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OBJETIVOS

OBJETIVO GENERAL:

Controlar el movimiento de un servomotor industrial
mediante un PLC S7-1200 para practicas de laboratorio.

OBJETIVOS ESPECIFICOS:

Revisar el estado del arte del funcionamiento del PLC S7-
1200.

« Generar una guia para practicas de laboratorio de control
de movimiento de servomotor industrial con el PLC S7-
1200.

 Desarrollar la practica en base a la guia generada para
verificar el control de movimiento del servomotor.
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b)

d)

OPERACION DEL PROCESO

Se desea cambiar la posicion de un objeto acoplado a un
servomotor a través de un automata programable y con
una HMI. La HMI debe tener dos opciones:

Modo Manual:

El usuario a través de dos botones podra mover el eje a la izquierda o a la derecha
tantos milimetros, como veces se presione el botdn. Un pulso de boton equivale a
un desplazamiento de 1 mm.

Un boton de “ERROR™ con luz roja, se debera encender cuando el eje llegue a la
posicion extrema derecha o extrema izquierda para indicar al usuario que el eje no
puede moverse mas en esa direccion.

Un botdn de “RESET” se usara para apagar la luz roja de “ERROR™.

Un botdn de “REF” permitira que el eje del servomotor se coloque en la posicion
inicial (0 mm).
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OPERACION DEL PROCESO

« Modo Secuencial:

Al presionar el boton de “SECUENCIA” el eje se ubicara en la
posicion inicial 0 mm, avanzara a la derecha 300 mm, el eje se
debe detener 1 segundo y continuar moviendose 600 mm para
llegar a la posicion de 900 mm, una vez en esa posicion el eje
debera retrocedes 400 mm y detenerse.
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SELECCION DEL HADWARE

Para realizar la implementacion del sistema, los equipos que se
deberan utilizar son:

PLC S7-1200




SELECCION DEL HADWARE

SERVOMOTOR SERVOCONTROLADOR KT270-H-50
60DM-8M00830-F.




SELECCION DEL SOFTWARE

El software seleccionado fue el TIA PORTAL, debido a que es
compatible con el PLC S7-1200 y, ademas, permite manejar
pantallas HMI y simular ejes virtuales.

Agregar el controlador

‘Agregar dispositivo

Nombre del dispositive:

[PLc_1

- &
o

[ s1MATIC 57-1500

Controladores

SIMATIC 57-1200

(i@ cPU

-

Sistemas PC

[ CPU 1511-1 PN
W cPU 1511C1 PN
[imi cPU 1512¢1 PN
(i cPU 15131 PN
[l cPu 15152 PN
[ CPU 1516-3 PNIDF
[imi cPU 1517-3 PNIDP
(g €PU 1518-4 PNIDP
[ CPU 15184 PNIDP ODK
[ CPU 15184 PNIDP MFP
[ €PU 1511F1 PN
[l cPU 1513F-1 PN
W cPU 1515F-2 PN
[ CPU 1516F-3 PNIDP
[ cPu 1517F-3 PNIDP
[ cPu 151874 PNIDP
[ CPU 1518F4 PNIDF ODK
[ CPU 1518F-4 PNIDP WFP
~ W CPU 151171 PN
[ o7 51341001 0ven
¥ W CPU 151572 FN
» [ CPU 151673 PNIDP

<]

n ’ I[>]

[#) Abrir la vista de dispositivos

Dispositivo:

CPU1511T1 PN

Referencia: | 6ES7 511-1TKO1-0AB0
Versién: V2.5 [+]

Descripcion:

CPU tecnalégica con display; memoria de
trabajo 225 KB para cédigo y 1 MB para datos;
tiempo de operacitn con bits de 60 ns;
concepta de proteccion de 4 niveles, funciones
tecnolégicas integradas: Motion Control
ampliado, regulacién, contaje y medicion;
tracing; controlador PROFINETIO; soporta RTIRT,
Performance Upgrade PROFINETV2.3, 2 puertos,
Idevice, MRF, MRPD, protocolo de transporte
TCPIIP, secure Open User Communication,
comunicacién 57, servidor web, cliente DNS,
QPC UA Server Data Access, modo is6crono,
routing; opciones de runtime, frmware V2.5

Nombre del dispositive:

Agregar dispositivo HMI

‘Agregar dispositivo

[Hm_1

Controladores

= HM
~ [ SIMATIC Basic Panel

» |01 3 Display
» [E +" Display
» [ 6" Display
~ [ 7" Display

-

HMI

Sistemas PC

| ~ [ KTF700 Basic |

[l 6AV2 123-2GA03-0AX0

[} 62 123-2GB03-0AX0

» [E] KTF700 Basic Fortrart
» [ 9" Display
» [5 10" Display
» [ 12" Display
» [ 15" Display
[ SIMATIC Comfort Panel
SIMATIC Mobile Panel

=]
[ SIMATIC HMI SIPLUS

[ Iniciar el asistente de dispositivos

I

Dispositivo:
KTF700 Basic PN
Referencia: | 6AV2 123-2GB03-0AX0

Version: 15.0.00 [+]

Descripcién
Pantalla de 7" TFT, 00 x 480 pixeles, Colores

64K; Manejo tactil o con teclado, 8 teclas de
funcién; 1 x PROFINET, 1 xUSB

Cancelar
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SELECCION DEL SOFTWARE

Arbol del proyecto m 4

ombre:

Agregar objeto il
N -

¥ ] CONTROL DE UM SERVO ..
"" Agregar dispositivo

r ~ [[§ PLC_1 [CPU 1511T-

@+ [PLc_1 [cry

WY Configuracion d...
%] online y diagnés...
» [l Blogues de progr..

> [ Obietos tecnold

perfil sopl

I S"Agregarobjeloi
TF FUENTEs exernas

» [ g variables PLC

[ Tipos de datos PLC

Tablas de observ._

Backups online

Traces

7Y B 4

]

Comunicacién O...

I
'

»
»
»
»
»
»

Datos de proxyd...

B

]

Informacion del ...

Supervisiones ya..

3 I TIN5

v | Vista detallada

Nombre

*

Motion Control

-

PID Contral

.

SIMATIC Ident

1

Contaje y
medicién

-

MNornbre Wersién
~ [] Motion Control V4o
3 TO_SpeedAxis V4.0

I 2 TO_PositioningAxis V4.0 I

TO_SynchronousAxis V4.0
4 TO_ExternalEncoder V4.0
4 TO_OutputCam V4.0
4 T0_CamTrack V4.0
4% TO_Measuringinput V4.0
2 TO_Cam V4.0
2 TO_Kinematics V4.0

<] i

> | Mas informacién

SELECCION DEL BLOQUE DE DATOS

Eje de posicionamiento 1 (PositioningAxis_1)

l TO_PositioningAxis

]
() Manusl

e Automaético

Tipo:

Nimero:

Descripcién:

El objeto tecnolégico “Eje de
posicicnamiento” (TO_PositioningAxis}
representa un accionamiento fisico en el
controlader. Las instrucciones PLCopen
Metion Control permiten lanzar érdenes de
posicicnamiento al accionamiento a través
del programa de usuario. Nota: El uso de
objetos tecnoldgicos afecta a la respuesta
en el tiempo de otros niveles de ejecucién
de la CPU, incluyendo el programa de
seguridad (F).

<[ v ]

[+ Agregary abrir

I ’—Aeephv—‘“ Cancelar ‘ ‘
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SELECCION DEL SOFTWARE

SELECCION DEL BLOQUE DE DATOS
Eje de posicionamiento 1 (PositioningAxis_1)
Eje de posicionamiento 2

TOR INDUSTRIAL MEDIANTE PLC $7-1200 » PLC_1 [CPU 1511T-1 PN] » Objetos tecnolégicos P PositioningAxis_1 [DB1]

" " Vista de funciones a de parametros
Dispositivos p— — i
— =0

Parametros basicos

Parametros basicos

¥ Interfaz de hardware

000
o

b Parametros avanzados

Hombre:

¥ | 7] CONTROL DE UN SERVO...
ﬁAgregardi:po:itivo

Eg'h Dis positivos y redes PLC
~ [ PLC_1[CPU1511T- B=
nf Configuracién d... ’ ’ a2 ’ -
4| online ydiagnés... . “—
> 0 Blogues de progr.. Programa Objeto tecrolégice Accionamiento Motor
de usuario Eje

= [ Objetos tecnaold...

“b' Agregar objeto
! 7 ﬁ PositicningA... I Tipo de eje
B Lonngura_. [ Eje virtual
lﬁ Puesta en .. "
ﬂ Diagnosticc C @ Lineal
» (O Rotativo

» [ Levas

» [ Detector
R . N N =
M ELLTTTLITTREITrrreeey
<] Elz‘

ngpiedades ‘ Informacion J‘JDIBQHDSUCD
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SELECCION DEL SOFTWARE

SELECCION DEL BLOQUE DE DATOS
Cinematicas (TO_kinematics_1)

I B T e P L L TR LT 2

= i Agregar objeto
Arbol del proyecto m 4

= Nombre: -
Dispositivos -
‘K\nematlc;_1 |
. =
[ & | %2 EI =
_ | erémetros ba Nombre Versign | Tipo: 2
~ | ] CONTROL DE UNSERVO... || b Interfazde har| w [] Motion Contral VA D
ﬁb'Agregardinnsitivo b Pardmetros av 4 TO0_speedads T MNumero:
gy Dispositivos yredes 4 TO_PositioningAxis V4.0 () Manual ]
= -
~ L@ PLC_1 [CPU1511T- Motion Control 3 TO_Synchronousfxis V4.0 ® Automitico
Y configuraciond... 5 4 TO_ExternalEncoder V4.0 L
1| online y diagnés... 48 TO_OutputCam V4o Descripeion:
3 r;EL Eloques de progr.. |lL_/ 2 TO_CamTrack V4.0 ?_Ircnobj?to tecr_‘ml}égico 'Cinemdética' \
« [ Obietos tecnold.. - _Kinematics) se encarga de controlary
L LJ rrre— | 4 TO_Measuringlnput V4.0 coordinar los ejes pertenecientes a la
! Q'Agregarobjetog I - 10 Cam Ni0 cinematica en el movimiento de la
¥ m T T ontre & TO_Kinematics V4.0 (rayec(u_ria. Incluye la _funciuna_lidad
» D& Eje 2 [DB2) necesaria para especificar y ejecutar los L
~ movimientos de la cinematica.
] Fuentes externas r
» [g Variables PLC
» Eﬂ Tipos de datos PLC
» (5 Tablas de observ SIMATIC Ident
» 1 Backups online
] E Traces
» [@ Comunicacién 0., +1
» i Datos de proxyd...
Fm CrmT—
< 1l !. Contaje y
_| . medicién ‘ < " m ” 3 |
V|Vista detallada
> | Mis informacion &
Eﬂgmgaryabn'r | Cancelar
MNombre
T A ]
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SELECCION DEL SOFTWARE

SELECCION DEL BLOQUE DE DATOS

Ventana de Cinematicas (TO_kinematics_1).
Interconexiones.

..E UN SERVOMOTOR INDUSTRIAL MEDIANTE PLC $7-1200 » PLC_1[CPU 1511T-1 PN] » Objetos tecnolégicos » Kinematics_1 [DB3] - X

Vista de funciones " Vista de parametros |

= Fa 5

e -

Parametros basicos Q_ .
— 1] Interconexiones
I Interconexiones o
Geometria 5"
= Pardmetros avanzados o Ejes de la cinematica
Dindmica (/] . . .
Sisterna de coordenad... Q Tzl EmETTeD (2
Sistemas de coordena.. @& [Eje 1 [~] @
Herramientas (/] Eje de cinematica A2:
Zonas (] - Eje 2
Eje 2 [~] @
5 = = Al: Eje 1
Eje A3 de |a cinematica (no relevante): ]
_ —
|Nn interconectado |v| @ | e B— |
] Eje de orientacion A4 (no relevante):
i Mo interconectado - 1
L F (sl oo

T X

[« w ] DIfe] _w ]
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SELECCION DEL BLOQUE DE DATOS

Ventana de Cinematicas (TO_kinematics_1).
Geometria.

SELECCION DEL SOFTWARE

- EX

.= UN SERVOMOTOR INDUSTRIAL MEDIANTE PLC S7-1200 » PLC_1 [CPU 1511T-1 PN] » Objetos tecnolégicos » Kinematics_1 [DB3]

Vista de funciones

" Vista de pardmetros |

S =Y-=

Pardmetros basicos

Interconexiones

Geometria

w Parametros avanzados

Dinamnica

Sisterna de coordenad...

Sistemas de coordena...

Herramientas
Zonas

[ w ]

AIJIIJOP S

Geometria

5] W]

Parametro de transformacién

Longitud L1:
[100.0 mm |
Longitud L2:
|0.0 mm |

Longitud de brida LF:

|0.0 mm |
Representacion en trace de la cinemati

xminima:

|0.0 mrm |

X MExima:

[1000.0 mm |

-
Xmax

Zmax

I Zmin

B
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SELECCION DEL SOFTWARE

SELECCION DEL BLOQUE DE DATOS

Parametro avanzados.

| Vista de funciones || Vista de parametros
=
Pardmetros basicos (] [ L .
» Interfaz de hardware 0 ® Lmies il praeen [
~ Parametras avanzados 6:] Final de carrera por hardware y software
Mecanica 6
Preajuste de dindmica (] DAc(ivarﬁnales de carrera por HW
Parada de emergencia Q_
- Limites [ ]
o Sise rebasan los finales de carrera por hardware, el accionamiento se frena inmediatamente con la rampa de parada r3
e oI configurada en el accionamiento.
Limites de par 0
Eekstcad el P o Entrada del final de carrera HW negativo: Entrada del final de carrera HW positivo:
} Referenciado Q 2
» vigilancia de posicion (.1 - narve E] [<Seleccionar 5]
Lazo de regulacién 9: Seleccién de nivel de final de carrera por HW negativo: Seleccion de nivel de final de carrera por HW
Extrapolacion de valores reales Q: | Nivel superior |v| |Ni\.re|;uperinr |v|

g Activar final de carrera por SW

Posicién de final de carrera por SW negativo: Posicién de final de carrera por SW positivo:

(0.0 mm | 1000.0 mm |

< I >
@, Propiedades |"_i.'.lnforma|:it‘)n | || Diagnéstico |
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SELECCION DEL SOFTWARE

CONFIGURACION DE BLOQUE DE FUNCIONES

Se creara funciones, en el TIA PORTAL para programar las acciones de
control asignadas los botones en la pantalla HMI: Habilitacion, Ref. y Reset

Bloque de Funcion MC principal

Arbol del proyecto

Dispositivos

“"’ Agregar dispositivo

~ [j§ PLC_1 [cPU 1511
Y configuracién
4/ online ydiagn
=]

¥ _] CONTROL DE UM SERV...

g, Dispositives y redes

+ [ Variables PLC
» Eﬂ Tipos de datos

» [ig) Backups online
» rj Traces

<] = [

T e 0BT
& MCHnterpol
& Mcservo [

¥ g Bloques de ..
» [ Objetos tecnol...
» i} Fuentes externas

3 E@Tabla: de obser...

i [y

v |Vista detallada

Nombre

Agregar nuevo bloque

Normbre:

| Mc_PRINCIPAL]

;

Bloque de
organizacion

]

FB

Blogue
de funcién

=

Funcién

&
Bloque
de datos

> ‘Més informacién

Lenguaje:

Ndmero:

Descripcién:

Los bloques de funcién son blogues légicos que depoesitan sus valores de forma permanente

KOP [+]
() Manual

(®) Automitico

en blogues de datos de instancia. de modo que siguen estando disponibles después de

procesar el blogue.

[ Agregar yabrir

Aceptar 1 Il Cancelar

6 Propiedades |*_i.‘.lnforma|:i6n

| %] Diagnéstico
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SELECCION DEL SOFTWARE

BOTON “HABILITACION”

Opciones
m o y _A» I = EirLE ==
i F o EF = | = 8 W FE L ER Eeaad el
MC_PRINCIPAL Opci de llamad % 3 | Favoritos MC_PRINCIPAL
Nombre Tipo de da LA T —— Y e e ~ | ] CONTROL DE UN SERVO... Nombre Tipo de datas Volorpredet. | Remanencia  Accesibled... E
1 <@~ Input Multinstancia E - I Agregar dispositivo 1 @ v Input
B [2 g E Nombre en e interfaz | » |Instrucciones avanzadas @Dwzpn&iwmyv?dea 2 [@= Febicien Bool Norem.. [¥+] @
1 i 7 PLC_1[CPU1511T-. 3 5 <Agregar>
3 4@~ Output B . ” " 5 v | Tecnologia i L greg
Sillama el blogue de funcion como multiinstancia, este no 3
% R 7 Mombre Configuracién de... b
4 ' <Agregar Instancia guardaré sus datos en un bloque de datos de instancia propio, T = o X 4 A i~ Output
5 4 v InOut individual sine en el blogue de datos de instancia del bloque de funcion » [] Contaje y medicion A 4 Online ydiagnés... 5 = <Agregar-
5 . P que efectia la llamada. De este modo se pueden concentrar ) D PID Control = < ri.‘ Bloques de progr.. 6 4l v InOut
Hgrega los datos de instancia en un solo blogue, conlo que se e B Aoregarnuev... =
- ‘ < H requieren menos bloques de datos de instancia enel ids | < H il
E programa. S WC_Power 4 Main [0B1] T
B = 2% MCinterpolat... - diF = B oo _t
MC_Reset
a4k Ak =0- — k- :MC_H = 2% MCSenvo [OB...
- instancia 2710 £ MC_PRINCIPA_. ¥ Segmento 1:
¥ Titulo del bloque: & MC_Halt
’ = } ' Blogues de si... Coments
Comentario 3 WC Noverbsolute ~ [3 Objetos tecnolog...
5 1 Sl 4 WC_MoveRelative 1 = 21C_POVIER
v 2 . FOVIER_
EOTETONE B & MC MoveVelocity | || ¥ 1k Eje 1 [DB1] Instance
Comentario T 4 WC_Movelog » k Eje 2 [DB2] MC_POWER
P s 2 HC NoveSuperimpo... » 12} Kinematics_1 . alt
| 4 MC SetSensor b @i Fuentes externas . END)
» [] Detector,leva, pista ... ,—A—f:t-u--ﬂ-m" %Rt Status —
. . < il b .
| + [ Movimiento sincrono <] - 2] Huds Busy —
b [ Ferflde levas v | Vista #Hzbiltacion — Enable Error —
+ [7] Motionin StartMode Errorld
+ [7] Datos del par 0~ stophode
[7] Movimiento (cinemd —
T‘ ([} [&: Configuracion

FESPE

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS

INNOVACION PARA LA EXCELENCIA



..JOTOR INDUSTRI

SELECCION DEL SOFTWARE

DIANTE PLC §7-1200 » PLC_1[CPU 1511T-1PN] » Bloques de prot

BOTON “RESET-ERROR?”

ma » MC_PRINCIPAL [FB1]

Opciones

Wi

MC_PRINCIPAL
5] Nombre:
1 4@~ Input
2 4@= Habilitacion E
A E L] Agregars B
N a- Output Instancia
5 - individual
|5 @ ¥ InOut
[ E
B
HF ik - A Vit
instancia
-

Segmento 2: Reset

Comentario

-»%-»
B

Instancia de

Segmento 3:

Comentario

p

Opciones de llamada ‘
In.. Valor dea..

Multiinstancia
Nombre en la interfaz

Sillama el blogue de funcién como multiinstancia, es
guardara sus datos en un blogue de datos de instanc

sino en el bloque de datos de instancia del bloque de funcion
que efectia la llamada. De este modo se pueden concentrar
los datos de instancia en un solo blogue, con lo que se

requieren menos bloques de datos de instancia en el
programa.

te no

ia propio,

=

Supervis... C..

L I'Q

Favoritos

Instrucciones avanzadas

b
¥ |Instrucciones basicas
)
v

Tecnologia |

» [] contaje y medicion
» [ PID Control
¥ [] Motion Control

100% il ey v

jombre

4 MC_Power

<] w

3 MC_Reset
MC_Home
o MC_Halt
2 MC_WoveAbsolute
2 MC_MoveRelative
4 NC_MoveVelocity
& MC_Movelog
4 MC_MoveSuperimpo...
3 MC_SetSensor
» [ Detector, leva, pista ...

» [] Movimiento sincrano
» [ Perfl de levas

] D Motionin

» [ 7] Datos del par

» [] Movimiento (cinemd.

Dispositivos

-..MIOTOR INDUSTRIA

DIANTE PLC S7-1200 » PLC_1 [CPU 1511T-1PN] »

e
B

B Agregar dispositivo

4 Main [OB1]

(33

» & Eje 2 [DB2]

Eje 1[DB1]

3 T

~ ] CONTROL DE UM SERVO...

i Dispositivos y redes
~ [ PLC_1[CPU 51T
Y configuracion de...
% online y diagnés.__
~ gl Blogues de progr...
ﬁ Agregar nuev...

28 MCinterpolat..
3 MCServo [OB...
48 MC_PRINCIPA..
» . Blogues de si...
~ [ Objetos tecnolég...
o .

v 12 Kinematics_1_
r Fuentes externas

Wl E
MC_PRINCIPAL

0P G 02 62 D

v ‘ Vista detallada

Nombre

b | Comunicacion

Configuracion

Nombre Tipo de datos Valor predet. Remanencia
1 <@~ Input
2 4= Habilitacién Bool Mo remane.
F - Errar Bool No rem... |:
T T T
5 |40 ¥ Output
6 =
[¢] i
s
HF ik —0— 7 =
¥  Segmento 2: Reset
Comentario
#MC_RESET_
Instance_1
MC_RESET
N &l
EN ENO
DB 1 Done — ..
IR — A Busy —!
FLITOr = Execute CommandAbort
ed —
Error == ...
Errorid

&
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..IOTOR INDUSTRIA|

SELECCION DEL SOFTWARE

DIANTE PLC§7-1200 » PLC_1[CPU 1511T-1PN] » Bloques de programa * MC_PRINCIPAL [FB1]

BOTON “REF.”

Wi E e L, =8 SRR AL SRR
MC_PRINCIPAL
Nombre Tipo de datos Valor predet. Remanencia | Accesibled_.
1 <@ v Input
2 d@-n Habilitacién Bool No remane... ]
3 L} Error Bogl Mo remane . E
4|ﬂ = Referenciado Bool No rem... E =]

6

Esc

5 0
<]

Opciones Dispositivos
WSS, E ” ) - E
MC_PRINCIPAL i
= Opciones de llamada f > | Favoritos ~ ] CONTROLDEUNSERO.. ||
Nombre In .. Valor des. |Supenvis.. C.. o [ bisi =
1@ Input — Multiinstancia E nstrucciones basicas "Agregardmpnmivn
npu -
2 = Habilitacion Nombre en la interfaz MC_HOME _Instance| E ¥ | Instrucciones avanzadas th Dispesiives yredes
a ~ [ PLC_T[CPUTSTTT:
3 d@s  Emor B - - - . + | Tecnologia I e o=
X Sillama el blogue de funcion como multiinstancia, este no I configuracion de...
4 0 Instancia qguardard sus datos en un blogue de datos de instancia propio, emore il ) Online y diagnés...
5 |4 v Output individual sino en e\‘b\oque de datos de instancia del blogue de funcién ¥ [] Contaje ymedicion A = ioquesapa:
5 . . que efectiia la llamada. De este modo se pueden concentrar + T PID Control = L I
- : los datos de instancia en un solo blogue, con lo que se — B Agregar nuev...
- m’-‘—‘-“— requieren menos bloques de datos de instancia en el —| ~ ] Motion Control 4 Main [OB1]
EB programa. 4 MC_Power & MCinterpolat_.
B T R e | MC Reset L & MC-Servo [OB...
m’\::,:‘t'ia 2 IC_Home & MC_PAINCPPA..
St s "
#Emor— Execul| & 4 NC_Halt r: n-INDRUH de »\
false — Restar| 4 MC_MoveAbsolute ¥ L4 Objetos tecnolog...
e e .
"%" 4 MC_MoveRelative I Agregarobjeto
3 MC_MoveVelocity
B » D% Eje 2 [DB2]
Instancia de L] » 1 Kinematics_1
parametro . 3 MC_MoveSuperimpo... -
mas. = ] Fuentes externas
4 MC_SetSensor e _
> Segmento 3: ﬂ,—‘—‘:-m‘“*‘-ﬁ

Comentario

» [] Detector, leva, pista .
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SELECCION DEL SOFTWARE

BOTON “SECUENCIA”

Bloque de Funcion MC_SECUENCIA

L LT B Sudsruarn proyeces g

= e e e i Agregar nuevo bloque

Mombre:
| mc_sEcuEnCIA] :

£ Lenguaje: | KOP |V|
= CONTROL DE UN SERVOMOTOR INDUSTRIAL MEDIANT... -~ I
o = " = |:; # Mimero: [z =1
B¢ Agregar dispositivo £ B
5, Dispositivos y redes Blogue de ) Manual

~ [ PLC 1 [CPU 15111 PN] organizacin

n'f Configuracién de dispositivos
| online ydiagnéstico

e Autornatico

| T 'z Blogues de programa 1 [ % Descripcién:
©
I E’A‘Elr_eﬁla' nueve blogue I Blogue Los bloques de funcién son blogues légicos que depositan sus valon
3 Main [DB1] - en blogues de datos de instancia, de modo que siguen estando disp
de funcién
o MCnterpolator [OB92] u S procesar el bloque.
28 MCServo [OB91]
o
S MC_PRINCIPAL [FB1] l
@ MC_PRINCIPAL_DB [DBE4] FC

» o Bloques de sistema

» E Objetos tecnolégicos FersEn
» Fuentes externas
» [ wariables PLC
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SELECCION DEL SOFTWARE

BOTON “SECUENCIA”

..ANTE PLCS7-1200 » PLC_1[CPU 1511T-1PN] » Blogues de programa » MC SECUENCIA [FB2] - i ®X PN] + Bloques de programa +
Opciones
Blagssine W @@ (= =N I == Foled e gl é7 5 q
MC_SECUENCIA 3 |Favoritos
SERVOMOTOR INDUSTRIAL MEDIANT.. Nombre Tipo de datos Velorpredet.  Remanencia |Accesible d__ | Escrib._  Visible en : " i ITE CfEs LTET e L E B MPRT Eas ST
3 |Instrucciones basicas e = ot
sitive 1 4@~ Input ~ ol —
B —|? |Instrucciones avanzadas g Seuends Bool ween[v M M M
7 T
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[ Multiinstancia i b2 - = iy
ia ) = 3 [ R A » [] Contaje y medicion 1A R L el
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v Segment f:
i B Sillama el blogue de funcién como multiinstancia, este no [ Motion Control o 1:
2 Instancia quardaré sus datos en un bloque de datos de instancia pro_;‘n'o. o MC_Power |
individual sino en el bleque de datos de instancia del blogue de funcién

M que efectla la llamada. De este modo se pueden concentrar = Sioiimizn 1 — Slimients 3
v los datos de instancia en un solo blogue, con o que se - N -
i requieren menos blogues de datos de instancia en el MC MOVEABSOLLTE_ MC_MOVEABSOLUTE_ MC MOVEABSOLUTE
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sl instancia 2 1C_NoveVelocity P m_'_\ § - -N
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PROGRANACION LADDER

PROGRAMACION LADDER

En esta seccion se muestra la programacion Ladder para controlar el gje

del servomotor a través de los botones creados en el HMI.

En main, Segmento 1, se llama al bloque de funciones

denominado “MC_PRINCIPAL”

%DB5

"MC_PRINCIPAL_

DE_1"

WFB1

"MC_PRINCIPAL"

EM
falze 4 Habilitacion
false < Error

lce -

falze = Referenciado

ENO

AAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAA
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PROGRAMACION LADDER

Segmento 2, se llama al blogue de funciones denominado
“MC_MOVEJOG”

...RIAL MEDIANTE PLC §7-1200 » PLC_1 [CPU 1511T-1 PN] » Blogues de programa » Main [OB1] — i mX

Dispositivos

aalt

=

S e EBEY e
Main
¥ ] CONTROL DE UM SERVOMOTOR INDUSTRIAL MEDIANT... E MNombre Tipo de datos Valor predet. Comentario
B ~Agregar dispositive
gﬂ-n Dispositivas y redes
= [ PLC_1[CPU1511T1 PN]
Y configuracién de dispositives

HbF A = —

Comentario

ﬂ Online y diagnastico

= F:EL Bloques de programa YNBSS
ﬁtr\gregar nueve blogue “MC NDDBVE J0G_
4B Main [0B1]
28 MCdnterpalator [DB92] MC_MOVEJOG =l
2 MC-Servo [0B21]
S MC_PRINCIPAL [FB1] EN EN_O
@ MC_PRINCIPAL_DE [DB4] %DB1 InVelocity — -
i =N — Axis Busy — ...
» | Bloques de sistema _
- false — CommandAbort
L~ [3 Objetos tecnolagicos | — ) JogForward ed —i ..
B ; false — JogBackward
I Agregar objeto ) i Error —.... =
L. Eje 1[DB1] ] — o velocity Errorld 1
» ﬁ Eje 2 [DB2] | -0 Acceleration
] E Kinematics_1 [DBE3] - Deceleration
ML= 0 Jerk
<] i PasitionControll —
true — ed

- |Vista detallada

100% [~]

FESPE

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS
INNOVACION PARA LA EXCELENCIA

Nombre Offset Tipo de datos | ...




PROGRAMACION LADDER

Segmento 3 de “MC_PRINCIPAL”, se llama al bloque de
funciones denominado “Secuencia”

¥ Segmento 3:

Comentario

%DB6
lrl.[_
SECUENCIA_DE®
TFB2
"MC_SECUENCIA"
EN ENG
falie =4 ecuencia
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PROGRAMACION HMI

PROGRAMACION LADDER

En esta seccion se disefara la pantalla HMI y se asociara la programacion de
los bloques de funciones a los botones de la pantalla. Para que el servomotor
se mueva de acuerdo a los requerimientos del usuario.

SIEMENS SIMATIC HMI

Ref. Reset Frror

Secuencia




PROGRANMACION HMI

En la pestaiia izquierda en HMI en imagen raiz, seleccionado el botdn de la

pantalla HMI en la parte inferior en la pestafia de propiedades, en general
seleccionar la variable especifica de cada uno de los botones

Dispositivos Opciones

k2 E

v ‘ Objetos basicos

oW

¥ | ] CONTROL DE UN SERVOMOTOR INDUSTRIAL MEDIANT... ~
B Agregar dispositivo

e [5][e7) B 1 U 5 &

120 AUTOR: JEFFERSON WILO PAULA CALVOPINA -

'55 S

& Dispositives yredes i
F I
b L PLC_1[CPU1511T-1 PN] » |5. Blogues de programa
~ [i HML1 [KTP700 Basic PN] = me—— A terio  Titulo Direc...
= . = 1 o000 } L Objetos tecnoldgicos
UY Configuracién de dispositives : s » [ Veriables PLC
%) Online ydiagnéstica : = + [ Médulos locales = MC_PRINCIPAL_DE DB4
Y Configuracién de runtime - Rﬁet Erﬂ)r cauca [ HMLT [KTP700 Basic PH] E} Habilitacion
* [ Ima 5 a0 - - | Error [
o mLEQEHE : o ~ [ Variables HM = = 7
- 2 . eferenciado I
. "AWEQE”T"EQE” SR SRS = 3 Tabla de variables ...
| }_| Imagen raiz | Secuencm T <@ b MC_POVER Instance
b | Administracion de imagenes @ P MC_RESET Instance
v [ Variables HMI < | " @} MC_RESETnstance_1
“2, Conexiones ‘g 4@ MC_HOME_Instance
LA Avisos HMI = —
5 Recetas || Propiedades | Anlma_uones Eventos|
[ Ficheros =¥ Lists de propiedades General <] i ] <] wm ]
5] Planificador de tareas > m
neral Mostrar t
41 Listas de textos ygraﬁco — Proceso [ iz H
2 - pariencia |
|<|| "" ‘ Patrén de rellenc Varigble: |MC_PRINCIFAL_DB_Habilitacion EN Formato: |Interrupt o =T
ot _ &
i Aspect 1 . =
v | Vista detallada pecto Vsriable PLC:  MC_PRINCIPAL_DE Habilitacion A = G,
Representacion 1 itale
e ¥ Direccién: Bool
Limites Valor de *ON® l:m ON: |ON

Nombre

Estilosidisefios
Miscelineo

OFF: [OFF
~
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PROGRANMACION HMI

Para seleccionar el tipo de apariencia y observar un diferente tipo de
color al momento de activar o desactivar el bit, vamos al apartado de
“StatusWord”, en tipo de bit se selecciona “bit indiv.”

|§ Propiedades

||"'il|nformaci6n y||ﬂ Diac

| Propiedades || Animaciones || Eventos || Textos
Apariencia
Vista general
Variable Tipo
« T visualizacién — P
.?r" Agregar animacian MNombre: |Eje 1_Base_StatusWord |§|| O Rango
S Apariencia Direccién: () Varios bits
¥ & Movimientos
< TRV |@ Bit indiv.
Walor a Color de fondo Color Borde arpadeo
0 []222;219; 222 Il 2: 2849 o
1 [ 0: 255: 0 [~ I 24: 25: 49 [=] e [~
<Agregar- | NN N N NN
EEEEEEEN
EfEEENENEN
EOCECDEED
Ooooooooo
oot
oo
Més colores...
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GUIAS DE LABORATORIO

GUIAS DE LABORATORIO
@ _E__E FI'E GULA PARA LAS PRACTICAS DE “ m::

v v LABORATORID, TALLER O CANPO.

= imamiaman s s amimEEE

DEPARTAMEMT TECNOLOGIA SUPERIOR EN MECANICA
o ELECTRICA ¥ ELECTRONICA | CARRERA: [, -or ) e
PERSODG .

ASIGNATURA: LECTIVE: RIVEL:
DOCENTE: MRC: ;'m
LASDRATDRIO D<OHDE SE DESARROLLARA LA PRACTICA | Automatizacion Virkal

TEMA DE LA .

PRACTICA: Confrol de mowimienio de un servomolor indusirial uilizando un autdmata programable
INTRODUCCION:

El desanollo de la prachica permifica al estudianis aprender 3 confrolar un servomofior ndusiral de manera prctica
medianie el PLC 57-1200, con el respecivo confrolador del sarnvomolor.
OBJETNOS:

Controlar & movimesnio de un Ssrvomoiorn indusiial medante un PLC 57-1200 para prachicas de lsbomsfona

MATERIALES:
REACTWOS: INSUMOS:

EQUIPOS:

PLC 571200
Servomolor
Servomntrolador
Partalka HM

MUESTRA:

ACTIVIDADES POR DESARROLLAR:
Ammsar |s prbctica mostrads por & instructor’s.
RESULTADDS OBTENIDOS:
El estudiamte controla el pesicionansento del eje del servamotor mediante |a pancalla HMI
CONCLUSIONES:
Hota: Las condusiones a las gue legark el eshudanis deben estar aconde &l ohiebvo planiadn.
RECOMEMDACIONES:

Morsbre. ... L Mmoo
CODRDINADDR DE AREA DE COORDNADORYJEFE DE LAEDRATORID
DOCENTE CONDCIMENTD
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CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES

CONCLUSIONES

En la literatura revisada se encontrd 13 trabajos donde el PLC es utilizado para controlar
a un servomotor.

Se desarrollo una guia de usuario donde se muestra cada paso que debe realizar el alumno
para controlar un servomotor utilizando el PLC S7-1200 y el controlador KT270-H-50 en
el laboratorio de instrumentacion virtual.

Para comprobar el funcionamiento del controlador se utilizé la pantalla HMI, el software
TIA PORTAL vy se verifico que el desempefio del servomotor fué de acuerdo a los

requerimientos establecidos en el literal 3.2, operacion del proceso.
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CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES

RECOMENDACIONES

e Para que los limites (derecha e izquierda) del eje no sean superados, en la
configuracion del eje en TIA PORTAL se debe establecer limites requeridos.

e Al momento de adquirir los servocontroladores para realizar la implementacion
practica, se debe verificar la hoja de datos del servomotor a controlar, para decidir si es
apto para implementarse en el proceso deseado.

e Durante el proceso, si accidentalmente se presiono las teclas ya sean izquierda o
derecha y el eje se coloco en los limites dejando de funcionar, presionar la tecla “Reset-

Error” para poder manipularlo nuevamente.
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