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

Garantia, responsabilidad y Support

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

Queda excluida cualquier reclamacion dirigida a nosotros, independiente-
mente del motivo legal en el que se base, por los perjuicios/dafos resultan-
tes del uso de estos ejemplos indicaciones, programas, datos de configu-
racion, prestaciones, etc. contenidos en este Micro Automation Set, esta
exclusion no es aplicable en el caso de responsabilidad obligatoria, es de-
cir bajo la ley de responsabilidad de productos alemana (“Produkthaftungs-
gesetz”), en caso de premeditacion, negligencia extrema, atentados contra
la vida, lesiones corporales o contra la salud, debido a la garantia para la
calidad de un producto, silencio malintencionado o debido al incumplimien-
to de obligaciones contractuales fundamentales. Sin embargo, las indemni-
zaciones debidas al incumplimiento de una obligacién contractual funda-
mental seran limitadas al perjuicio previsible que es intrinseco al contrato,
a no ser que sea originado por premeditacion o negligencia extrema o de-
bido a atentados contra la vida, lesiones corporales o contra la salud. Las
clausulas anteriores no implican un cambio en carga de la prueba en su
perjuicio

Copyright© 2006 Siemens A&D. Se prohibe la transmision o repro-
duccién total o parcial de estos ejemplos de funcién sin previa autori-
zacién expresa por escrito de Siemens A&D.

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

csweb@ad.siemens.de
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Atencioén

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

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

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

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

http://www.siemens.de/microset

TiPOS A€ POSICIONAUOIES ...ooeeiiiiiiiiiii ettt 4
Vista general de los médulos en la biblioteca...............ccccl 7
Utilizacion de [a bibDlOteca ... 8
Descripcion de la interface de la biblioteca...........ccccccco, 11
Informaciones de fallos ... 17

Esta descripcion de la biblioteca es un documento adicional del
Micro Application Examples 22.

Para poder trabajar con este documento y utilizar la biblioteca, es
necesario un conocimiento previo de Micro Automation Set 22.

ejes redondos V1.0 Seite 3/18
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1 Tipos de posicionadores
Alineacion

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

Figura 1-1
POSICIONAMIENTO
Posicionamiento controlado ‘ ‘ Posicionamiento regulado
Conmutacion de Convertidor Mando de motor Convertidor Servomando
par de polos de frecuencia por impulsos de frecuencia

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

Posicionamiento controlado con procedimiento de marcha rapida/lenta

El posicionamiento controlado con procedimiento de marcha rapida/lenta
se inicia en el punto de arranque con una velocidad acelerada a la veloci-
dad répida. El acercamiento a la posicion se efectia mediante:

e Conmutacion de marcha rapida a marcha lenta

e Frenado de la masa en el llamado "punto de desconexién"

Figura 1-2

Punto de conmutacién
Velocidad rapida

Velocidad lenta

Velocidad

Tiempo

Punto de inicio Punto de destino

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

ejes redondos V1.0 Seite 4/18
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Posicionamiento controlado

_B_

Carro de transportT

Carro de transports
Posicionamiento a 10m T

El posicionador controlado es ajusta-
do con exactitud para una masa (por
ejemplo, 2 kg). El inicio del proceso
de frenado se determina de tal mane-
ra que el carro de transporte se de-
tenga en una posicion previamente
definida.

Posicionamiento controlado

Posicién anterior

EPT EF,

Nueva posicién

Carro de transporte

Posicionamiento a 10 m

Carro de transpor’(e

S
Desviacion

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

Posicionamiento regulado

En un posicionamiento regulado la determinacion continua de la posicion
actual tedrica y real y la compensacion de la diferencia de ambos valores
de posicién, con ayuda del dispositivo de posicionamiento, permite un al-
cance continuo de la posicién de destino. Un rebasamiento temporal de la
posicidon de destino queda corregido.

Tabla 1-2

Posicionamiento requlado

=

|
Carro de transportT

il

Carro de transports
Posicionamiento a 10 m

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

Posicionamiento regulado

Posicién anterior

BB

Nueva posicién

Carro de transporIe

MRS,

Carro de transporte
Posicionamiento a 10 m

Un aumento en el cambio de masa ya
no influye en la precision del posicio-
nador y la posicién de destino conti-
nda siendo alcanzada con exactitud.

ejes redondos V1.0
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¢ Qué se entiende por eje?

Eje lineal

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

e Eje lineal

e Eje redondo

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

Figura 1-3, ejemplos de ejes lineales

30123456789E

Eje redondo

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

Figura 1-4, ejemplo de eje-mddulo

180
135 225

90- 270

45 315
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2 Vista general de los modulos en la biblioteca
Resumen

La biblioteca contiene los siguientes médulos:

Rt_Intialise
(inicializacion y preparacion del programa al arrancar la CPU)

Rt_Jog_Motion
(permite el servicio de marcha por impulsos)

Rt_Referencing
(referencias de posicionamiento)

Rt_Positioning
(posicionamiento en el valor absoluto en direccion positiva, 0° a <360°)

Rt _Info_and_Commission (optional)

(pone a disposicion informaciones adicionales para la puesta en mar-
chay el servicio, este mddulo no es absolutamente necesario pero es
recomendable para la puesta en marcha)

Rt_Control_INT
(programa con interrupcion de tiempo de 50 ms para la llamada del
modulo Rt_Control_10)

Rt_Control_IO

(procesa toda las 6rdenes de desplazamiento relevantes para el posi-
cionador en interrupcion del tiempo, calcula la posicién actual y controla
el convertidor de frecuencia)

ejes redondos V1.0 Seite 7/18
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3 Utilizacion de la biblioteca

Integracién de la biblioteca en STEP 7-Micro/WIN

Para poder utilizar una biblioteca en STEP 7-Micro/WIN, debera integrarla
primero en la herramienta. Los pasos necesarios para ello se encuentran
listados en la siguiente tabla.

Copyright © Siemens AG 2006 All rights reserved
Set22_DocLibrat

Tabla 3-1
Paso Accion Imagen/comentario
1. La biblioteca se encuentra en la pagina
HTML de la que ha descargado este
documento. Almacene la biblioteca en su
disco duro. (el nombre de archivo de la
biblioteca es:
LSet22_MicroWin_Library_ Rotary
_V1d4.mwl®)
2. Abra STEP 7-Micro/WIN.
e Haga clic en el 4rbol de proyecto Con | e m s at i wo ie ren
la tecla derecha del ratén sobre el [DE@ @B ¢ mE | M s
punto "Libraries". | e i e
ROt -
e Seleccione el punto de ment " @ Foris =
. . i B4 Lug: [
"Add/Remove libraries". ® ﬁ B =
£ (] Compun =
oy Lomvet -
o If:;'”ﬂ. Mt £
B i}
#i- (&) Logical Dperaions
12 Move
B v -
o
:: ;Tmeu ["‘
l i Col Llﬂrv
: P : T
4. e Haga clic en el boton izquierdo e ——————
"Add". b= s
¢ Navegue en su disco duro hasta la
posicién en que se encuentra alma-
cenada la biblioteca y marquela. = | o | o
e Confirme el didlogo con un "OK".
HNH OIS E——
5. e Labiblioteca aparece en laventana. | Lt Til
e Confirme el didlogo con un "OK". R
i — | | o Crce
6. La biblioteca esta ahora disponible en
STEP 7-Micro/WIN.

ejes redondos V1.0 Seite 8/18
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Utilizacién de la biblioteca en un programa de usuario propio

Indicacion A partir de aqui se parte de la base de que la biblioteca ha sido correc-
tamente integrada en STEP 7-Micro/WIN.

Tabla 3-2
Paso Accién Imagen/comentario

1. Abra STEP 7-Micro/WIN y abra el pro-
yecto en el que desea integrar la biblio-
teca.

2. Navegue en el programa al lugar en el
que desea afadir los subprogramas de
la biblioteca.

3. e Abraen el arbol de proyecto el direc-

torio "Libraries"
e Abra la biblioteca "oloop_rt".
4, Haga clic en los siguientes subprogra-

mas y arrastrelos mediante Drag&Drop
en su programa:

e Rt _Intialise

e Rt Jog_ Motion

e Rt _Referencing

e Rt Positioning

e Rt Info_and_Commission (opcional)

5. Vincule la entrada EN de los subprogra-
mas a través en contacto estandar con la
variable SMO0.0.

Finalmente, provea las entradas y sali-
das del médulo con las correspondientes
variables. (Véase capitulo 4)

6. Asigne a la biblioteca la zona de memo- 5
ria prevista. Para ello, haga clic con el Commie
boton derecho del ratén en Program T S
Block (M6dulo de programa) y seleccio- =& L T
ne en el mend contextual "Library Memo- | =& Smd — mport...
" e[ Status [ Export...
ry...m. -[H [1ata Bl

E
E
E
|:|.. System Options., ..
- Cross R
E]--% Commui
E
E

b1 \Wizards Help... |
]--q‘ Tools

ejes redondos V1.0 Seite 9/18
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Introduzca en el siguiente menu la
zona de memoria que desea utilizar.
(La biblioteca necesita 124 bytes).

Confirme el didlogo con un "OK".

Library Memory Allocation x|

Set19 WDk [v1.2) |

The instruction ibrary 'Set19_WDM [v1.2] requires 4332 byles
of global V-memary. Specify an address where this amount of
\-memory can be used by the libary. Cick 'Suggest Addiess’
t0 use progiam cross refetence to locate an unused black of
the requied size.

VED through YE4931
Ok Abbrechen

ejes redondos V1.0
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4 Descripcion de la interface de la biblioteca
Llamada del médulo ,Rt_Initialise”
Figura 3-1
Netzwerk 1 Call Rit_lnitiskse
[
S_Akwaps On Ait_lratialize
| | EN
-S_ymbd ]msa ] Kommentat ]
S_Aays_On | MO0 | |
Tabla 4-1
N.° Denominacion Tipo Descripcioén
1. EN Entrada, BOOL Activacion del subprograma.
(debe ser llamado ciclicamen-
te)
Llamada del médulo "Rt_Jog_Motion"
Figura 3-1
Hetzwerk 2 Call Rt_Jog_totion
[ |
S_Always_On Ri_Jog_Motion
| |} EN
U_Jog_FF
I I fast_forward
U_log FB
: : fast_backwa™
U_Jog_SF
: I show_fonwand
U_log SB
: : slow_backw™
busyl1U_Jog_Busy
Symbol [Adesse [ Kommentar
S_Ahways On | SM0.0 |
U_Jog Busy |¥300.7
U_Jog FB | W300.1
'U_Jog_FF ['v300.0
"U_Jog SB [V300.3
|U_Jog_SF V300.2
ejes redondos V1.0 Seite 11/18




Rt_V1d0_es.doc

Copyright © Siemens AG 2006 All rights reserved
Set22_DoclLibrary_|

SIEMENS

Descripcion de la interface de la biblioteca

Micro Application Example 22

Tabla 4-2

ID de articulo 24104802

N.° Denominacion

Tipo

Descripcion

EN

Entrada, BOOL

Activacion del subprograma.

fast_forward

Entrada, BOOL

Si el programa se encuentra
en el modo de servicio por
impulsos, el motor ira rapido
en direccién positiva mientras
el bit esté activo.

3. fast_backward

Entrada, BOOL

Si el programa se encuentra
en el modo de servicio por
impulsos, el motor ira rapido
en direccion contraria mien-
tras el bit esté activo.

4, slow_forward

Entrada, BOOL

Si el programa se encuentra
en el modo de servicio por
impulsos, el motor ira lento en
direccion positiva mientras el
bit esté activo.

5. slow_backward

Entrada, BOOL

Si el programa se encuentra
en el modo de servicio por
impulsos, el motor ira lento en
direccion contraria mientras el
bit esté activo.

6. busy

Salida; BOOL

El bit se encuentra activo
mientras que el motor esté en
servicio por impulsos.

Llamada del médulo "Rt_Referencing"

Figura 3-1
Metzwerk 3 Call Rt_Referencing
|
S_Alwayz On Rt_FReferencing
| | EN
1 I =
M0.0
| Start
WD 356 Oifset Busyp-M0.1
Referencedf-M0.2
Abortedi-M0.3
[ Syrnbol | Adresse [ K.ommentar |
S_Always_On | SM0.0
ejes redondos V1.0 Seite 12/18
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Tabla 4-3
N.° Denominacion Tipo Descripcion
EN Entrada, BOOL Activacién del subprograma.
Start Entrada, BOOL Con un flanco positivo se
inicia la busqueda del punto
de referencia.
3. Offset Entrada, REAL Contiene el valor de la des-
viacion del punto de referen-
cia

Llamada de médulo "Rt_Positioning"

Figura 3-1
Netzweik 4 Call Rt_Positioning
[ |
S_Abways On Rit_Pozitioning
|} EN
U_Fos_Start
i JI stait
U_Pos_MNew_Position = new_setpoint busylU_Pos_Busy
] a4 olf_cteep donelU_Pos_Done
54.0=off rapid abotted - U_Pos_abarted

[ Symbol | Adresse Kommentar

| S Always On [SMo.0

| U_Pas_Aborted | V302

| U_Pos_Busy |V30.0

| U_Pos_Done PENR

| U_Pos_New_Posiion | VD320

| U_Pos_Start W300.4

Tabla 4-4
N.° Denominacién Tipo Descripcion
EN Entrada, BOOL Activacion del subprograma.
start Entrada, BOOL Con un flanco positivo inicia
un nuevo posicionamiento.
3. new_setpoint Entrada, REAL Nuevo punto de
posicionamiento. (0°-360°)
4. off_creep Entrada, REAL Punto de desconexion del

posicionamiento. Es posible
indicar valores fijos 0 suminis-
trarlos a través de una varia-
ble.

2 Indique valores fijos para los parametros off_creep y off_rapid, asi no podra modificarlos sin
MicroWin. Con ello, los parametros estan protegidos, por ejemplo, contra una sobreescritura

por error.

Indique variables para los parametros off_creep y off_rapid, asi podra modificar los valores,
por ejemplo, mediante sistemas HMI. Con ello, los pardmetros pueden ser adaptados duran-
te el servicio a nuevas circunstancias (por ejemplo, nuevos valores de friccion).

ejes redondos V1.0
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Denominacion

Tipo

Descripcioén

5. off_rapid

Entrada, REAL

Punto de conmutacioén del
posicionamiento. Es posible
indicar valores fijos 0 suminis-
trarlos a través de una varia-
ble.?

6. busy

Salida, BOOL

El bit estd en ON mientras el
posicionamiento esté activa-
do.

7. done

Salida, BOOL

El bit estd en ON cuando el
posicionamiento se ha alcan-
zado con éxito.

8. aborted

Salida, BOOL

El bit estd en ON cuando el
posicionamiento no se ha
alcanzado con éxito.

Llamada del médulo "Rt_Info_and_Commission"

Figura 3-1
Netzwerk 5

Call Bt_Info_and_Commizsion

This block caculates some additional valuss for commissioning of infomation

S_Alwayz_On Rt_Info_and_Commizsion
| | EN
1 |
Revolutionz = U_|aC_Revolutions

Cunent_Spe~U_|aC_Speed
Current_cc™ | U_|aC_acceleration
Creep_Reac™pU_|laC_CreepReached
Rapid Reac~pU_|aC_Rapidfeached
Creep_Vahe™ | U_|aC_Creeph slue_msrd
Fapd_\ahue™FU_|aC_Fapidyalue_merd
Creep Value~FU_|aC_CreepValue_merd g
Raped Vahie™|U_|aC_Rapdy slue_msid_g

| Spmbal | Adresse | Kommentar |

| §_Always_On | SMO.0

| U_laC_Acceleration VD332

| U_laC_CreepReached | W301.3

| U_laC_CreepValue_m... | VD335

| U_laC_CreepValue_m... w3015

| U_laC_RapidResched |V301.4

| U_laC_Rapidvalue_m... VD340

| U_laC_Rapidvalue_rm.. (V3016

| U_laC_Revolutions WD324

| U_laC_Speed VD328

Tabla 4-5
N.° Denominacion Tipo Descripcioén
1. EN Entrada, BOOL Activacion del subprograma.
Revolutions Salida, REAL Indica la velocidad en [min™]
del sensor.
3. Current_Speed Salida, REAL Indica la velocidad angular
[°/s].
ejes redondos V1.0 Seite 14/18
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N.° Denominacion Tipo Descripcion

4, Current_Acceleration Salida, REAL Indica la aceleracion angular
[°/s2].

5. Creep_Reached Salida, BOOL En ON después de finalizar la
aceleracion para alcanzar la
velocidad de marcha lenta.

6. Rapid_Reached Salida, BOOL En ON después de finalizar la
aceleracion para alcanzar la
velocidad de marcha rapida.

7. Creep_Value_msrd Salida, REAL Contiene el valor de medida
para el punto de desconexion
de marcha lenta.

8. Rapid_Value_msrd Salida, REAL Contiene el valor de medida
para el punto de conmuta-
cién de marcha rapida-lenta.

9. Creep_Value_qual Salida, BOOL Evalla la calidad del valor de
medida Creep_Value_msrd.

10. Rapid_Value_qual Salida, BOOL Evalla la calidad del valor de
medida Rapid_Value_qual.

Llamada del médulo "Rt_Control _INT"

Este moddulo es llamado automaticamente cada 50 ms. No es necesario
"arrastrarlo" al programa de usuario.
Llamada del médulo "Rt_Control_10"

El subprograma debe ser llamado en el programa de interrupcién
"Rt_Control _INT".

Tabla 4-6
Paso Accion Imagen/comentario
1. Navegue en el programa de interrupcién
Rt_Control_INT
2. Arrastre el subprograma Rt_Control_IO g — ——

mediante Drag&Drop al programa =
interrupcion. i '

ejes redondos V1.0 Seite 15/18
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Figura 3-1
Netzwerk 1
| |
SMO.0 Rt_Control_IO
| EN
1 I
V3005
: / : top_bit
W300.6
: : erol_ack
HCO4fast_counter Position WD 346
100004 imp_at_tumm na_motion Y3017
| Jincements 1~ cunent_op_~FVEB345
VB 344 qnew_op_mo™ stat_word |-/ 350
emor_word Y352
Tabla 4-7
N.° Denominacion Tipo Descripcion
1. EN Entrada, BOOL Activacioén del subprograma.
stop_bit Entrada, BOOL Es posible utilizar el acciona-
miento mientras el bit esté en
ON. Atencion: baja activi-
dad

3. error_ack Entrada, BOOL Con flanco positivo, un aviso
de fallo actual quedara con-
firmado.

4, fast_counter Entrada, DWORD Nivel del contador del conta-
dor rapido.

5. imp_at_turn Entrada, DWORD Numero de impulsos por rota-
cion del eje.

6. increments_tolerance Entrada, DWORD Tolerancia de la supervisién
de tiempo de inactividad.
(dentro de 50 ms)

7. new_op_mode Entrada, BYTE Modo de servicio deseado.
(Conmutacién sélo posible en
detencién).

8. Position Salida, REAL Posicién actual (sélo valido
con referencia)

9. no_motion Salida, BOOL ON con el eje detenido

10. | current_op_mode Salida, BYTE Modo de servicio actual

11. | stat_word Entrada, WORD Palabra de estado (véase
tabla 5-1)

12. | error_word Entrada, WORD Palabra de fallo (véase tabla
5-2)
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5 Informaciones de fallos

Palabra de estado

En las siguientes tablas se presentan 8 bits de la palabra de estado
"stat_word" del médulo de biblioteca "Rt_Control_10". Los demas bits no
estan ocupados.

Figura 5-1
[stat_word [Binay | ZH0000_0000_0000_0000
BitNo.: 76543210 1312111098
Tabla 5-1

Bit Denominacion Descripcién

0 Marcha lenta El convertidor de frecuencia es controlado en marcha
lenta.

1 Marcha rapida El convertidor de frecuencia es controlado en marcha
rapida.

2 Marcha atras El sentido de giro del convertidor de frecuencia es
invertido.

3 Servicio por El sistema se encuentra en el modo de servicio por

impulsos impulsos.

4 Referenciar El sistema se encuentra en el modo de servicio refe-
renciar.

5 Posicionamiento El sistema se encuentra en el modo de servicio posi-
cionamiento.

Detencion La supervision de inactividad avisa de una detencion.

7 Referenciado El sistema es referenciado y la deteccion de valor real

indica valores plausibles.
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Palabras de fallo
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En las siguientes tablas se presentan 6 bits de la palabra de fallo
"error_word" del mddulo de biblioteca "Rt_Control_|0". Los demas bits no
estan ocupados.

Figura 5-2
_Errorfword | Binary
BitNo.: 76543210 1312111098
Tabla 5-2

Bit Denominacion Descripcién

0 No autorizado El sistema no autoriza el accionamiento

1 Espera la confirma- | Un fallo actual debe ser confirmado.
cion de fallo

2 Parametro erréneo | El punto de conmutacion de marcha rapida a marcha

lenta es menor que el punto de desconexiéon de mar-
cha lenta.

3 Distancia de posi- La nueva posicion es demasiado cercana a la posiciéon
cionamiento dema- | actual. (El distanciamiento menor posible de la nueva
siado pequefia posicién a la posicidn actual es el doble del punto de

desconexion de la velocidad de marcha lenta).

4 Fuera del area de La nueva posicién no se encuentra entre 0° y 360°.
posicionamiento

5 Fallo general El bit esta activado, si existe un fallo.
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