

Indicador de encendido del bloque de movimiento de velocidad del eje 1

bool

Escribif

Indicador de encendido del bloque de movimiento Jog en el eje 1

bool

Escribif

produce ningun
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Se enciende el bloque de movimiento relativo del eje 1. b00| 4 3 Escribi
Indicador de potencia del blogue de movimiento absoluto del efe 1 bool 4 4 | e
Se enciende el bloque de movimiento de retorno a cero del eje 1. bOOl 4 5 Escribi
reservar bO OI 4 6 Escribi
reservar bO OI 4 7 Escribi
reservar bO OI 4 8 Escribi
uint3
Velocidad inicial del eje 1 (en pulsos/segundo) 5 Escribi Velocidad inicial del eje 1
uint3
Velocidad méaxima del eje 1 (en pulsos/segundo) 9 Escribi Velocidad méaxima del eje 1 (en pulsos/segundo)
uint3
Numero de pU|SOS aenviar en el eje 1 1 3 Escribil Numero de pulsos utilizados para posicionar el eje 1
uint1
Tiempo de aceleracién/desaceleracion del eje 1 (en milisegundos) 6 1 7 Escribif Tiempo de aceleracién/desaceleracion del eje 1 (en milisegundos)
Control de arranque del eje 2 bOOI 1 9 1 Escribi 0: Eje deshabilitado 1: Eje deshabilitado
Condiciones de ejecucién del control de arranque del eje 2 bO OI 1 9 2 Escribif Al cambiardeOa1 , Se envia el estado T al médulo.
Control de direccién de movimiento del eje 2 b00| 1 9 3 Escribif 0: Movimiento inverso 1: Movimiento en direccién positiva
La posicién inicial del movimiento del eje 2 bO OI 1 9 4 Escribil 0—1: Comienza a hacer ejercicio
0-1: Detener el movimiento, con aceleracién/desaceleracion (si no se establece la aceleracién/desaceleracién, entonces no st
Posicién de parada del eje 2 bool 19 5 | e
(con aceleracién y desaceleracién)
Habilitacién de retorno a cero del eje 2 bO OI 1 9 6 Escribi 0—1: Comienza a volver a cero
Control de parada de emergencia del eje 2 bool 19 7 | e Detenerse inmediatamente cuando el valor sea 1, sin desaceleracion.
reservar b00| 1 9 8 Escribi reservar
Bandera de finalizacién de posicionamiento borrada para el eje 2 bO OI 20 1 Escribit 0—1: El indicador de posicionamiento completo se establece en 0
Se ha borrado la bandera de finalizacién del punto de inicio para el eje 2. bO OI 20 2 Escribit 0—1: La bandera de retorno al origen completo se establece en 0
Posicién de puesta a cero del eje 2 bOOI 20 3 Escribi 0—>1: Restablece la posicién actual a cero.
Restablecer el movimiento del eje 2 (borrado de errores) b00| 20 4 Escribit 0—1: Borrar el error actual
Salida de habilitacién de servo del eje 2 bO OI 20 5 Escribi Salida digital (puede ser utilizada libremente por programas no asociados a un médulo)

13
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Salida de reinicio de alarma de servo para el eje 2 b00| 20 6 Escribi Salida digital (puede ser utilizada libremente por programas no asociados a un médulo)
Posicién de control de avance lento del eje 2 bO OI 20 7 Escribi Para el eje 1, avanzar; para el eje 2, avanzar.
Posicion de control de retraccién del jog del eje 2 bO OI 20 8 Escribif Para 1, el eje 2 se mueve hacia atras.

. 0: Modo de velocidad, 1: Modo de jog, 2: Modo de posicionamiento relativo, 3: Modo de posicionamiento absoluto
Modo de movimiento del eje 2 ul nt8 veintiuno Escribi

Modo de posicionamiento, 4: Volver al modo cero

Indicador de encendido del bloque de movimiento de velocidad del eje 2 bool veindidss| 1 Escribi

Indicador de encendido del bloque de movimiento Jog en el eje 2 bO OI Veintidés 2 Escribit
Se enciende el bloque de movimiento relativo en el eje 2. b00| Veintidés 3 Escribi
Indicador de potencia del blogue de movimiento absoluto del eje 2 bool veridss| 4| escr
Se enciende el bloque de movimiento de retorno a cero del eje 2. bO OI Veintidés 5 Escribit

reservar bO OI Veintid6s 6 Escribif

reservar bool Veintidés 7 Escribii

reservar bOOl Veintid6s 8 Escribif

uint3

Velocidad inicial del eje 2 (en pulsos/segundo) veintitrés Escribi Velocidad inicial del eje 2
uint3
Velocidad maxima del eje 2 (en pulsos/segundo) 27 Escribi Velocidad maxima del eje 2 (en pulsos/segundo)
uint3
Numero de pU|SOS aenviar en el eje 2 3 1 Escribil Numero de pulsos utilizados para posicionar el eje 2
uint1
Tiempo de aceleracion y desaceleracion del eje 2 (en milisegundos) 3 5 Escribit Tiempo de aceleracion y desaceleracion del eje 2 (en milisegundos)
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4.2 Configurar los parametros de generacién de pulsos

Una vez completado, haga clic en Vista del dispositivo para ingresar a la interfaz de operacién Vista del dispositivo, como se muestra en la siguiente figura.

d¢  [pn3a-ps0201 [Pu3A_Psozo1][~]

o miMiE & P !Hﬁﬁﬁ'ﬂll
BEER

mi TR ™ TR T

| ~ pn3a-ps0201 o PN3A_PSO.

| » X1 pn3a-ps02
Al e R 1 ..
TR, 11 0.33 o A

o 0 12 0.35  FRrEL

|2 [hifse oYz

IEEREEERET WEE
i RN
Hih e
v fEiEEd m 2E,
110 ik HFBAZR
FAREERIE =)
B bR E S
Bl AR [+
i RS T =
i BRI EEET [=]
i ARGFEEREE: SR [~
EHREREENET: ST [+
ki 28 B 2
B EREEE: SR T [=]
HARP: |ShT [+
ESRGFAEET: SR [+
ARG AT S [+]
EaERc R mE [~

Parametros de configuracién de entrada del generador de pulsos:

Tiempo de filtro suave de entrada (Unidad: ms)

Esto indica el filtro de entrada para el puerto de entrada digital, con un valor predeterminado de 10.

Nivel avanzado:

Nivel bajo: La sefial diferencial correspondiente a la direccién positiva es baja. Nivel alto: La sefial diferencial correspondiente a la direccién positiva es alta.
Nivel efectivo del interruptor de limite izquierdo:

Nivel bajo: El limite izquierdo es de baja actividad. Nivel alto: El limite izquierdo es de alta actividad.

Nivel efectivo del interruptor de limite de inicio:

Nivel bajo: Interruptor de origen activo en nivel bajo. Nivel alto: Interruptor de origen activo en nivel alto.

Nivel activo del interruptor de limite derecho:
Nivel bajo: El limite derecho es poco efectivo. Nivel alto: El limite derecho es muy efectivo.

Nivel activo del interruptor de parada de emergencia de hardware:

Nivel bajo: La parada de emergencia por hardware es menos efectiva. Nivel alto: La parada de emergencia por hardware es mas efectiva.
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Parametros de configuracién de salida del generador de pulsos:

Reaccion de la salida digital del PLC a la parada de la CPU:

Esto indica el comportamiento de las cuatro salidas digitales cuando la comunicacién es anormal. "Apagar" significa que las cuatro salidas estan desactivadas, "Encender" significa que las cuatro salidas estan
activadas y "Mantener Gltimo valor" significa que se conserva el valor anterior a la detencién del PLC.

Direccién de origen/Direccién de inicio:

Adelante: Regresa al origen en direccion positiva. Atras: Regresa al origen en
direccién negativa. Inicio Referencia Direccion:

Hacia atras: El punto de referencia de origen est4 en el lado negativo del interruptor de origen. Hacia adelante: El punto de referencia de origen esta en el lado positivo del interruptor de origen.
Curva de aceleracién/desaceleracién:

Trapecio: La curva de aceleracién/desaceleracion es trapezoidal; Hipérbola: La curva de aceleracién/desaceleracion es una hipérbola.
Distancia real (mm) / Unidad de pulso (mm):

Un pulso corresponde a la unidad de distancia real mm.

Velocidad de retorno al origen/Frecuencia de inicio:

Tras regresar al origen, el sistema comenzaré a buscar el interruptor de origen a esta velocidad. (No hay aceleracién ni desaceleracién durante el proceso de regreso al origen).
Frecuencia de aproximacion al hogar:

Después de encontrar el interruptor de origen, acérquese a la posicién de origen a esta velocidad. (No hay aceleracién ni desaceleracién durante el regreso al origen).

Desplazamiento de inicio:

Después de encontrar el punto de referencia de origen, se realizara un determinado desplazamiento en funcién de este valor (este valor puede ser positivo o negativo; un nimero positivo indica que el origen esté en la direccién positiva del punto de

referencia de origen y un nimero negativo indica lo contrario).
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Curva de velocidad trapezoidal
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4.3 Agregar una biblioteca de control de movimiento a TIA Portal

Para facilitar el uso de nuestro médulo generador de pulsos, hemos encapsulado las funciones relacionadas con el generador de pulsos en bloques de funcién. A continuacién,...
Esta seccion presenta el uso de blogues de funciones relevantes.

Primero, extraiga el archivo que contiene la biblioteca de control de movimiento, como se muestra en la imagen a continuacién.Tenga en cuenta que este archivo de biblioteca solo admite PLC $7-1200 y S7-1500.

No por el momento

& MotionControl 2024/12/12 18:20

Ingresa a la carpeta, como se muestra en laimagen de abajo.

=¥ =F e

& AdditionalFiles 14:24

IR LY 14:24

o System 18:20

&l ThP 14:24

& UserFiles 14:24

&) Vi 14:24

= HRef 14:24

[E MotionControl.al16 ] 14:26 Siemens TIA Por. 21 KB

Los archivos con la extensién .al16 son archivos de biblioteca para TIA Portal V16. A continuacién, importaremos este archivo de biblioteca a TIA Portal V16.

Abra TIA Portal y siga estos pasos para importar la biblioteca de control de movimiento.

=G “PORTAL

HEll %1

1

- n |
BYEEE ] [ Motiontontrol } % em-

* E=5=d 2R EER

& AdditionalFiles 2024/12/12 14:24

& 1M 2024/12/12 14:24
& System 2024/12/12 18:20 2

& T™MP 2024/12/12 14:24 ~ |+ BRE
@

]

HuEEE

UserFiles 2024/12/13 14:24 FlETw v = =
Vei " 2024/12/12 14:24 B Vs
& XRef 2024/12/12 14:24 » L1 Buttons-and-Switches I
m MotionCantrol.al16 2024/12/12 14:26 » LLJ Long Functions
» LI Monitoring-and-control-obj.
» LL| Documentation templates

< 5

i [MotionControl. alls ~] FTF(0)

RFHR(T) =R/E B
L A AT ()

leEE [uss ol > [=e e

A continuacion se muestra la biblioteca de control de movimiento importada.
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EFF HEE

] L,|,_|. Buttons-and-Switches
b LIl Long Functions
v LL] Monitoring-and-control-obj...
b LL| Documentation templates
| ¥ || MotionControl ;
....... pjﬁﬂ
> | f#EEElE
::_w'Two_Axiﬂ_Pulier _:
E"'Tm_channel_Ehcuder
v [Lf iR

» o BEHEE

Seleccione Two_Axis_Pulser y arrastrelo al bloque de programa de la izquierda, como se muestra en laimagen a continuacién.

@ MC_Stop_DE2 [DE23| |~
- E Two_Axis_Pulser
3 Axis_Read PMN_Data [FCZ2]
2 Axis_Variables_Init [FC4]
48 Axis_Write_PM_Data [FC8]
4 MC_Clear [FEE]
& MC_Digitallo [FB2]
& MC_EmergencyStop [FB15]
3 MC_Home [FB4]
& MC_MoveAbsolute [FBS]
& MC_Movelog [FE11]
2 MC_MoveRelative [FE3]
& MC_MoveVelocity [FB1]
2 MC_Power [FE12]
4 MC_ReadError [FE18]
2 MC_ReadPosition [FE17]
2 MC_ReadStatus [FE16]
4B MC_ReadVelocity [FE19]
3 MC_Reset [FE13]
& MC_Stop [FB14]
. Axis_Common_DB [DB4]
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4.4. PASO 7 Agregar biblioteca de control de movimiento

Para facilitar el uso de nuestro médulo generador de pulsos, hemos encapsulado las funciones relacionadas con el generador de pulsos en una biblioteca. A continuacién, explicaremos

cémo usar esta biblioteca.

Primero determinePASO 7 - MicroWIN SMARTLa ubicacién de la carpeta de la biblioteca del usuario en el software.

e 1 - STEP 7-Micro/WIN SMART

¢ o " l
it mE Ll ad
M8 =31 P PwM ITEETR Get/put BUEHTS PROFINET || EXEEHIER _ PID SMART B

A RO e

el

AET
> FE
5 CPUST30 1
A EER -
aA#nEx
haEE .
R =R x
B . BE WEXEE
2 | whEE [ERoi=] AT HEE
- g g%ﬁiﬁég [c:\users\publicipocuments \Siemens\STEP 7-MicroWIN SMART Projects
— i-[E Pou
' [RER BIE )‘m%‘
£ LAD
_ ] B B s [FiFuTeo_wor JeciFolder ProfinetFL 2002 ... || 3
3 | wnEE FeD
S B FRE
. L ElEEE
— o ZE8% ¥ SRR RERE &
g ;}:éi W (SRR 110 M
. Sy I B e cou e
EE#EJEH Y — EESHL B
= = &
& e ——————
| BB fc
B FERARIbH o 2 Tone
STOP hd
aE TEMP
ol BRFER TEMP
TEMP
we | mm Sl

El archivo de biblioteca para generar pulsosPulsador de dos ejes.smartlibColéquelo en la carpeta de la biblioteca de usuario que se muestra en la imagen de arriba para garantizar que el sistema pueda...

Se detectd esta biblioteca. Tras colocarla, salir.PASO 7 - MicroWIN SMARTAbra el software nuevamente, como se muestra en la imagen a continuacién.

L T

tMadbus RTU Master w2 0] _
{21 Modbus RTU Master2 (v2.0] e am
@ tMadbus RTU Slave [+3.1] WAER
@ todbus TCP Client [+1.4]

@ tadbus TCP Server [w1.0)

@ Open User Communication [+1.07
@ PN Read 'wiite Record [+1.0)
{1 SINAMICS Contral (v1.1)

@ SINAMICS Parameter [+1.0)
US55 Protocol [w2.1
Twin_bwiz_Pulser [v2 8]
-1 MC_Moveielocity
1T MC_MoveRelative
-1 MC_Home

1T MC_Movehbsolute
MC_Digitall O
C_Clear
C_Movelog
C_Power
C_Feset

C_Stap
C_EmergencyStop
C_ReadStatus
C_FieadPosition

]
I
]
I
]
I
]
I

-1 T MC_Readvelocity
B Two_Channel Encoder [+1.6]
-] R T
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Antes de usarlo, es necesario asignar recursos a la biblioteca.VLa memoria se muestra en el siguiente diagrama.

M1 5 Execute
£IB1284 AxisRead
LOB128 Axiswrite

| [ device_1_status

[ sME

1800

PROFINET 131575 e 00" e ", 0x0: [E5&", O=61"SF 5", (<02 8l =

-

[rEE

device_1_status

HC_Moverielative

&}
1 ——BI EN
128
1 duis
M1.64Execute

400004 Velocity
1260004 Distanc
OAccDe
#8128 AxisHeal
K081 28 Awighwirit

2

N SMART

VERERSEARE. TECRNETRT, RIRITAR, SREERSE

_ = |

I

device_1_status

[ sME1800

PROFINET 131775 e 000 e ", 0x80: &, O=01:" Sk ", 002 8l =

HIACERE

”
#
fi
bz}

Modbus RTU Master [v2.0)
Madbus RTU Master2 [v2.0)
Modbus RTU Slave [v3.1]
tadbus TCP Client [v1.4]
Modbus TCP Server [v1.0)
Open User Communication [+1.0
PM Read WWiite Record [+1.00
SINAMICS Contral {+1.1)
SINAMICS Parameter [v1.0]
1SS Frotocal [v2.1)
Two_Axiz_Pulser [+2.8)

1T MC_MoveVelociy

1T MC_MoveRelative

1T MC_Home

TE 1.smart - STEP 7-Micro/\WIN SMART

M1.5

&lB128AxisRead
LLB128 4 Anishrite

Execute

e

device_1_status

FiMERE

device_1_status

Twa_Axis_Pulser (v2.8)

1
1.6
400004
1250004
0
&lB1284
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Sighifrite
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Execute
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4.5 Introduccién y descripcién de parametros de la biblioteca de control de movimiento

Eje_Variables_Init

Inicializacion de la variable global del generador de pulsos

funcién

Inicializar las variables en el bloque de datos global del generador de pulsos.

Lo principal es poner todo a 0.

MC_DigitallO

Blogue de funcién de entrada/salida digital del generador de pulsos

Controla 2 salidas digitales y adquiere 8 entradas digitales.

MC_Power

Bloque de funcion de habilitacién del eje del generador de pulsos

Se utiliza para habilitar o desactivar el eje servo correspondiente.

MC_Reset

Blogue de funcién de reinicio del generador de pulsos

Al ejecutar la funcién de reinicio para el eje correspondiente se borra el error.

MC_Detener

Blogue de funcién de parada del generador de pulsos

El actuador del terminal de control desacelera a una velocidad determinada hasta que se detiene.

MC_Parada de emergencia

Bloque de funcion de parada de emergencia del hardware del generad

or de pulsosEl actuador del terminal de control se detuvo inmediatamente sin ninguna desaceleracién.

MC Clear

Funcion de limpieza de informacion relacionada con el generador de pylsos

Varios bloques

Informacion clara relacionada con el generador de pulsos

MC_Inicio

Bloque de funcién de retorno a cero del generador de pulsos

Ejecute la funcién de retorno a cero para el eje correspondiente.

MC_MoveAbsolute

Bloque de funcién de movimiento absoluto del generador de pulsos

Para ejecutar la funcion de movimiento absoluto del eje correspondiente, el eje debe volver a su posicion inicial antes de su

luso.

MC_MoveRelativo

Blogue de funcién de movimiento relativo del generador de pulsos

Realizar la funcion de movimiento relativo en el eje correspondiente.

MC_Velocidad de movimiento

Bloque de funcién de movimiento de velocidad del generador de pulso:

Ejecutar la funcién de movimiento de velocidad del eje correspondiente

MC_Movejog

Blogue de funcién de impulsos del generador de pulsos

Ejecuta la funcién Jog para el eje correspondiente, utilizada principalmente para moverse més alla del limite.

MC_Velocidad de lectura

Obtener la velocidad real actual del generador de pulsos

Bloque de funcién de grado

Obtener la velocidad real actual del generador de pulsos

Posicién de lectura MC

Obtener la posicién actual del generador de pulsos

Bloque de funcién de establecimiento

Obtener la posicion real actual del generador de pulsos y los pulsos ya transmitidos.

MC_ReadStatus

Obtener la funcién de estado actual del generador de pulsos

Varios bloques

Obtener el estado actual del generador de pulsos

Error de lectura MC

Obtener la funcién de error actual del generador de pulsos

Varios bloques

Obtenga la informacién de error actual del generador de pulsos

Base de datos comun del eje

Bloque de datos globales del generador de pulsos

Guardar variables globales del generador de pulsos

22
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Eje_Variables_Init:Esta es una funcién que los usuarios no necesariamente necesitan usar; se llama principalmente dentro de varios bloques de funciones y su funcién principal es...
El programa inicializa las variables globales relevantes en su primera ejecucion.

Bloque de funcion MC_DigitalIO/E/S digital:Controla 2 salidas digitales y lee 8 entradas digitales.

v FEFBE3: wcDigitalo Er==SBio@gth)

w LI e kB THEHEE R, B ESE S ThEE LA MR A
LeftLimit (FCPRfu)
HorneLimit ()
RightLimit (FHRf)
HardStop (212
BT 24\3.?.‘1._.“:',44\% MAEEETHERER. BRSTRESREBEEERE
AxisRea
Axis\irite
AxisReady
AxisAlarm
AxisFinish
BrakeRelease

¥DB9 WDB10
“MC_Digitallo_ "MC_DigitallO_
DE" DE_1"
B2 B2
"MC_Digitall0™ "MC_Digitall0®
EMN EMNO EN ENQ =i
1 — ods Leftlimit — #3801 PR 1 2 — pois LeftLimit — #3022 PR
1 FRRIE 1 — AdsEnable HomelLimit — #31 [ =8I 1 — AxisEnable HomeLimit — #12E o
A1 F BRI — mxdsAlarmClear RightLimit — #3051 50R s #2EFEEIL 2 — AxsAlarmClear RightLimit — #3235 PR {5
AxisReady — #3011 EI=BHIA AxisReady — #3221 B%iM 0
% 2__:53 AoisAlarm — #HR1EIEERIA 2 = 2_?3 AoisAlarm — #5281 = 8% M. 2
pn3a- g e pn3a- e S
P 0200~ HEER AxisFinish ﬁ#ﬁﬁﬂ?ﬁiﬁﬁ)@ p5 02 00~F AxisFinish —m‘ﬁzéﬁigiﬁ)ﬁ
i BrakeRelease — #3H1EI= 8% 4 T BrakeRelease — #3128 B%ih 4
1B — pdsRead HardStop — #1 1% 212 1-BCHRLL — pxisRead HardStop — #3125 L 212
264 264
“pn3a- “pn3a-
p50200-ﬂ1]{)q1$$§.ﬁ p=0200-fk: P
il Ly _
1B picwirite 1-F L — aicwrite

Descripcién del pin

EJ e ingresar Byte 1 7 2 Seleccion de eje

Habilitar eje ingresar Booleano VERDADERO, FALSO Salida digital en el eje correspondiente
Borrar alarma de eje ingresar Booleano VERDADERO, FALSO Salida digital en el eje correspondiente
Eje de lectura ingresar SU B M O D U LO HW Submédulo de hardware de entrada del generador de pulsos en configuracién PN

Identificador de bloque

z
Escritura de eje ingresar S U B M O D U LO H W Submédulo de hardware de salida del generador de pulsos en configuracién PN

Identificador de bloque

Limite izquierdo Produccion Booleano VERDADERO, FALSO Entrada del interruptor de limite izquierdo del eje correspondiente
H ome Li m it Produccién Booleano VERDADERO, FALSO Entrada del interruptor de origen del eje correspondiente
Limite derecho Produccion Booleano VERDADERO, FALSO Entrada del interruptor de limite derecho del eje correspondiente
AXis Ready Produccién Booleano VERDADERO, FALSO Entrada digital en el eje correspondiente
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Alarma de eje Produccién Booleano VERDADERO, FALSO Entrada digital en el eje correspondiente
Acabado del eje Produccién Booleano VERDADERO, FALSO Entrada digital en el eje correspondiente
Liberacién del freno Produccién Booleano VERDADERO, FALSO Entrada digital en el eje correspondiente
Parada dura Produccion Booleano VERDADERO, FALSO Entrada de interruptor de parada de emergencia de hardware para el eje correspondiertt

Nota: Las siguientes 2 salidas y 4 entradas no estan asociadas a ningtin programa de médulo. Los usuarios pueden conectarlas a sus propios dispositivos segin sea

necesario: AxisRead, AxisWrite, AxisReady, AxisAlarm, AxisFinish y BrakeRelease. Los usuarios pueden asignar funciones a los puntos seguin sus necesidades. Para

otros puntos asociados a programas de médulo, esta prohibido conectar nada que no esté relacionado con la definicién, ya que podria provocar que el eje se

detenga o se mueva repentinamente.

Bloque de funcién de habilitacién de eje/MC_Power:Este bloque de funcién es necesario para habilitar o deshabilitar el eje; de lo contrario, las funciones posteriores no podran utilizarse.

Descripcién del pin

v FERFE1: MC_Powr (ERHES)
v EEEIT  Badsser X (EAH) JEMREeble— LHABs e TATHE.  RAARD
1. {RIRRLRTE Power ON 5. IZEfiEHHES A REIEHIMIEBEAZEh. Y% Power OFF BY. jzzh
IS 1T EEhAT -
YDB2 B3
"MC_Power_DB" "MC_Power DB_1"
%FB12 YFB12
"MC_Power” "MC_Power”
EMN ENO EN ENO —
1 Axis 2 — Axis
#¥H1Enable — Enable #¥H2Enable — Enable

#3M15tart — AxisStart #3N25tart — AxisStart
263 263
"pn3a- “pn3a-
ps 0200~ M ps 0200~ iEH
iy ity

T-BPHLR.” — axisread T~ — AxisRead
264 264
“pn3a- “pn3a-
P 0200~ ] p= 0200~ it
AL A

BRI — axsviite -FCPEIFEIL — AxisWrite

EJ e ingresar Byte 1 7 2 Seleccion de eje
Permitir ingresar Booleano VERDADERO, FALSO Condicién de ejecucién, cuando la condicién de ejecucién cambia de FALSO a VERDADERO
Cuéndo, ejecutar esta instruccién
Inicio del eje ingresar Booleano VERDADERO, FALSO 0: Incapacidad 1: Habilitar
s
Eje de lectura ingresar SU B M O D U LO HW Submédulo de hardware de entrada del generador de pulsos en configuracién PN
Identificador de bloque
z
Escritura de eje ingresar SU B M O D U LO HW Submédulo de hardware de salida del generador de pulsos en configuracién PN
Identificador de bloque
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MC_Reset / Borrar errores de eje y reiniciar eje:Cuando ocurre un error que indica que no se puede utilizar el eje, se debe utilizar este bloque de funcién para borrar el error.

~ BEREE3: M Reset (BfufEifEis)

e
%DB15 *WB16
"MC_Reset DB" "MC_Reset DB_1"
WFB13 WB13
"MC_Reset "MC_Reset”
EM ENO EM ENQ —
T — Axis Status — #HH TEIRIER T 2 — Axis Status — FH2HIRIERT
#f ERRER — Execute #HM2ERRER — Execute
263 263
"pn3a- “pn3a-
ps 0200~ P p;czoc‘ﬂﬁcmﬂm
it il
1AL — Axicpead 1~ AR — AxisRead
264 264
"pn3a- “pn3a-
ps 0200~ Hd ps 0200~k HHi
AT N e
BRI | aiewrite PR it

Descripcién del pin

EJ e ingresar Byte 1 7 2 Seleccion de eje

EJ ecutar ingresar Booleano VERDADERO, FALSO Condicién de ejecucién, cuando la condicién de ejecucién cambia de FALSO a VERDADERO

Cuando, ejecutar esta instruccién

7
Eje de lectura ingresar S U B M O D U LO HW Submédulo de hardware de entrada del generador de pulsos en configuracién PN

Identificador de bloque

z
Escritura de eje ingresar SU B M O D U LO HW Submédulo de hardware de salida del generador de pulsos en configuracién PN

Identificador de bloque

Estado Produccion Booleano VERDADERO, FALSO Una vez completado el restablecimiento, el estado es VERDADERO y se cumple la condicién de ejecucion|

Cuando cambia a FALSO, el estado se vuelve FALSO.

Nota: Cuando Execute es VERDADERO alto, la salida del estado de finalizacién de error mostrara VERDADERO; cuando Execute esta en un flanco ascendente, el estado no mostrara VERDADERO.

Salida VERDADERO.

Blogue de funcién MC_Stop / Detener eje:El sistema se detiene segiin los ajustes de i i6n c

igurados en el bloque de funcién de movimiento; un valor de 0 indica una parada inmediata.

v EFBEA4: MCswpiEl
HRESRGEE R, EEEL

WDB11 %DB12
"MC_Stop_DB" "MC_Stop_DB_1"
UFB14 AFB14
"MC_Stop” "MC_Stop”
EN ENO EN ENQ —
1— Axis Done — #§1 121 Fllw 2 — fus Done — #§122 1 Fllw
151 — Execute #ih2fE1F — Execute
263 263
“pn3a- “pn3a-
50200~ Mgkt 50200~ Mgkt
kit A
T-BCHHL” — AxisRead T-BCHHL” — AxisRead
264 264
"pn3a- "pn3a-
P50200-FF 3k ps0200-FoRgt
AR AR
1B — Aviswrite 1B — Aviswrite

25
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Descripcién del pin

EJe ingresar Byte 1 ,2 Seleccion de eje
Ej ecutar ingresar Booleano VERDADERO, FALSO Condicién de ejecucién, cuando la condicién de ejecucién cambia de FALSO a VERDADERO
Cuando, ejecutar esta instruccién
Eje de lectura ingresar S U B M O D U LO HW El submédulo de hardware de entrada del generador de pulsos en configuracién PN
identificador
Escritura de eje ingresar SU B M O D U LO HW Submédulo de hardware de salida del generador de pulsos en configuracién PN
identificador
Hecho Produccién Booleano VERDADERO, FALSO Cuando la velocidad baja a 0, Done es VERDADERO; cuando se ejecuta la instruccion...
Cuando la condicién es FALSA, Done es FALSO.

Nota: Cuando Execute es VERDADERO (alto), Done emite VERDADERO cuando se completa la operacién; cuando Execute esta en un flanco ascendente, Done no emite VERDADERO.

VERDADERO.

Bloque de funcién de eje de parada de gencia/MC_| :El ee se detiene i

BEFERS:
Execute A 1AT i ZHE L HRIE AR

MC_EmergencyStop (S12)

después de ser activado sin desaceleracién.

#1215 — Execute

263
"pn3a-

ps 0200~ HEhs

Aot
- — AsisRead

264

"pn3a-

ps0200-JFHEhi

AL
1oL — Az Write

Descripcién del pin

“DB13 *DB14

"MC_ "WIC_
Emergencystop_ EmergencyStop_

DE" DB_1"

WFB15 WFB15

"MC_Emergencystop” "MC_Emergencystop”
EN ENO EN ENQ —
- Axis 2 — Axis

#M22{E — Execute

263
"pn3a-

ps 0200~ M3

AdmE_
BN — AsisRead

264

"pn3a-

ps 0200~ M

X
1oL — AxicWrite

Eje Byte

ingresar

1,2

Seleccion de eje

Ejecutar Booleano

ingresar

VERDADERO, FALSO

Condici6n de ejecucion: la ejecucion ocurre cuando la condicion de ejecucion es VERDADERA.

La instruccién
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SUBMODULO HW

Eje de lectura ingresar El submédulo de hardware de entrada del generador de pulsos en configuracion PN
identificador
z
Escritura de eje ingresar SU B M O D U LO HW Submédulo de hardware de salida del generador de pulsos en configuracién PN

identificador
Bloque de funcién MC_Clear / Clear:Borrar banderas y posicién actual del eje

ERE 6 wmC_Clear (BgmzR
EE

YDB27 YDB28

"MC_Clear_DB" "MC_Clear_DB_1"
%WFB& YWFB&
"MC_Clear” "MC_Clear”
EMN ENO EN ENO ————

Axis
s TEMERATE
il — PulseFinish

1A EITATS

{i — HomeFinish

#H1FFHAIVE — Position

263
"pn3a-
ps 0200~ fihE
AR
BT — piencad
264
“pn3a-
ps 0200~ fihd
it

B — adevirite

Descripcién del pin

Hh2EF SRS

F

#2RIREATE

Axis

il — PulseFinish

H2ERREITATE

263
"pn3a-

p=0200-BF g
AA0H

R

264
“pn3a-

ps 0200~

At

1~ L

{iZ — HomeFinish
— Position

AxisRead

AxisWirite

Ej e ingresar Byte 1 ’ 2 Seleccién de eje
P u I se F| n | S h ingresar Booleano VERDADERO, FALSO Posicionamiento claro cuando se genera un flanco ascendente de FALSO->VERDADERO.
Terminado
InicioAcabado ingresar Booleano VERDADERO, FALSO Poner a cero cuando se genera un flanco ascendente de FALSO a VERDADERO.
Terminado
POSiCi(')n ingresar Booleano VERDADERO, FALSO Cuando se genera un flanco ascendente por FALSO->VERDADERO, borra el actual...
Valor del conteo de pulsos
Eje de lectura ingresar SU B M é D U LO HW El submédulo de hardware de entrada del generador de pulsos en configuracion PN
identificador
Escritura de eje ingresar SU B M é D U LO HW El submédulo de hardware de salida del generador de pulsos en configuracién PN
identificador
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Blogue de funcién MC_Home/Regresar al origen:El eje vuelve a su posicién original segin los parametros establecidos. Se requiere una operacién de retorno a la posicién original antes de usar el movimiento absoluto.

~ BEREBE7: MC_Home (EE]

E3F
%DB33
*MC_Homa DE”
®F B4
"MC_Home"
—| l— EM ENO
1 — Axis #+HRIESTHES
#3231 E LT IEEE — Execute Dane —
- AxisRead
- AxisWWite
%DB34
“MC_Home DB_1"
®FB4
"MC_Home"
_| '— EM ENQ =——
2 — Axis #FEREHES
#$E2EHIEEE — Execute Done —i
- AxisWWrite

Descripcién del pin

EJ e ingresar Byte 1 7 2 Seleccion de eje

EJ ecutar ingresar Booleano VERDADERO, FALSO Cuando la condicién de ejecucion cambia de FALSO a VERDADERO, se genera un flanco ascendente.

En ese momento comenz6 a regresar al punto de partida.

Eje de lectura ingresar S U B M C’) D U LO H W El submédulo de hardware de entrada del generador de pulsos en configuracién PN
identificador
Escritura de eje ingresar SU B M é D U LO HW Submédulo de hardware de salida del generador de pulsos en configuracién PN
identificador
Hecho Produccién Booleano VERDADERO, FALSO Una vez completado el retorno al origen, Done es VERDADERO; la condicion de ejecucion es...

Cuando es FALSO, Hecho es FALSO.

Nota: Cuando Execute es VERDADERO (nivel alto), Done emitira VERDADERO al completar el retorno al estado original. Cuando Execute esta en un flanco ascendente, Done no emitira VERDADERO.

Se ha afiadido un contacto normalmente abierto antes del bloque de funcién MC_Home. Este contacto debe utilizarse para evitar que se activen varias instrucciones de imi i no puede seenla

jLas variables externas deben ser las mismas que se muestran en el diagrama de arriba!

28
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Bloque de funcién de posicionamiento absoluto/MC_MoveAbsolute:Debe utilizar MC_Home antes de poder utilizar este bloque de funciones.

v FEFE 8: MC MoveAbsolute (ERHER)

F5E
%DB35

"MC_

] MoveAbsolute_
"Axis_Common_ DB"
DB" Axis1_
Switch_Bit. 9FB5
MoveAbsolute "MC_MoveAbsolute”
| | EN
1 —— Axis

#Hl FBITR AERE — Execute
#H 1 LR TR TR

HE

#Fh Rt Ry

BB — Position
#EREERTE TN G

%

Velocity

AccDec

263

"pn3a-
ps0200~ffihihia
Pl

1WAy

264
"pn3a-
ps0200~fihiheE

A

(e

Descripcién del pin

ENO
#H BRI
Done — TR AL

S 1 ETPR e
Abort —sIEATER

EJ e ingresar Byte 1 7 2 Seleccion de eje
EJ ecutar ingresar Booleano VERDADERO, FALSO Después de que la condicién de ejecucién genera un flanco ascendente de FALSO a VERDADERO,
Iniciar posicionamiento absoluto
Vel OCidad ingresar U DI nt Velocidad maxima, velocidad correspondiente a la fase de velocidad constante, unidad de pulso/
1~500000
Segundo
POS| cion ingresar Fuerza de = 21 47483648 En posicionamiento absoluto, la posicién del objetivo con respecto al origen, en unidades de:
~ Conteo de pulsos. Posicién del objetivo cuando este se encuentra en direccién opuesta al origen.
21 47483647 Un valor negativo indica un valor positivo.
AccDec ingresar Ulnt 0~65535 Unidad de tiempo de aceleracién/desaceleracién: milisegundos
s
Eje de lectura ingresar SU B M O D U LO HW El submédulo de hardware de entrada del generador de pulsos en configuracién PN
identificador
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p
Escritura de eje ingresar SU B M O D U LO HW Submédulo de hardware de salida del generador de pulsos en configuracién PN
identificador
Hecho Produccién Booleano VERDADERO, FALSO La condicién es VERDADERA después de que se completa el posicionamiento absoluto y la condicién|de ejecucién es:

Cuando es FALSO, Hecho es FALSO.

Abortar Produccién Booleano VERDADERO, FALSO Cuando finaliza el posicionamiento absoluto, se realiza la operacién Abortar...

VERDADERO; de lo contrario FALSO

Nota: Cuando Execute es VERDADERO (nivel alto), la finalizacién del movimiento absoluto (Done) genera VERDADERO; cuando Execute esta en un flanco ascendente, Done no genera VERDADERO.

VERDADERO.

Se ha afiadido un contacto normalmente abierto antes del bloque de funcién MC_MoveAbsolute. Este contacto debe usarse para evitar que se activen varios de imi i y no puede
jLas variables no definidas deben ser variables como se muestra en el diagrama de arriba!

Bloque de funcién de posicionamiento relativo/MC_MoveRelative:Movimiento en modo relativo

- BFEBERY9: MC_Moverelative (ERIER)
5

%WDB31
"MC_

) MoveRelative
" Axis_Common_ DB"

DB" Axis1_
Switch_Bit. %FB3
MoveRelative "MC_MoveRelative"

| | EN ENO
1 Axis HHURRESE
#H AR Done — TERHFS 2

REERE — Breaute SRR

A%

HRTRR AR Abort —1 LA

RE Velocity

#5114 TR TSR

R Distance
#R VAR
B’ AccDec

263

"pn3a-

ps0200~fkmsai

PAEiiE Tl
T-IRREEA e

264

"pn3a-

ps0200-~[k i

Mg
I T

Descripcién del pin

EJ e ingresar Byte 1 7 2 Seleccion de eje

EJ ecutar ingresar Booleano VERDADERO, FALSO Después de que la condicién de ejecucién genera un flanco ascendente de FALSO a VERDADERO,

Iniciar posicionamiento absoluto
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Vel OCida d ingresar U DI nt Velocidad maxima, velocidad correspondiente a la fase de velocidad constante, unidad de pulso/
1~500000
Segundo
Distancia ingresar Fuerza de - 2147483648 En el posicionamiento relativo, la distancia recorrida respecto a la posicién actual.
=~ Unidad: nimero de pulsos. Cuando la distancia de movimiento es negativa, el eje se movera en la direccién
2 1 47483647 Se mueve en la direccién opuesta y, a la inversa, se mueve en la direccién hacia adelante.
ACCDEC ingresar UInt 0'\'65535 Unidad de tiempo de aceleracién/desaceleracién: milisegundos
s
Eje de lectura ingresar SU B M O D U LO HW El submédulo de hardware de entrada del generador de pulsos en configuracion PN
identificador
e
Escritura de eje ingresar SU B M O D U LO HW Submédulo de hardware de salida del generador de pulsos en configuracién PN
identificador
Hecho Produccién Booleano VERDADERO, FALSO La condicién para la ejecucion es VERDADERA después de que se completa el posicionamiento relati
Cuando es FALSO, Hecho es FALSO.
Abortar Produccion Booleano VERDADERO, FALSO Cuando finaliza el proceso de posicionamiento relativo, se cancela...
VERDADERO; de lo contrario FALSO

lopuesta.

Nota: Cuando Execute es VERDADERO (nivel alto), el movimiento relativo estd completo y Done emite VERDADERO; cuando Execute esta en un flanco ascendente, Done no emite VERDADERO.

VERDADERO.

Se ha afiadido un contacto normalmente abierto antes del bloque de funcién MC_MoveRelative. Este contacto debe usarse para evitar que se activen varios de

jLas variables no definidas deben ser variables como se muestra en el diagrama de arriba!

Bloque de funcién MC_MoveVelocity/Modo velocidad:El eje funciona en modo de velocidad.

R 10 1 MC_Movevelocity GEEER

AR - BILHEE RN S

"Axis_Common_
DB" Axis1_
Switch_Bit.

MoveVelocity

#4 EEETEE
HRitAE

#41E R IE
pag!
#HHREET A
R

5 1 R A0E

bl

263

"pn3a-

ps0200- fiEs4T
A

1~ [ A

264

"pn3a-

ps0200- fih#
A Fnggic_

1~ [

—] ——en
; )

topiRiZniR
%DB29
"MC_
MoveVelocity_
DE"
WFB1
"MC_MoveVelocity"
ENO
B #301REE AR
= .
InVelocity — AR
- Execute #41 EEE K Abo
Abort —it
= Direction
Velocity
AccDec
AxisRead
AxisWrite

33

y no puede
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Descripcién del pin

Eje

Byte

1,2

ingresar Seleccion de eje
Ej ecutar ingresar Booleano VERDADERO, FALSO Después de que la condicién de ejecucion genera un flanco ascendente de FALSO a VERDADERO,
Empieza a hacer ejercicio
DiFECCién ingresar Booleano VERDADERO, FALSO En el modo de velocidad, la direccién del movimiento es VERDADERA: direccién axial positiva.
FALSO: Movimiento axial inverso
Velocidad ingresar UDInt Velocidad méxima, la velocidad correspondiente a la fase de velocidad constante, tnica
1~500000
pulsos/segundo
ACCDEC ingresar UInt 0'\'65535 Unidad de tiempo de aceleracién/desaceleracién: milisegundos
Eje de lectura ingresar S U B M é D U LO H W El submédulo de hardware de entrada del generador de pulsos en configuracién PN
identificador
Escritura de eje ingresar SU B M é D U LO HW Submédulo de hardware de salida del generador de pulsos en configuracién PN
identificador
Inve I OCity Produccién Booleano VERDADERO, FALSO Después de alcanzar la velocidad maxima, Invelocity es VERDADERO; cuando se alcanza la velocidad especiff
hacer
Cuando la condicién de ejecucion es FALSA, Invelocity es
FALSO
Abortar Produccion Booleano VERDADERO, FALSO Si no se alcanza la velocidad méxima después de ejecutar la instruccion, se vera afectada por otras...

Interrupcion de instruccién, Abort es VERDADERO; cuando se ejecuta la instruccién
Si se alcanza la velocidad maxima pero la operacién es interrumpida por otros comandos, se...
FALSO; Cuando la condicién de ejecucién de la instruccion es FALSA,

Abortar es FALSO

cada...

Nota: Cuando Execute es VERDADERO (nivel alto), la operaciéon en modo de velocidad estd completa y "Done" genera VERDADERO; "Done" se logra cuando Execute esta en un flanco ascendente.

TRUE no se emite.

Se ha afiadido un contacto normalmente abierto antes del bloque de funcion MC_MoveVelocity. Este contacto debe usarse para evitar que se activen varios de

jLas variables no definidas deben ser variables como se muestra en el diagrama de arriba!

iEste comando debe detenerse mediante el comando MC_Stop!

34

y no puede se.
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Modo MC_MoveJog/Pole:El eje funciona en modo de avance lento, sin estar limitado por la parada. Este comando permite mover el eje tras activarse un limite en otros modos.

> BERBR11: wcvovelog (EHERTEI)

Descripcién del pin

TEEN - HEALESH. RHEERREREL TRIFIRER FAccDecB 0 PLHME T RHELE

%DB5
" Axis_Common_ MC_I\SE‘-{EJOQ_
DB" Axis1_
Switch_Bit. %FB11
Movelog "MC_Movelog”
| | EN ENO
1 Axis
#5011 BN IEF — JogForward
#5153 % — JogBackwerd
#i01 S AR E Velocity
#1 = EAEE — AccDec
263
"pn3a-
ps0 200~
AR
1B e
264
"pn3a-
ps0200~Fémia
AFEEL_
PR

InVelocity —1# 11 w2 Velocity

EJ e ingresar Byte 1 7 2 Seleccion de eje
J Og FO rwa rd ingresar Booleano VERDADERO, FALSO VERDADERO indica movimiento hacia adelante sin control de posicion.
Trotar hacia atras ingresar Booleano VERDADERO, FALSO VERDADERO indica movimiento negativo y sin control de posicién.
Velocidad ingresar UDInt Velocidad méxima, velocidad correspondiente a la fase de velocidad constante, unidad de pulso/
1~500000
Segundo
AccDec ingresar Ulnt 0~65535 Unidad de tiempo de aceleracién/desaceleracion: milisegundos
Eje de lectura ingresar SUBM é DULO HW El submédulo de hardware de entrada del generador de pulsos en configuracién PN
identificador
Escritura de eje ingresar SU B M é D U LO HW Submédulo de hardware de salida del generador de pulsos en configuracién PN
identificador
InVe I OCity Produccién Booleano VERDADERO, FALSO Después de alcanzar la velocidad méaxima, Invelocity es VERDADERA; cuando
Tanto JogForward como JogBackward son FALSO.
Cuando la velocidad es FALSA

Nota: Cuando Execute es VERDADERO (nivel alto), la operacién del modo jog esta completa y la salida Done es VERDADERA; cuando Execute esté en un flanco ascendente, Done se activa.

TRUE no se emite.

Se ha afiadido un contacto normalmente abierto antes del bloque de funcién MC_Move]og. Este contacto debe usarse para evitar que se activen varios de imi il y. por

iTodas las demas variables deben ser las mismas que se muestran en el diagrama anterior!

no puede
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Bloque de funcién de velocidad del eje/MC_ReadVelocity:Lea la velocidad actual del eje en pulsos.

> BEEB12: wc peadvelocity GHEEEEIR

EE
%DB25 %DB26
"MC_ "MC_
ReadVelocity ReadVelocity
DB" DB_1"
%WFB19 Y%FB19
"MC_ReadVelocity" "MC_ReadVelocity"
EN ENO EN ENO =i
1= Ads #H R A 2 Ads #h21% TR
iy e
o4 R Done —#FbE SSOR R Done —#F
A& — Enable Velocity — #5812 BB A& — Enable Velocity — #1224 BTz
263 263
“pn3a- "pn3a-
ps0200- i ps0200- [l
AT A
BT o -BEAT o
264 264
"pn3a- "pn3a-
ps0200~fidlE ps0200~fiHshE
A AR
1B TR piowiite
Descripcién del pin
EJ e ingresar Byte 1 7 2 Seleccién de eje
Permitir ingresar Booleano VERDADERO, FALSO TRUE ejecuta el comando.
Eje de lectura ingresar S U B M O D U LO H W El submédulo de hardware de entrada del generador de pulsos en configuracion PN
identificador
Escritura de eje ingresar SU B M O D U LO HW Submédulo de hardware de salida del generador de pulsos en configuracién PN
identificador
Hecho Produccién Booleano VERDADERO, FALSO Una vez completada la lectura de velocidad, "Listo" seré "VERDADERO" y "Habilitar" sera "VERDADERO".
FALSO significa Hecho, y FALSO significa Hecho.
Velocidad Produccién U DInt El valor de la velocidad actual es en realidad la frecuencia del pulso actual;
La velocidad es 0 cuando Habilitar es FALSO.

Nota: Cuando Execute es VERDADERO (nivel alto), la lectura se completa y Done genera VERDADERO. Cuando Execute esta en un flanco ascendente, Done no genera VERDADERO.
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Bloque de funciéon de posicion del eje/MC_ReadPosition:Leer la posicién del pulso actual/posicién real (mm) del eje.

v FERFE13: M ReadPosition (fwBMsn)

= =3
%WB19 %DB22
"MC_ "MC_
ReadPosition_ ReadPosition_
DB" DB 1"
%WFB17 %FB17
"MC_ReadPosition" "MC_ReadPosition"
EN ENO EN ENQ =——i
1 s 40 G R iR 2 s 2 B
#*Wﬁﬁ@ﬁ?ﬂ&g Done —BTEAIFREAL #$m2ﬁ§@§5€ﬁ$ Done —1 B TEAlFRERL
RZ — Enable P YFHE (X RE — Enable sHNEE (R
Position — PREERS) Position — PTEEE)
BB #HLBGE G o SH2LAE (G
ps0200 }E)%f?ﬁﬁéﬁ Pulse — 1) 1350200}%;%?3&&‘@ Pulse — 1)
JIE: fu vl 1L e
BN e 1-BRASAAT e
264 264
“pn3a- “pn3a-
psozoofygfﬁéﬁ@ psozoo}g%?zmﬁﬁ
IET e e il kT
VBB 1 BB e

Descripcién del pin

EJ e ingresar Byte 1 7 2 Seleccién de eje
Permitir ingresar Booleano VERDADERO, FALSO TRUE ejecuta el comando.
Eje de lectura ingresar SU B M O D U LO HW El submoédulo de hardware de entrada del generador de pulsos en configuracion PN
identificador
Escritura de eje ingresar SU B M O D U LO HW Submédulo de hardware de salida del generador de pulsos en configuracién PN
identificador
Hecho Produccién Booleano VERDADERO, FALSO Una vez completada la lectura de la ubicacién, "Listo" sera "VERDADERO" y "Habilitar" ser& "VERDADERO".
FALSO significa Hecho, y FALSO significa Hecho.
Posicion Produccion Real La posicién actual, la unidad y la unidad de pulso del eje actual son...
"Cerrar" puede ser un nimero de punto flotante positivo o negativo.
Legumbres Produccién Fuerza de Posicién actual, en pulsos, que puede ser positiva.
El valor también puede ser negativo.

Nota: Cuando Execute es VERDADERO (nivel alto), la lectura se completa y Done genera VERDADERO. Cuando Execute esta en un flanco ascendente, Done no genera VERDADERO.
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Bloque de funcién MC_ReadStatus/Estado del eje:Leer el estado actual del eje

~ EFB14: W Readstatus GRS
- R
TR
JFEEE
310G1§iﬁ
ATl
ST rhr,

SR,
THRIR LR

%DB18
%DB17 "MC_
e ReadStatus_DB_
ReadStatus_DB" it
%WFB16 %FB16
"MC_ReadStatus” "MC_ReadStatus”
EN ENO EN ENQ =i
1 — Aods AxisState — #3581 1405 2 — A AxisState — #2487
PR REE 2T E A
HE — Enable R — Enable
263 263
“pn3a- "pn3a-
ps0200~ i i ps0200~FRidht
Mg AF0gEd
BT o 1-BHEAT _ icrend
264 264
“pn3a- "pn3a-
ps0 200~ s ps0 200~ fhEE
AATEET P i el

1B BRI dowrite

Descripcién del pin

EJ e ingresar Byte 1 7 2 Seleccion de eje
Permitir ingresar Booleano VERDADERO, FALSO TRUE ejecuta el comando.
Eje de lectura ingresar SU B M O D U LO HW El submddulo de hardware de entrada del generador de pulsos en configuracién PN
identificador
Escritura de eje ingresar SU B M O D U LO HW El submédulo de hardware de salida del generador de pulsos en configuracién PN
identificador
Estado del eje Produccién Byte El cédigo de estado del eje actual, consulte la tabla a continuacién para obtener més detalles.

Nota: Cuando Execute es VERDADERO (nivel alto), la lectura se completa y Done genera VERDADERO. Cuando Execute esta en un flanco ascendente, Done no genera VERDADERO.
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Descripcién del cédigo de estado: Los pardmetros de salida del bloque de funcién anterior incluyen...Estado del ejeAqui esta paraAxisState lo hacela siguiente explicacién

codigos de estado significado
0 discapacidad motora
1 arresto por movimiento
2 Modo de velocidad
3 Modo JOG
4 Modo de posicionamiento relativo
5 Modo de posicionamiento absoluto
6 Modo cero
7 Modo de parada por error

Bloque de funcién MC_ReadError/Error de eje:Error al leer el eje

~ PR 15: MC_ReadErrorGiiRiEERETR)
i
%DB23 %DB24
"MC_ReadError_ "MC_ReadFError_
DB" DB 1"
%WrB18 %WFB18
"MC_ReadError" "MC_ReadError"
EN ENO EN ENO —
T pds #}EJ TREERTER 4 Ads #}E}?ﬁ?&ﬁﬂﬂ%ﬁﬁ
AR R Done —¥RE4 2R TR Done —¥FEHL
B% — Enable Error — #4 1$51RS BF — Enable Error — # 281513
263 263
"pn3a- "pn3a-
ps0200~FkhhiE ps0200~ s
AL Adng
ety VRN i
264 264
"pn3a- "pn3a-
ps0200~FinihiE ps0200~ s
A0 A
TR s BRI pdowrite

Descripcién del pin

EJ e ingresar Byte 1 7 2 Seleccion de eje
Permitir ingresar Booleano VERDADERO, FALSO TRUE ejecuta el comando.
Eje de lectura ingresar SU B M O D U LO HW El submoédulo de hardware de entrada del generador de pulsos en configuracion PN
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identificador
Escritura de eje ingresar SU BMC,)D U LO HW Submédulo de hardware de salida del generador de pulsos en configuracién PN
identificador
Hecho Produccién Booleano VERDADERO, FALSO Error de lectura completa, Hecho es VERDADERO; Habilitar

Cuando es FALSO, Done también es FALSO.

E rror Produccién Byte Cédigo de error actual

Nota: Cuando Execute es VERDADERO (nivel alto), la lectura se completa y Done genera VERDADERO. Cuando Execute esta en un flanco ascendente, Done no genera VERDADERO.

Explicacién del cédigo de error: Los pardmetros de salida del bloque de funcién anteriores tienen la opcién "Error". A continuacién, explicaremos dicha opcién.HacerlLa siguiente explicacién

Los significados de los cédigos de error son los siguientes:

Sin errores

1 La habilitacion del eje fall6 y los comandos de potencia no se pueden ejecutar durante el movimiento.
2 Frecuencia fuera de rango
3 Frecuencia de retorno a cero fuera de rango

Error de configuracién de frecuencia (frecuencia maxima no vélida o frecuencia maxima menor que)

frecuencia minima)

5 La frecuencia méaxima de retorno a origen es menor que la frecuencia minima de retorno a origen.

6 Recuento de pulsos no vélido

Control de conflictos

Sin errores

1 7 La habilitacién del eje fallé y los comandos de potencia no se pueden ejecutar durante el movimiento.

1 8 Frecuencia fuera de rango
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19

Frecuencia de retorno a cero fuera de rango

20

Error de configuracién de frecuencia (frecuencia maxima no vélida o frecuencia maxima menor que)

frecuencia minima)

veintiuno

La frecuencia maxima de retorno a origen es menor que la frecuencia minima de retorno a origen.

Veintidés

Recuento de pulsos no vélido

veintitrés

Control de conflictos

Sin errores

33

La habilitacion del eje fall6 y los comandos de potencia no se pueden ejecutar durante el movimiento.

34

Frecuencia fuera de rango

35

Frecuencia de retorno a cero fuera de rango

36

Error de configuracién de frecuencia (frecuencia maxima no vélida o frecuencia maxima menor que)

frecuencia minima)

37

La frecuencia méaxima de retorno a origen es menor que la frecuencia minima de retorno a origen.

38

Recuento de pulsos no valido

Control de conflictos

Sin errores

49

La habilitacién del eje fallé y los comandos de potencia no se pueden ejecutar durante el movimiento.

50

Frecuencia fuera de rango

51

Frecuencia de retorno a cero fuera de rango

52

Error de configuracién de frecuencia (frecuencia maxima no vélida o frecuencia maxima menor que)

41
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frecuencia minima)

53

La frecuencia maxima de retorno a origen es menor que la frecuencia minima de retorno a origen.

54

Recuento de pulsos no vélido

Control de conflictos

Sin errores

65

La habilitacion del eje fall6 y los comandos de potencia no se pueden ejecutar durante el movimiento.

66

Frecuencia fuera de rango

67

Frecuencia de retorno a cero fuera de rango

68

Error de configuracién de frecuencia (frecuencia maxima no vélida o frecuencia maxima menor que)

frecuencia minima)

69

La frecuencia méaxima de retorno a origen es menor que la frecuencia minima de retorno a origen.

70

Recuento de pulsos no valido

Control de conflictos

Sin errores

81

La habilitacion del eje fall6 y los comandos de potencia no se pueden ejecutar durante el movimiento.

82

Frecuencia fuera de rango

83

Frecuencia de retorno a cero fuera de rango

84

Error de configuracién de frecuencia (frecuencia maxima no vélida o frecuencia maxima menor que)

frecuencia minima)

85

La frecuencia maxima de retorno a origen es menor que la frecuencia minima de retorno a origen.

42
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86

Recuento de pulsos no vélido

Control de conflictos

Sin errores

97

La habilitacién del eje fallé y los comandos de potencia no se pueden ejecutar durante el movimiento.

98

Frecuencia fuera de rango

99

Frecuencia de retorno a cero fuera de rango

100

Error de configuracién de frecuencia (frecuencia maxima no vélida o frecuencia maxima menor que)

frecuencia minima)

101

La frecuencia maxima de retorno a origen es menor que la frecuencia minima de retorno a origen.

102

Recuento de pulsos no vélido

103

112

Control de conflictos

Sin errores

113

La habilitacion del eje fall6 y los comandos de potencia no se pueden ejecutar durante el movimiento.

114

Frecuencia fuera de rango

115

Frecuencia de retorno a cero fuera de rango

116

Error de configuracién de frecuencia (frecuencia maxima no vélida o frecuencia maxima menor que)

frecuencia minima)

117

La frecuencia maxima de retorno a origen es menor que la frecuencia minima de retorno a origen.

118

Recuento de pulsos no valido

119

Control de conflictos
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En cada modoralla de habilitacion del eje, frecuencia fuera de rango, frecuencia de retorno al origen fuera de rangoEstos tres tipos de errores son errores comunes y producen estos errores.

En caso de error, el médulo modificaré automaticamente los parémetros apropiados para garantizar que el médulo tenga salida de pulsos. Y sigue funcionando. El rango de frecuencia del médulo es de 1 Hz a 500.000 Hz.

Cuando el valor establecido excede este rango, el médulo continuaré realizando la funcién de jogging o posicionamiento de acuerdo con el valor limite.(La frecuencia de inicio se establece dentro de nuestro bloque de funciones)

1)La frecuencia inicial debe ajustarse al menos a una vigésima parte del tiempo de aceleracién/desaceleracién. Si el ajuste es inferior a este valor, el médulo se ajustara en consecuencia.

Se calcula el tiempo de aceleracion y desaceleracion para determinar una frecuencia de inicio minima y luego se ejecuta una funcién de avance o posicionamiento para garantizar la precision del tiempo de aceleracion y desaceleracién y corregir cualquier error.

El cédigo de error se muestra en los parametros de salida de error.

En cada modoError de configuracion de frecuencia, la frecuencia de retorno a inicio maxima es menor que la frecuencia de retorno a inicio minima, conteo de pulsos no valido, conflicto de control.Estos cuatro errores

Si estos errores se identifican por error como no fatales, el cédigo de estado del eje informara un error y entrara en un estado de bloqueo de movimiento.

En cada modosi el dispositivo encuentra interruptores de limite izquierdo o derecho durante el avance lento o el posicionamiento, o si se activa una parada de emergencia, o si hay un error en la sefial del interruptor de limite, o si la secuencia del interruptor de limite es incorr

Falla forzada del eje y error de modo durante la operacion del ejeEstos errores son fatales; si ocurre alguno de estos errores, el cédigo de estado del eje informaré un error.

Luego entra en modo de detencién por error. Es necesario llamar al bloque de funcién MC_Reset para eliminar el error.

Los cédigos de error superiores a 128 indican que varios bloques de control de movimiento estan encendidos simultaneamente (aqui, "bloques" se refiere especificamente a bloques de velocidad).

Los codigos de error (grado, Jog, absoluto, relativo y puesta a cero) con una prioridad mayor a 128 tienen la maxima prioridad y sobrescribiran los cédigos de error inferiores a 128. Borrar los cédigos 128 y superiores...

Los cédigos de error deben manejarse mediante el bloque de funcién MC_Reset.

Nota: Se debe agregar un contacto normalmente abierto antes de cada uno de los cinco bloques de funcién del modo de movimiento. Las variables del contacto estan predefinidas y no se deben utilizar otras variables.

TIA Portal puede recuperar variables en el bloque DB Axis_Common.

& W_Home [FB4] VU B ANIST_Switch_Hit struct () (=) (] L

4 MC_MoveAbsolute [FBS] 11 @ MoveVelocity |Bool false -] =) =] =] =]

& MC_Movelog [FB11] 12 |an Movelog Bool false -] =) = =) =

4B MC_MoveRelative [FB3] 13 <@ MoveRelative Bool falze [-] =l =l =l [

4B MC_MoveVelocity [FB1] 14 | MoveAbsolute Bool false =] =] =] =

& MC_Power [FB12] s @ Home | Bool falze =) = =] =

4 MC_ReadError [FB18] 16 @ Reservel Bool false =] =] =] =)

48 MC_ReadPosition [FB17] 17 lan Reserve? Boal false =] = =] =

48 MC_ReadStatus [FE16] 18 @ Reserve3 Bool false =] =] =] =

4 MC_ReadVelocity [FB19] 19 @l = As2_Switch Bit struct =) =] m

4 MC_Reset [FB13] 20 MoveVelocity Bool false ] =] =] =]

WC_Stop [FB1 21 m Mavelog Boal false =] =] =] =)

. Common_DB [DB4] lzla MoveRelative Bool false ] =] ] M

» [tz Two_Channel_Encoder 23 @ MoveAbsolute ' Bool false E g E D

v O B 24 @ Home Bool false =] =] =] =)

» Bﬁﬁﬁ ] 25 ai Reservel Bool false =] =] =] =

Z I=ne 26 @ Reserve2 Bool false = = =] =]

B iramie 27 @@ § Reserve3 |Boal false =] =] =] =
T kL mRE i

4.4
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STEP7 le permite recuperar variables de la biblioteca en la tabla de simbolos.

-2 M Zmat [ L TR S A
----- 2 ATSTNEE
£ crusTI0

[=E#s
=]
B s

) POU Symbals
33 1S

ulzer [v3.0)

Awis._ Aoy Bit20
Awis1_Contro_Bytel e iR
Asis1_Control_Byte2 VB19 HIREH=T2
fwis?_Conlrol_Bytel VEZ0 A=
wis2_Contral Byle. B2l HHANEHIZ T2
dis1MoveVelocity 2210 0 EREEERhRE X
AwisTHavelog 221 HIOGEEh R R T
| Asis1MoveRelative 222 BTSN HIRE =
AxisMovedbsolute 223 HEEREENTHIRRE =
istH. 224 HIEEE RS TR
! Axis1Reservel w225 MR
Axis1Reserve2 W26 HRERL2
Lt Y227 R
Avis2MoveVelocity 230 ARSI ERIRRA X
AisZMovelog 231 HE0GE R BR T
Ais2MoveRelative 232 ARSI ERRRR X
Ais2Movetbsolute 233 B S ERIRRA X
| Asis2Hone 234 L EOE e s T
Axis2Reservel w235 H2{RRA T
s Ais2Reserve2 V236 FZRER L2

4.6 Introduccion a la funcién de ubicacién

Esta seccion ofrece una breve introduccién al uso de la funcién de posicionamiento. El software utilizado en el ejemplo es TIAv16y PLC1511.

Los pasos de posicionamiento relativo son los siguientes:

1. Habilitar eje: use MC_Power para establecer Inicio en 1y luego habilite 0—1.

2. Establezca los parédmetros de movimiento relativo: utilice MC_MoveRelative para establecer la velocidad, la distancia y la aceleracién/deceleracién. (El movimiento relativo no es obligatorio).

Se puede utilizar después de volver a su estado original, por lo que no es necesario llamar a MC_Home.

3. Después de configurar los parametros, configure el pin de ejecucién de MC_MoveRelative en 1y el eje se moverd en relacién con la distancia establecida.

45
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Los pasos para el posicionamiento absoluto son los siguientes:

1. Habilitar eje: use MC_Power para establecer Inicio en 1y luego habilite 0—1.

2. Regresar al origen: después de configurar el pin de ejecucién en 1 usando MC_Home, comenzara el retorno al punto de origen (el retorno al origen debe usarse antes de usar el posicionamiento absoluto, de lo contrario no funcionara).

(El método utiliza posicionamiento absoluto).

3. Establecer parametros de movimiento absolutos: use MC_MoveAbsolute para establecer Velocidad, Posicién y Aceleracién.

4. Después de configurar los parametros, configure el pin de ejecucién de MC_MoveAbsolute en 1y el eje se movera absolutamente de acuerdo con la distancia establecida.

Cuando el eje encuentra un limite de parada o activa una parada de emergencia, entrara en un estado de error y requerird MC_Reset para restablecer o borrar el error.

4:6
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V. Conexién y uso de médulos con TIA Portal

Esta seccién presenta el proceso de conexién del TIA Portal al PN3A-PS0200 y las funciones correspondientes para lograr la funcionalidad requerida.

5.1 Preparaciones antes de la configuracién

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

2 GEDML-V2.3-AMX-PN3A-20241125.xml 202412/10 .44 XML 376 1,052 KB

Conecte la fuente de alimentacién 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 médulo a la interfaz Profinet del controlador PLC mediante un cable de red (dentro del mismo segmento 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 descripcién general del sitio (GSD) (D).

Siemens

FEF @EE 98w @m0 fgo| mme |[TEm Som e
G (Y #Eme T BEG

s S eEes LR 2 (|| Erases- i

.&ﬁ- Bl Autormation Lice el\ﬂanager(ﬁ)
[ SrEEEw
» Ly TESEIA L 2RE®)

» [ iREEIUSE TRiNEE

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 autométicamente.

Archivo GSDML.
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IERETE - |F:lFuTa o_WorkSpace\ProjectFolderProfinet-PLS 2-Bookltrunkll 51O&F5='f'_FiltestltesﬂAdd|t|d -I 1
SFARIEHNE
[ gsdmlw2 3-amxpn3a-20241125._. V2.3 g Bizdrit
[ gsdmi«2 32-amxprmb-2024120... V232 =i =k
>
I “ - I‘ | % ProjectFolder > Profinet-PLS2-Book » trunk I 2 ~ [J] #F="trunk" =)
] 8]0 - FE T Bz - @
: -~
AppData i =¥ = EEs =5 Fds
h Boormsts & wscode 2024/9/27 9:56 Srfgss
i ESTDOMPLOG @l 1510EF 2024/12/12 14:24 Iritss
. EstTemp % aes_exe 2024/5;/22 10:01 =
| pip & application 2024/9/25 17:59 g ==
L ing | build 2024/5/28 13:48 S
Yinxiang Biji & cmsis 2024/5/22 10:01 ==
é g @ doc 2024/12/12 16:31 IS
& hardware 2024/8/23 17:29 TigEE
= BEA & libraries 2024/5/22 10:01 pra o=
& a== o middlewares 2024/5/22 10:01 St
S ISR LAl >
Srigss: [trunk |
3 (o= )| == |

=T

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.

S BRI Ton Tk ST

| BE=EMGSD | mEMH GSD

ERETT - | F:\FuTao_WorkSpacelProjectFolderProfinet-PLS 2-Bookltrunkl 15102 FEltestite 5thﬁ.dditiu:| B

SABZNNE 1

) =i MR |iES RFS =E |
M gsdmiwv2.3-amxpn3a-20241125xml V2.3 8 iR

wml V232 e ] =2z o

<] i

s ||

Tras la instalacion, 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, luego configure el dispositivo y agregue los médulos 10 correspondientes, como se muestra en la siguiente imagen:

4 v H®
I (BT

[ i BB | <2
[l FuzA AMi633
[l Pr3A_ANnBSS
[l Pri3A_ANn 666
[l Puza_sAMe77
[l Fuza Aqosio
[l Pr3A_AQoB20
[l PrzA_AQoB3D
[l P35 _agosso
[l Fuza AqossO
[l Pr3A_AQoB7D
[l Pr3A_AQ1610
[l Puz3a_AQ1612
[l Fuza AQi620
[l Pr3A_AQ1630
[l PrzA_AQ165D
[l Fuza_AQ1ES0
Ul [l Fuza AQ1670
[l Pr3A_aAROB93
[l PrizA_AROB94
[ Prz3A_sToBS2
[l Puza ATI692 =
[l Pr3A_Awoato
[l PrzA_Awoa15s
[l PrzA_En0Z0D
[l PuzA 116016
[l Pv3A_D1630
[l Pr3A_D3230
[l Pu3A 101631
[l Fuza 101632
[l Pr3a101635
[l Pr3A_oD1601
[l Fu3A_oD3201
[l FuzA oD3202

Lw [

— )

[l Pr3A_Psoz01
FN3A_QD3201

[l FnzA_gD3202
v [ DEC

En la vista del dispositivo, seleccione el dispositivo recién agregado, haga doble clic en el médulo en laimagen y luego modifique la pestaiia de direccién Ethernet en la configuracién General.

Propiedad intelectualLa direccién y el nombre del dispositivo deben coincidir con los del médulo. También puede configurarlo directamente en el dispositivo.Propiedad intelectualDIRECCION".
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VI. Conecte y utilice el médulo mediante STEP 7-MicroWIN SMART

En este capitulo se presenta el proceso de conexién del STEP 7-MicroWIN SMART al PN3A-PS0200 y las funciones correspondientes, con el fin de lograr la fase...

Para cumplir con los requisitos funcionales.

6.1 Preparaciones antes de la configuracién

Prepare los archivos XML requeridos por el software STEP 7-MicroWIN SMART, como se muestra a continuacién:

@ GSDML-V2.3-AMX-PN3A-20241125.xml 2024/12/10 944 HML 378 1,052 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 alimentacion estén correctamente conectados.

Conecte el médulo a la interfaz Profinet del controlador PLC mediante un cable de red (dentro del mismo segmento de red).

6.2. PASO 7 - MicroWIN SMART: Agregar archivo GSDML

Abra el software STEP 7-MicroWIN SMART e instale GSDML.documento.

U 1S SIEF {-IVILIOF VTN SIVIRRT — [ A

i|'k“
2

P GSDML
IPEk 5=l =8

1 « © 4 || « FuTao WorkSpace » ProjectFolder » Profinet-ECD2-Book » trunk v || gtk ¥
|a R m
# tuEnA S ER 2m Sih
IR GSDML B8 "5k 41 PROFINET Zr4EA0MMBS GSOML W1t - m=A - B vscode
i § Downloads # @/ aes_exe
SAM esIL ¥ ER-c] + & application 2024/10/25 18:25
- =) . &/ build 2024/5/16 18:23
- ) &l cmsis 2024/5/9
fmeiv thon & doc 2024/10/17 10:51
& MotionControl &) hardware 2024/10/24 15:47
] @) SMART200 % 4] Fibraries
m== &/ middlewares
idport
& Admiistrator S
&/ project 1
= e & SMART200 255 202412/
 Winl0 (C) & FERIPESHEEFRIE 2024/5/9
- D7) @ EHHEFES 2024/5/17 18:1
= ubuntu_Linux @l EEMACTE . 2024/5/9 15:39
4/5/9 15:39
SAHM csIAL - B5 R - i
i & GSDML-V2.3-AMX-PN3A-20241125xml 2024/11/25 11:05 1,052 KB }
IF‘\EuTaL & yjectFolder \PN3A-AXXX-CPUVrunk), L i
)ZM%(NJ:‘GSDML-VZ‘S-AMX-PNSA-ZDEM125‘xm| v | | GSDML file*xml) N
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6.3 Agregar dispositivos PROFINET al proyecto
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Por ultimo, haga clic en el botén “Generar”.
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Historial de revisiones

Version

Fecha de revision

Notas de revision

mantenedor

Versién 1.0.0
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