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Notas juridicas

Filosofia en la sefalizacion de advertencias y peligros
Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal asi como para la prevencion de
dafios materiales. Las informaciones para su seguridad personal estan resaltadas con un tridngulo de
advertencia; las informaciones para evitar unicamente dafios materiales no llevan dicho tridngulo. De acuerdo al
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue.

APELlGRo

Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producira la muerte, o bien lesiones
corporales graves.

AADVERTENCIA

Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones
corporales graves.

APRECAUClON

Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales.

ATENCION
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse dafios materiales.

Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad mas estricta en cada caso. Si en una
consigna de seguridad con triangulo de advertencia de alarma de posibles dafos personales, la misma consigna
puede contener también una advertencia sobre posibles dafios materiales.

Personal cualificado
El producto/sistema tratado en esta documentacion sélo debera ser manejado o manipulado por personal
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentacién correspondiente a la
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formacién y
experiencia, el personal cualificado esta en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o
manipulacion de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros.

Uso previsto de los productos de Siemens
Considere lo siguiente:

AADVERTENCIA

Los productos de Siemens solo deberan usarse para los casos de aplicacion previstos en el catalogo y la
documentacion técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberan haber sido
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su
transporte, almacenamiento, instalacion, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberan seguirse las
indicaciones y advertencias que figuran en la documentacion asociada.

Marcas registradas
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilizaciéon por terceros
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares.

Exencién de responsabilidad
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicacién con el hardware y el software descritos.
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena
concordancia. El contenido de esta publicacion se revisa periodicamente; si es necesario, las posibles
correcciones se incluyen en la siguiente edicion.

Siemens AG A5E03790553-AG Copyright © Siemens AG 2011 - 2019.
Digital Industries ® 10/2019 Sujeto a cambios sin previo aviso Reservados todos los derechos
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Finalidad del manual

Este documento ofrece informacion detallada relativa al S7-1200 Motion Control. El
documento equivale tanto en su contenido como en su estructura al contenido de la Ayuda
en pantalla de STEP 7 V16. Asi pues, gran parte del documento presupone la interaccion
con STEP 7 para su mejor comprension.

El documento esta dirigido a programadores de STEP 7 y a personas que trabajan en los
ambitos de configuracién, puesta en marcha y servicio técnico de los sistemas de
automatizacion con aplicaciones de Motion Control.

Conocimientos basicos necesarios

Para una mejor comprensién del documento se requieren conocimientos generales en el
campo de la automatizacion y del control de movimiento.

Ademas se requieren conocimientos sobre el uso de PC o programadoras con el sistema
operativo Windows.

Teniendo en cuenta que S7-1200 Motion Control esta basado en STEP 7, se requieren
conocimientos en el uso del software basico STEP 7.

Ambito de validez del manual

Convenciones

El manual es valido para STEP 7 V16.

La presente documentacion contiene figuras de los dispositivos descritos. Las figuras
pueden diferir del dispositivo suministrado en algunos detalles.

Preste atencion también a las notas marcadas del modo siguiente:

Nota

Una nota contiene informacion importante relativa al producto descrito en la documentacion,
al manejo de dicho producto o a aquella parte de la documentacién a la que debe prestarse
especial atencion.
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Soporte adicional

Si tiene preguntas sobre el uso de los productos descritos en el manual a las que no
encuentre respuesta en este documento, dirijase a la persona de contacto de Siemens de
Su region o sucursal.

Podra localizar a su persona de contacto mas proxima en Internet
(http://www.siemens.com/automation/partner).

La guia de documentacion técnica de los distintos productos y sistemas SIMATIC se
encuentra en Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal).

Encontrara el catalogo online y el sistema de pedidos online en Internet
(https://mall.industry.siemens.com).

Centros de formacion

Para facilitarle la iniciacion al sistema de automatizacion S7, ofrecemos cursos
especializados. Dirijase por favor al centro de formacion regional o central
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/24486113).

Informacién de seguridad

Siemens ofrece productos y soluciones con funciones de seguridad industrial con el objetivo
de hacer mas seguro el funcionamiento de instalaciones, sistemas, maquinas y redes.

Para proteger las instalaciones, los sistemas, las maquinas y las redes de amenazas
cibernéticas, es necesario implementar (y mantener continuamente) un concepto de
seguridad industrial integral conforme al estado del arte. Los productos y las soluciones de
Siemens constituyen una parte de este concepto.

Los clientes son responsables de impedir el acceso no autorizado a sus instalaciones,
sistemas, maquinas y redes. Dichos sistemas, maquinas y componentes solo deben estar
conectados a la red corporativa o a Internet cuando y en la medida que sea necesario y
siempre que se hayan tomado las medidas de proteccion adecuadas (p. ej. cortafuegos y
segmentacion de la red).

Para obtener informacion adicional sobre las medidas de seguridad industrial que podrian
ser implementadas, por favor visite (https://www.siemens.com/industrialsecurity).

Los productos y las soluciones de Siemens estan sometidos a un desarrollo constante con
el fin de hacerlos mas seguros. Siemens recomienda expresamente realizar actualizaciones
en cuanto estén disponibles y utilizar unicamente las ultimas versiones de los productos. El
uso de versiones de los productos anteriores o que ya no sean soportadas y la falta de
aplicacién de las nuevas actualizaciones, puede aumentar el riesgo de amenazas
cibernéticas.

Para mantenerse informado de las actualizaciones de productos, recomendamos que se
suscriba al Siemens Industrial Security RSS Feed en
(https://lwww.siemens.com/industrialsecurity).
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Introduccidn 1

1.1 Funcionalidad Motion de la CPU S7-1200

El TIA Portal asiste al usuario, junto con la funcionalidad Motion Control de la CPU S7-1200
en el control de motores paso a paso y servomotores:

e En el TIA Portal se configuran los objetos tecnoldgicos Eje de posicionamiento y Tabla
de 6rdenes. Con ayuda de estos objetos tecnoldgicos, la CPU S7-1200 controla las
salidas para el mando de los accionamientos.

® El programa de usuario le permite controlar el eje con las instrucciones Motion Control e
iniciar con ello las 6rdenes de movimiento del accionamiento.

Consulte también
Componentes de hardware para Motion Control (Pagina 12)
Integracién del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento|(Pagina|65)
Herramientas del objeto tecnolodgico Eje de posicionamiento | (Pagina|69)
Utilizacion del objeto tecnoldgico Tabla de 6rdenes (Pagina 151)

Herramientas del objeto tecnoldgico Tabla de peticiones|(Paginal151)
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Infroduccion

1.2 Componentes de hardware para Motion Contro/

1.2

CPU S7-1200

Signal Board

12

Componentes de hardware para Motion Control

La siguiente representacion muestra la configuraciéon basica del hardware para una
aplicacién Motion Control con la CPU S7-1200.

SIEMENS

Signal Board

PTO PROFINET AQ HSC

Accionamientos y encoders

La CPU S7-1200 combina la funcionalidad de un autdmata programable con la funcionalidad
Motion Control para utilizar accionamientos. La funcionalidad Motion Control asume el
control y la vigilancia de los accionamientos.

Las Signal Boards permiten ampliar la CPU con entradas y salidas adicionales.

En caso necesario, puede utilizar las salidas digitales como salidas del generador de
impulsos para controlar accionamientos. En las CPU con salidas de relé, la sefial de impulso
no se puede emitir a través de salidas integradas, ya que los relés no soportan las
frecuencias de conmutacion necesarias. Para poder utilizar el PTO (Pulse Train Output) en
esas CPU, es necesario utilizar una Signal Board con salidas digitales.

En caso necesario, puede utilizar las salidas anal6gicas para el control de los
accionamientos conectados de forma analdgica.

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
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1.2 Componentes de hardware para Motion Contro/

PROFINET

La interfaz PROFINET permite establecer una conexion online entre la CPU S7-1200 y la
programadora. Ademas de las funciones online de la CPU, se dispone de funciones
adicionales de puesta en servicio y diagndstico para Motion Control.

Ademas, PROFINET admite el perfil PROFIdrive para la conexién de accionamientos y
encoders aptos para PROFIdrive.

Accionamientos y encdders

Los accionamientos hacen que el eje se mueva. Los encdders devuelven la posicion real
para la regulacién de posicién del eje.

La tabla siguiente muestra las posibilidades de conexion de accionamientos y encoders:

Conexién del accionamiento Conexién de encoder
PTO (Pulse Train Output)

(motores paso a paso y servomotores
con interfaz de impulsos)

Eje controlado/regulado

Con control de posicidon -

Salida analogica (AQ) Con regulacion de posicion e Encodder conectado a contador
rapido (HSC)

e Encoder conectado a médulo tec-
nolégico (TM)

e Encdder conectado a PROFINET

PROFINET Con regulacién de posicion e Encdder conectado a accionamien-
to

e Encdder conectado a contador
rapido (HSC)

e Encoder conectado a maédulo tec-
nolégico (TM)

e Encdder conectado a PROFINET

Informacién para pedidos del firmware V4.4 de la CPU

Los datos listados a continuacién son validos para la fase de suministro actualmente
instalada (sin Hardware Support Packages eventualmente instalados) del TIA Portal.

Puede instalar nuevos componentes de hardware con un Hardware Support Package
(HSP). El componente de hardware queda disponible a continuacion en el catalogo de
hardware.

Designacion

Referencia

CPU 1211C DC/DC/DC

6ES7211-1AE40-0XB0

CPU 1211C AC/DC/RLY

6ES7211-1BE40-0XB0

CPU 1211C DC/DC/RLY

6ES7211-1HE40-0XB0

CPU 1212C DC/DC/DC

6ES7212-1AE40-0XB0

CPU 1212C AC/DC/RLY

6ES7212-1BE40-0XB0

CPU 1212C DC/DC/RLY

6ES7212-1HE40-0XB0

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
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Infroduccion

1.2 Componentes de hardware para Motion Contro/

Designacion

Referencia

CPU 1214C DC/DC/DC

6ES7214-1AG40-0XB0

CPU 1214C AC/DC/RLY

6ES7214-1BG40-0XB0

CPU 1214C DC/DC/RLY

6ES7214-1HG40-0XB0O

CPU 1214FC DC/DC/DC

6ES7214-1AF40-0XB0O

CPU 1214FC DC/DC/RLY

6ES7214-1HF40-0XB0

CPU 1215C DC/DC/DC

6ES7215-1AG40-0XB0

CPU 1215C AC/DC/RLY

6ES7215-1BG40-0XB0

CPU 1215C DC/DC/RLY

6ES7215-1HG40-0XB0O

CPU 1215FC DC/DC/DC

6ES7215-1AF40-0XB0O

CPU 1215FC DC/DC/RLY

6ES7215-1HF40-0XB0

CPU 1217C DC/DC/DC

6ES7217-1AG40-0XB0

Signal Board DI4 x DC 24 V (200 kHz)

6ES7221-3BD30-0XB0O

Signal Board DI4 x DC 5 V (200 kHz)

6ES7 221-3AD30-0XB0O

Signal Board DQ4 x DC 24 V (200 kHz)

6ES7222-1BD30-0XB0

Signal Board DQ4 x DC 5 V (200 kHz)

6ES7222-1AD30-0XB0

Signal Board DI2/DQ2 x DC 24 V (20 kHz)

6ES7223-0BD30-0XB0

Signal Board DI2/DQ2 x DC 24 V (200 kHz)

6ES7223-3BD30-0XB0

Signal Board DI2/DQ2 x DC 5 V (200 kHz)

6ES7223-3AD30-0XB0

Signal Board AQ1 x 12 bits (x10V, 0 a
20 mA)

6ES7 232-4HA30-0XB0O

Consulte también

14

Funcionalidad Motion de la CPU S7-1200/|(Pagina|11)

Salidas de la CPU relevantes para Motion Control (Pagina 15)
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Bases para trabajar con S7-1200 Motion Control

2.1 Motor paso a paso en PTO

2.1.1 Salidas de la CPU relevantes para Motion Control

El numero de accionamientos utilizables depende del numero de PTO (Pulse Train Outputs)
y del nimero de salidas disponibles del generador de impulsos.

Las siguientes representaciones proporcionan informacién sobre las correspondientes

dependencias:

Numero maximo de PTO

Con la version tecnolégica V4 se dispone de 4 PTO por cada CPU. De este modo se
pueden controlar 4 accionamientos como maximo.

Tipo de senal del PTO

Dependiendo del tipo de sefial seleccionado del PTO, se necesitan 1-2 salidas del
generador de impulsos por PTO (accionamiento).

Tipo de seiial

Numero de salidas del generador de impulsos

vada) !

Impulso A y sentido B (salida de sentido desacti-

1

Impulso A y sentido B

B

Pulsacion hacia delante A y pulsacion hacia atras

A/B desfasado

A/B desfasado - cuadruple

1 La salida de sentido debe encontrarse integrada o en una Signal Board.
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Bases para trabajar con S7-1200 Motion Contro/

2.1 Moftor paso a paso en PTO

Salidas utilizables del generador de impulsos y frecuencias limite

Las variantes de relé de las CPU solo pueden acceder a las salidas del generador de
impulsos de una Signal Board.

Dependiendo de la CPU, se pueden utilizar las salidas del generador de impulsos Q0.0 a
Q1.1 con las frecuencias limite indicadas a continuacién:

CPU Q0.0 Q0.1 Q0.2 Q0.3 Q0.4 Q0.5 Q0.6 Q0.7 Q1.0 Q1.1

1211 (DC/DC/DC) 100 100 100 100 - - - - - -
kHz kHz kHz kHz

1212 (DC/DC/DC) 100 100 100 100 20 kHz | 20 kHz - - - -

kHz kHz kHz kHz

1214(F) (DC/DC/DC) 100 100 100 100 20kHz | 20 kHz | 20 kHz | 20 kHz | 20 kHz | 20 kHz
kHz kHz kHz kHz

1215(F) (DC/DC/DC) 100 100 100 100 20kHz | 20 kHz | 20 kHz | 20 kHz | 20 kHz | 20 kHz
kHz kHz kHz kHz

1217 (DC/DC/DC) 1MHz | 1MHz | 1 MHz | 1 MHz 100 100 100 100 100 100 kHz
kHz kHz kHz kHz kHz

Dependiendo de la Signal Board, se pueden utilizar las salidas del generador de impulsos
Qx.0 a Qx.3 con las frecuencias limite indicadas a continuacion:

| Signal Board Qx.0 Qx.1 Qx.2 Qx.3 - - - - - -
DI2/DQ2 x DC24V 20 kHz | 20 kHz - - - - - - - _
20kHz
DI2/DQ2 x DC24V 200 200 - - - - - - - -
200kHz kHz kHz

DQ4 x DC24V 200kHz 200 200 200 200 - - - - - -
kHz kHz kHz kHz

DI2/DQ2 x DC5V 200 200 - - - - - - - -
200kHz kHz kHz

DQ4 x DC5V 200kHz 200 200 200 200 - - - - - -
kHz kHz kHz kHz

La frecuencia limite inferior es de 1 Hz en cada caso.

Las salidas del generador de impulsos se pueden asignar libremente a los PTO.

Nota

Si se utilizan salidas del generador de impulsos de diferentes frecuencias limite conforme al
tipo de sefal, se utiliza en cada caso la frecuencia limite mas baja.

El tipo de sefal "Impulso A y sentido B" constituye una excepcion; con este tipo de sefial se
utiliza siempre la frecuencia limite de la salida del generador de impulsos.

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
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Bases para trabajar con S7-1200 Motion Control

2.1 Moftor paso a paso en PTO

Nota
Acceso a las salidas del generador de impulsos a través de la memoria imagen de proceso

Si se ha activado el PTO (Pulse Train Output) y se ha asignado a un eje, el firmware asume
el control sobre las salidas del generador de impulsos y de sentido correspondientes.

Al asumir el control se interrumpe también la conexidén entre la memoria imagen de proceso
y la salida de periferia. Si bien el usuario tiene la posibilidad de escribir en la memoria
imagen de proceso de las salidas del generador de impulsos y de sentido con el programa
de usuario o la tabla de observacion, esta no se transfiere a la salida de periferia. Por
consiguiente, tampoco es posible observar la salida de periferia a través del programa de
usuario o la tabla de observacion. La informacion leida refleja el valor de la memoria imagen
de proceso, la cual no coincide con el estado verdadero de la salida de periferia.

En las demas salidas de la CPU no asignadas fijamente por el firmware de la CPU, el
estado de la salida de periferia puede ser controlado u monitorizado de la forma habitual a
través de la memoria imagen de proceso.

Salidas para sefiales del accionamiento

Para Motion Control se puede parametrizar opcionalmente una interfaz para "Accionamiento
habilitado" y "Accionamiento listo".

Si se utiliza la interfaz del accionamiento es posible seleccionar libremente la salida digital
para "Accionamiento habilitado" y la entrada digital para "Accionamiento listo".

Limites de aceleracion/deceleracion

Limites de tirén

Para la aceleracion y deceleracién se aplican los siguientes limites:

Aceleracién/deceleraciéon Valor
Aceleracion/deceleraciéon minimas 5,0E-3 pulsos/s?
Aceleracion/deceleracién maximas 9,5E+9 pulsos/s?

Para el tiron son vélidos los siguientes limites:

Tirén Valor
Tiron minimo 4,0E-3 pulsos/s?
Tiréon maximo 1,0E+10 pulsos/s3

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
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Bases para trabajar con S7-1200 Motion Contro/

2.1 Moftor paso a paso en PTO

Consulte también

18

Salidas de la CPU relevantes para Motion Control (versién tecnoldgica V1...3)|(Pagina 347)
Principio de la interfaz de impulsos (Pagina 19)

Relacién entre el tipo de sefal y el sentido de desplazamiento (Pagina 19)

Finales de carrera por hardware y por software (Pagina 43)

Limitacion de tirones|(Pagina 44)

Referenciar (Pagina 45)

Componentes de hardware para Motion Control|(Pagina 12)

Integracién del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento|(Pagina|65)

Herramientas del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento|(Pagina|69)
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Bases para trabajar con S7-1200 Motion Control

2.1 Moftor paso a paso en PTO

21.2 Principio de la interfaz de impulsos

En funcion de los ajustes del motor paso a paso, cada impulso hace que el motor paso a
paso se desplace en un angulo definido. Si el motor paso a paso esta ajustado, p. €j., a
1000 impulsos por revolucion, el motor paso a paso rotara 0,36° por impulso.

La velocidad del motor paso a paso viene determinada por el nimero de impulsos por
unidad de tiempo.

'y
lenta

rapida

UL

Las indicaciones siguientes también son aplicables a los servomotores con interfaz de
impulsos.

Consulte también
Salidas de la CPU relevantes para Motion Control (Pagina 15)
Relacién entre el tipo de sefnal y el sentido de desplazamiento (Pagina 19)
Finales de carrera por hardware y por software (Pagina 43)
Limitacion de tirones|(Pagina|44)
Referenciar/(Pagina 45)
Integracién del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento|(Pagina|65)

Herramientas del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento | (Pagina|69)

2.1.3 Relacion entre el tipo de sefial y el sentido de desplazamiento
La CPU emite la velocidad y el sentido de desplazamiento a través de dos salidas.

Las relaciones entre la configuracion y el sentido de desplazamiento difieren en funcion del
tipo de sefal seleccionado. En la configuracién del eje, en "Parametros basicos > General",
pueden configurarse los siguientes tipos de sefal:

e "PTO: impulso Ay sentido B"

e "PTO: pulsacién hacia delante A y pulsacién hacia atras B" (a partir de V4)
e "PTO: A/B desfasado" (a partir de V4)

e "PTO: A/B desfasado, cuadruple" (a partir de V4)

El sentido de movimiento se ajusta en la configuracion del eje, en el area "Parametros
avanzados > Mecanica". Si activa la opcion "Invertir sentido", se invierte la l6gica de sentido
descrita a continuacion para el correspondiente tipo de senal.

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
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Bases para trabajar con S7-1200 Motion Contro/

2.1 Moftor paso a paso en PTO

PTO: Impulso A y sentido B

5Vi2aV

Salida de impulso

ov

5V/i24 VvV
Salida de sentido

ov

20

Con este tipo de sefal se evaluan los impulsos de la salida de impulsos y el nivel de la
salida de sentido.

Los impulsos se emiten a través de la salida de impulso de la CPU. La salida de sentido de
la CPU predetermina el sentido de giro del accionamiento:

® 5V/24 V en la salida de sentido = sentido de giro positivo
® 0V en la salida de sentido = sentido de giro negativo

La tension indicada depende del hardware empleado. Los valores mencionados no son
validos para las salidas diferenciales de la CPU 1217.

Sentido de desplazamiento Sentido de desplazamiento
positivo negativo

1000000 .

) -

t >8 us

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG



Bases para trabajar con S7-1200 Motion Control

2.1 Moftor paso a paso en PTO

PTO: pulsacién hacia delante A y pulsacién hacia atras B (a partir de V4)
En este tipo de senal se evaluan los impulsos de una salida.

El impulso para el sentido positivo se emite a través de la "Salida de impulso adelante". El
impulso para el sentido negativo se emite a través de la "Salida de impulso atras".

La tension indicada depende del hardware empleado. Los valores mencionados no son
validos para las salidas diferenciales de la CPU 1217.

Sentido de Sentido de
desplazamiento positivo desplazamiento negativo

U A |
|
5Vi24V_ |
Salida de impulso ascen- |
dente |

oV ' .

I t7
I
5V/24 V_| |
Salida de impulso descen- I
dente |
|

0 V [ :

t

PTO - A/B desfasada (a partir de V4)
Para este tipo de sefal se evallan los flancos ascendentes de una salida en cada caso.

El impulso se emite a través de la salida "Sefal A" y, desfasado, a través de la salida "Senal
B". El desfase entre las salidas define el sentido de giro:

e Sefal A adelantada 90° con respecto a sefial B = sentido de giro positivo

e Sefal B adelantada 90° con respecto a sefial A = sentido de giro negativo
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Bases para trabajar con S7-1200 Motion Contro/

2.1 Moftor paso a paso en PTO

PTO - A/B desfasada, cuadruple (a partir de V4)

Con este tipo de sefal se evaluan los flancos ascendentes y descendentes de las dos
salidas. Un periodo de impulso tiene cuatro flancos en dos fases (A y B). Por ello, la
frecuencia de impulsos en la salida se reduce a una cuarta parte.

El impulso se emite a través de la salida "Sefal A" y, desfasado, a través de la salida "Senal
B". El desfase entre las salidas define el sentido de giro:

e Seial A adelantada 90° con respecto a sefal B = sentido de giro positivo
e Sefal B adelantada 90° con respecto a sefial A = sentido de giro negativo

La tension indicada depende del hardware empleado. Los valores mencionados no son
validos para las salidas diferenciales de la CPU 1217.

Sentido de la marcha Sentido de la marcha
positivo negativo
PTO (A/B
desfasado)
u

4

< nnnnnnt
Znnnnnnr

PTO (A/B
desfasado
cuadruple)

LT
T,

Ua

5Vi24 Vv +

Sefal A

oV

v

5V/i24V +

Senal B

oV

v
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Bases para trabajar con S7-1200 Motion Control
2.1 Moftor paso a paso en PTO

Invertir el sentido de direccién
Si se activa la opcidn "Invertir sentido”, se invierte la I6gica de sentido:
e PTO: Impulso Ay sentido B
— 0V en la salida de sentido (nivel bajo) = sentido de giro positivo
— 5V/24 V en la salida de sentido (nivel alto) = sentido de giro negativo

La tension indicada depende del hardware empleado. Las tensiones indicadas no son
validas para las salidas diferenciales de la CPU 1217.

e PTO: pulsacién hacia delante Ay pulsacién hacia atras B

Las salidas "Salida de impulso descendente" y "Salida de impulso ascendente" se
intercambian.

® PTO - A/B desfasada
Las salidas "Senal A" y "Senal B" se intercambian.
® PTO - A/B desfasada, cuadruple

Las salidas "Sefnal A" y "Senal B" se intercambian.

Consulte también
Salidas de la CPU relevantes para Motion Control|(Pagina|15)
Principio de la interfaz de impulsos (Pagina 19)
Finales de carrera por hardware y por software (Péagina 43)
Limitacion de tirones|(Pagina|44)
Referenciar (Pagina 45)
Integracién del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento|(Pagina|65)

Herramientas del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento|(Pagina|69)
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2.2 Accionamiento PROFIdrive / conexion analégica del accionamiento
analdgica
2.2.1 Conexién de accionamientos y encoders

A un eje de posicionamiento con conexion del accionamiento a través de
PROFIdrive/analégica se asigna un accionamiento y un encoder.

Los accionamientos aptos para PROFIdrive se conectan mediante telegramas PROFIdrive.
La consigna se predetermina mediante telegramas PROFIdrive.

Los accionamientos con interfaz de consigna analdgica se conectan a través de una salida
analdgica y una senal de habilitacion opcional. La consigna se predetermina a través de una
salida analogica.

Opciones de conexion

Los accionamientos aptos para PROFIdrive se conectan a través de la interfaz PROFINET
de la CPU.

Los accionamientos con interfaz de consigna analdgica se conectan con la CPU a través de
una de las siguientes conexiones:

® Salida analdgica a través de Signal Board

® Salida analdgica integrada

® Salida analdgica a través de modulo de salidas analogicas
Para un encoder existen las posibilidades de conexién siguientes:
® Encdder conectado a accionamiento PROFIdrive

® Encdder conectado a modulo tecnolégico

® Encdder PROFIdrive conectado directamente a PROFINET 10

(En estos encdders el valor del encéder se transfiere respectivamente mediante
telegramas PROFIdrive, a través de PROFIBUS o PROFINET).

® Encdder conectado a contador rapido (HSC - High Speed Counter)

En esta opcion de conexion las sefales de encdder se conectan directamente con un
HSC, que calcula los valores de encdder a partir de ellas. Dependiendo de la CPU,
pueden utilizarse hasta 6 encoders HSC.

Numero maximo de ejes

Mediante PROFIdrive o la conexién analdgica del accionamiento se puede controlar un
maximo de 8 accionamientos (el numero es independiente del estado de simulacion del eje).
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222 Aplicacién automatica de los parametros de accionamiento y encéder en el
dispositivo
Para el funcionamiento, las magnitudes de referencia para la conexiéon de accionamientos y

encoders deben estar ajustadas de forma idéntica tanto en el controlador como en el
accionamiento o encoder.

La consigna de velocidad de giro NSOLL y el valor real de velocidad de giro NIST se
transfieren en el telegrama PROFIdrive como valor porcentual en relacion a la velocidad de
giro de referencia. El valor de referencia para la velocidad de giro debe estar ajustada de
forma idéntica tanto en el controlador como en el accionamiento.

La resolucion del valor real en el telegrama PROFIdrive también debe estar ajustada de
forma idéntica tanto en el controlador como en el accionamiento o médulo encoder.

Aplicacion automatica de parametros

En los accionamientos SINAMICS V4.x o superiores y en los encdders PROFIdrive a partir
del numero de versién A16, los parametros de los accionamientos y los encdders pueden
aplicarse automaticamente en la CPU.

Los parametros correspondientes se aplican después de (re)inicializar el objeto tecnolégico
y (re)arrancar el accionamiento y la CPU. Los cambios en la configuracién del
accionamiento se aplican tras rearrancar el accionamiento o reiniciar el objeto tecnoldgico.

En el controlador, en las variables del objeto tecnolégico <Nombre de
eje>.StatusDrive.AdaptionState = 2 y <Nombre de eje>.StatusSensor[1].AdaptionState = 2
se puede comprobar si los parametros se han aplicado correctamente.
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Parametros

Los ajustes del controlador se realizan en el TIA Portal en "Objeto tecnolégico >
Configuracion > Parametros basicos > Accionamiento/encéder”.

Los ajustes del accionamiento y el encoder se realizan en la configuracion del hardware

correspondiente.

La tabla siguiente compara los ajustes en el TIA Portal, en el controlador y los
correspondientes parametros del accionamiento/encéder:

eje>.Sensor[n].Parameter.StepsPerRevol
ution

P979[12] Encéder 2

Ajuste en el TIA Portal Controlador Parametros de accio- | Aplicacion
Variable del bloque de datos tecnolégico namiento automati-
ca
Accionamiento
Numero de telegrama Direccion de entrada telegrama Numero de telegrama -
<Nombre de P922
eje>.Actor.Interface.Addressin
Direccion de salida telegrama
<Nombre de
eje>.Actor.Interface.AddressOut
Velocidad de giro de referencia en [rpm] | <Nombre de Accionamientos X
eje>.Actor.DriveParameter.ReferenceSpe | SINAMICS: P2000
ed
Velocidad de giro maxima del motor en <Nombre de Accionamientos X
[1/min] eje>.Actor.DriveParameter.MaxSpeed SINAMICS: P1082
Accionamiento <Nombre de eje>.Actor.Type - -
0 = Conexién analogica del accionamien-
to
1 = PROFIdrive
2 = PTO (Pulse Train Output)
Encéder
Telegrama <Nombre de P922 -
eje>.Sensor[n].Interface.Addressin
<Nombre de
eje>.Sensor[n].Interface.Addressout
Tipo de encoder <Nombre de eje>.Sensor[n].System P979[1] Bit0 Encoder X
e Lineal incremental 0: rotativo 1 . ’
e Lineal absoluto 1: lineal 5979[11] Bit0 Encoder
* Rotativo incremental <Nombre de eje>.Sensor[n].Type P979[5] Encdder 1 -
* Rotativo absoluto 0: incremental P979[15] Encoder 2
1: absoluto
Resolucion, encdder lineal <Nombre de P979[2] Encdder 1 X
La division de la reticula esta indicada en | €/€>-Sensor[n].Parameter.Resolution P979[12] Encoder 2
la placa de caracteristicas del encoder
como distancia entre rayas en el sistema
de medicion lineal.
Incrementos por vuelta, encoder rotativo | <Nombre de P979[2] Encdder 1 X
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Ajuste en el TIA Portal Controlador Parametros de accio- | Aplicacion
Variable del bloque de datos tecnolégico namiento automati-
ca
Numero de bits para la resolucién fina <Nombre de P979[3] Encdder 1 X
XIST1 eje>.Sensor[n].Parameter.FineResolution P979[13] Encoder 2
Valor real ciclico del encoder, encoder Xist1
lineal o rotativo
Numero de bits para la resolucién fina <Nombre de P979[4] Encdder 1 X
XIST2 eje>.Sensor[n].Parameter.FineResolution P979[14] Encoder 2
Valor absoluto del encoder, encoder Xist2
lineal o rotativo
Vueltas del encéder determinables, en- <Nombre de P979[5] Encdder 1 X
céder absoluto rotativo eje>.Sensor[n].Parameter.DeterminableR P979[15] Encéder 2
evolutions

Consulte también

Configuracién - Accionamiento - PTO (Pulse Train Output) (Pagina 76)

Configuracion - Accionamiento - Conexion analégica del accionamiento|(Pagina 78)

Configuracion - Accionamiento - PROFIdrive |(Pagina|80)
Configuracion - Encéder - Encdder conectado a PROFINET/PROFIBUS |(Pagina|84)

Configuracion - Encéder - Encéder con contador rapido (HSC) (Pagina|87)
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2.2.3 PROFIdrive

PROFIdrive es el perfil estandar normalizado para tecnologia de accionamientos a la hora
de conectar accionamientos y encoders via PROFINET 1O. Los accionamientos y encoders
que soportan el perfil PROFIdrive se conectan conforme a la norma PROFIdrive.

Encontrara la especificacion de PROFIdrive actual en:

https://www.profibus.com (http://www.profibus.com)

La comunicacién entre el controlador y el accionamiento o el encdder se realiza a través de
diferentes telegramas PROFIdrive. Cada telegrama tiene una estructura normalizada. En
cada caso se selecciona el telegrama adecuado a cada aplicacién. En los telegramas
PROFIdrive se transfieren palabras de control y estado asi como consignas y valores reales.

Telegramas para PROFIdrive

La consigna de un eje de posicionamiento se transfiere a un accionamiento por medio del
telegrama PROFIdrive 1, 2, 3 0 4.

El valor de encoder se transfiere en un telegrama junto con la consigna (telegrama 3y 4) o
bien en un telegrama de encoder aparte (telegrama 81 u 83).

Las tablas siguientes muestran los telegramas PROFIdrive soportados para la asignacion de
accionamientos y encéders:

Telegramas es- Descripcion breve
tandar
1 e Consigna de velocidad de giro 16 bits (NSOLL)

e Velocidad de giro real 16 bits (NIST)

2 e Consigna de velocidad de giro 32 bits (NSOLL)
e Velocidad de giro real 32 bits (NIST)
e Sefal de vida

3 e Consigna de velocidad de giro 32 bits (NSOLL)
e Velocidad de giro real 32 bits (NIST)

e 1 encéder

e Sefal de vida

4 e Consigna de velocidad de giro 32 bits (NSOLL)
e Velocidad de giro real 32 bits (NIST)
e 2encdders

e Sefal de vida
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Telegramas es- Descripcién breve
tandar para encé-

der

81 e 1 encoder

e Sefal de vida

83 e Velocidad de giro real 32 bits (NIST)
e 1 encoéder

e Sefal de vida

224 Regulacién

Los accionamientos que estan conectados a través de PROFIdrive o de una interfaz
analdgica del accionamiento también se operan con regulacion de posicién. En caso de
realizar trabajos de mantenimiento o reparacion, el eje también se puede operar sin
regulacion de posicion.

El regulador de posicion es un regulador P con precontrol de velocidad.

Estructura del regulador
La siguiente imagen muestra la estructura del regulador de S7-1200 Motion Control:

Controlador Accionamiento

Control anticipativo

vV consigna Valor de control anticipativo

Regulador de posicién Regulador de velocidad

Nl s (e

X consigna

+

Interpolador

I nreal o
L

n tonsigna

x real nreal

MC-Interpolator [OB92] calcula la posicion de consigna para el eje. La diferencia entre la
posicion real y de consigna se multiplica por el factor de ganancia del regulador de posicién.
El valor resultante se suma al valor de precontrol y se emite al accionamiento como
consigna de velocidad de giro a través de PROFIdrive o de la salida analdgica.

El encdder captura la posicion real del eje y la devuelve al controlador a través de un
telegrama PROFIdrive o de un HSC (High Speed Counter).
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2.2.5

Conexion de datos del accionamiento PROFIdrive / encdder PROFIdrive

La conexion de datos de accionamientos PROFIdrive y encéders PROFIdrive tiene lugar
directamente mediante el telegrama PROFIdrive o bien mediante un bloque de datos.

Utilice la conexién mediante un bloque de datos si desea modificar o evaluar el contenido de
los telegramas en el programa de usuario en funcién del proceso.

Principio de la conexion de datos directamente al accionamiento/encoder

30

El siguiente diagrama de funcionamiento simplificado muestra la conexién de datos directa a
accionamientos PROFIdrive y encoders PROFIdrive a través de telegramas:

MC-Servo MC-Interpolator
[0B91] @ [0B92] @
PIP OB Servo  (3) PIP OB Servo  (4)
( ®
PROF Idrive drive/encoder @

v

©®@ © ® ©

El bloque de organizacion "MC-Servo" calcula el regulador de posicién.

Al inicio del "MC-Servo" se lee el telegrama de entrada del accionamiento o el encéder (@ -
>® -> @). Si se ha agregado un bloque de organizacion "MC-PreServo", el telegrama se
lee al inicio del "MC-PreServo".

Al final del "MC-Servo" se escribe el telegrama de salida para el accionamiento o el encdder
(@ -> ® -> ®). Si se ha agregado un bloque de organizacion "MC-PostServo", el telegra-
ma se escribe al final del "MC-PostServo".

El bloque de organizacion "MC-Interpolator" se llama en cada ciclo de aplicacion Motion des-
pués del "MC-Servo".

En el "MC-Interpolator” se evallan las instrucciones Motion Control, se generan las consig-
nas para el siguiente ciclo de aplicaciéon Motion y se vigila el objeto tecnolégico.

La memoria imagen parcial del proceso "TPA OB Servo" de las entradas se actualiza en el
ciclo de aplicacion Motion.

La memoria imagen parcial del proceso "TPA OB Servo" de las salidas se actualiza en el
ciclo de aplicacion Motion.

Intercambio de telegramas a través de direcciones de periferia del controlador y del acciona-
miento o encoder.

Accionamiento PROFIdrive o encéder PROFIdrive
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Principio de la conexion de datos mediante un bloque de datos

El siguiente diagrama de funcionamiento simplificado muestra la conexién de datos con
accionamientos PROFIdrive y encoders PROFIdrive a través de un bloque de datos: Los
siguientes apartados contienen detalles sobre la ejecucion.

Para poder modificar o evaluar el contenido de los telegramas en funcién del proceso, se
intercala un bloque de datos como interfaz de datos (consulte D y ®).

Utilice para ello los bloques de organizacién "MC-PreServo" y "MC-PostServo" para
alcanzar una elevada calidad de la regulacién de posicion.

Los bloques de organizacién "MC-PreServo" y "MC-PostServo" se pueden agregar en el
arbol del proyecto con el comando "Agregar nuevo bloque".
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MC-Servo
[OB91]

MC-PreServo MC-PostServo MC-Interpolator
[OB67] [OB95] [OB92]

4"3 @

A

PIPOB Servo  (5) PIPOBServo  (6)

A

PROFIdrive drive/encoder

Q @ ©

®

MC-PreServo se llama antes de MC-Servo.

En el programa de usuario de "MC-PreServo" transfiera el contenido del telegrama de entra-
da de la memoria imagen parcial "IPP OB Servo" ® al bloque de datos de la interfaz de
datos.

En el programa de usuario de "MC-PreServo" se puede editar o evaluar el area de entradas
del telegrama.

El bloque de organizacion "MC-Servo" calcula el regulador de posicion.

Al inicio del "MC-Servo" se lee el telegrama de entrada del accionamiento o el encoder en el
blogue de datos de la interfaz de datos (@ -> @).

Al final del "MC-Servo" se escribe el telegrama de salida del accionamiento o el encoder en el
bloque de datos de la interfaz de datos (@ -> ).

MC-PostServo se llama tras MC-Servo.

En el programa de usuario de "MC-PostServo" se puede editar o evaluar el area de salidas
del telegrama.

Al final del programa de usuario de "MC-PostServo" transfiera el contenido del telegrama de
salida desde la interfaz de datos del bloque de datos a la memoria imagen parcial "IPP OB
Servo" ®).

El bloque de organizacion "MC-Interpolator" se llama en cada ciclo de aplicacion Motion des-
pués del "MC-PostServo".

En el "MC-Interpolator” se evallan las instrucciones Motion Control, se generan las consig-
nas para el siguiente ciclo de aplicacion Motion y se vigila el objeto tecnolégico.

La memoria imagen parcial del proceso "TPA OB Servo" de las entradas se actualiza en el
ciclo de aplicacion Motion.

La memoria imagen parcial del proceso "TPA OB Servo" de las salidas se actualiza en el
ciclo de aplicacion Motion.

Intercambio de telegramas a través de direcciones de periferia del controlador y del acciona-
miento o encoder.

Accionamiento PROFIdrive o encéder PROFIdrive
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Procedimiento basico para la conexion de datos mediante bloque de datos

Proceda como se describe a continuacién para utilizar la conexién de datos a través del
bloque de datos. La conexion de datos puede configurarse por separado para
accionamiento y encoder PROFIdrive.

Crear bloque de datos para conexién de datos

El usuario debe encargarse de crear el bloque de datos para la conexion de datos. Para la
conexion de datos, el bloque de datos debe incluir una estructura de datos del tipo
"PD_TELXx". "x" representa el numero de telegrama del accionamiento o encoder ajustado
en la configuracién del dispositivo.

Para crear el bloque de datos, proceda como se describe a continuacion:
1. Cree un bloque de datos nuevo del tipo "DB global".

2. Marque el bloque de datos en el arbol del proyecto y seleccione el comando del menu
contextual "Propiedades".

3. Desactive los atributos siguientes en Atributos y aplique el cambio con OK:
"Depositar solo en la memoria de carga"
"Bloque de datos protegido contra escritura en el dispositivo"
"Acceso optimizado al bloque" para objetos tecnoldgicos <V7.0

4. Abra el bloque de datos en el editor de bloques.

5. En el editor de bloques, inserte una estructura de variables del tipo "PD_TELX" en forma
de texto.

6. Compile el bloque de datos para la conexiéon a datos antes de utilizarlo en la
configuracion de los ejes.

En esta variable se encuentra la estructura de variables "Input", para el rango de entrada del
telegrama, y "Output", para el rango de salida del telegrama.

Nota

"Input" y "Output" se emplean desde el punto de vista de la regulacién de posicién. El rango
de entrada contiene, p. €j., los valores de reales del accionamiento, el rango de salida, las
consignas para el accionamiento.

El bloque de datos puede incluir las estructuras de datos de varios ejes, encéders y
contenido de otros tipos.

Configurar conexién de datos mediante un bloque de datos
Para configurar el eje, proceda del siguiente modo:
1. Abra la ventana de configuracion "Interfaz de hardware > Accionamiento/Encoder”.
2. En la lista desplegable, seleccione el bloque de datos "Bloque de datos".

3. En el campo "Bloque de datos”, elija el bloque de datos creado previamente.
Abralo y seleccione el nombre de variable definido para el accionamiento y el encdder.
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Agregar variable PLC para el acceso a telegramas

Cree la siguiente variable PLC para poder acceder a los rangos de entrada y de salida del
telegrama.

Para la variable PLC del rango de entrada, proceda del siguiente modo:
1. Abra la carpeta "Variables PLC" en el arbol del proyecto y visualice todas las variables.

2. Agregue una nueva variable y asigne un nombre univoco, p. €j., compuesto por el
nombre del eje o del encdder, el tipo de telegrama y el rango de direcciones.

3. Introduzca el tipo "PD_TELx_IN" en forma de texto en la columna "Tipo de datos".

4. Introduzca la direccidon de entrada del telegrama del accionamiento/encoder en la
columna "Direccion".
La direccion se encuentra en la configuracion de dispositivo del accionamiento o
encoder.

Proceda de manera analoga para la variable PLC del rango de salida y seleccione como tipo
de datos "PD_TELx_OUT" y como direccion la direccidn de salida del telegrama del
accionamiento/encoder.

Programacion de MC-PreServo y MC-PostServo
MC-PreServo

El programa de usuario de "MC-PreServo" debe leer el area de entrada del telegrama y
transferirla al bloque de datos de la conexién de datos.

Para ello, en el programa de usuario del "MC-PreServo" asigne la variable PLC definida
anteriormente del area de entrada a la estructura de variables "Input" del bloque de datos.

Con instrucciones adicionales se pueden editar los datos de la estructura de variables
"Input" del bloque de datos antes de transferirlos al "MC-Servo" y de que sean procesados
por "MC_Servo".

MC-PostServo

Al finalizar su procesamiento, "MC-Servo" transmite el area de salida del telegrama a la
estructura de variables "Output" del bloque de datos.

En el programa de usuario de "MC-PostServo" , el contenido de la estructura de variables
"Output" del bloque de datos debe escribirse en la direccidon de salida del telegrama.

En el programa de usuario de "MC-PostServo", asigne la estructura de variables "Output"
del bloque de datos a la variable PLC del area de salida definida anteriormente.
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Si debe modificarse el rango de salida, debe hacerse antes de la instruccién de asignacion.

ATENCION

Dafiios en la maquina

La manipulacién indebida de los telegramas del accionamiento y encéder puede producir
movimientos indeseados del accionamiento.

Compruebe si el programa de usuario es coherente en la conexién del accionamiento y del
encoder.

Encontrara un ejemplo de aplicacion para el uso de MC-PreServo y MC-PostServo en:

https://support.industry.siemens.com/cs/document/109741575
(https://support.industry.siemens.com/cs/document/109741575)

Consulte también
Trama PROFIdrive (Pagina 212)
Configuracion - Accionamiento - PROFIdrive (Pagina 80)

Configuracion - Encéder - Encdder conectado a PROFINET/PROFIBUS |(Pagina|84)

Conexion de datos de accionamientos con conexidon analdgica de accionamientos
(Pagina 36)

Blogues de organizacién para Motion Control (Pagina 38)
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2.2.6

Conexién de datos de accionamientos con conexién analégica de
accionamientos

De manera alternativa, la conexion de datos de accionamientos con interfaz analégica del
accionamiento también se puede efectuar a través de un bloque de datos.

Utilice la conexién mediante un bloque de datos si desea adaptar la consigna analdgica en
el programa de usuario en funcién del proceso.

Principio de la conexion de datos mediante un bloque de datos

Cuando finaliza la regulacion de posicién a través del MC-Servo [OB91], la consigna del
accionamiento analdgico se escribe en la salida analdgica asignada.

Para poder modificar la consigna analdgica en funcion del proceso, se intercala una interfaz
de datos mediante un bloque de datos.

La consigna del accionamiento analdgico se puede procesar a través del bloque de
organizacién MC-PostServo [OB95] en el bloque de datos y, a continuacién, se puede
escribir en la direccion de la periferia.

El MC-PostServo se llama tras el MC-Servo. El usuario debe encargarse de programar el
bloque de organizacion MC-PostServo, que debe agregarse mediante el comando "Agregar
nuevo bloque".

Procedimiento basico

Proceda como se describe a continuacién para utilizar la conexién de datos a través del
blogue de datos. La conexion de datos se puede configurar por separado para
accionamientos con interfaz de accionamiento analdgica y encoders PROFIdrive.
Encontrara informacion sobre la conexion de datos de los encéders PROFIdrive en el
capitulo Conexion de datos del accionamiento PROFIdrive / encoder PROFIdrive
(Pagina|30).

Crear bloque de datos para conexién de datos

36

El usuario debe encargarse de crear el bloque de datos.
Para crear el bloque de datos, proceda como se describe a continuacion:
1. Cree un bloque de datos nuevo del tipo "DB global".

2. Marque el bloque de datos en el arbol del proyecto y seleccione el comando del menu
contextual "Propiedades".

3. Desactive los atributos siguientes en Atributos y aplique el cambio con OK:
"Depositar solo en la memoria de carga"
"Bloque de datos protegido contra escritura en el dispositivo"
"Acceso optimizado al bloque" para objetos tecnologicos <V7.0

4. Abra el bloque de datos en el editor de bloques.

5. En el editor de bloques, inserte una variable del tipo de datos "WORD".

6. Compile el bloque de datos para la conexiéon a datos antes de utilizarlo en la
configuracion de los ejes.
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Configurar conexion de datos mediante un bloque de datos

Para la configuracion, proceda del modo siguiente (en la ventana de configuraciéon
Parametros basicos > General debe estar seleccionada la "Conexion analégica del
accionamiento"):

1. Abra la ventana de configuracion Parametros basicos > Accionamiento.

2. En el campo "Salida analégica", seleccione la variable del bloque de datos definida
previamente.

Poner la direccion de salida analdgica en la memoria imagen de proceso TPA OB Servo

Para alcanzar una calidad de regulacién suficiente, el area de direcciones de la salida
analdgica debe encontrarse en la memoria imagen de proceso "TPA OB Servo".

Proceda como se describe a continuacion:

1. Abra el médulo de la salida analégica en la configuracién del dispositivo.
2. Abra la ficha "General".

3. Seleccione "Direcciones E/S".

4

. Seleccione "MC-Servo" como bloque de organizacion. "TPA OB Servo" se selecciona
automaticamente como memoria imagen de proceso.

5. En la ficha "Variables E/S" asigne otro nombre de variable a la salida analdgica.

Programacion de MC-PostServo

En el programa de usuario de MC-PostServo, asigne la variable del bloque de datos a la
variable de la salida analégica.

Al finalizar el MC-PostServo, el area de salidas del "TPA OB Servo" se escribe en la
periferia.

/\ADVERTENCIA

La manipulacién indebida de la consigna del accionamiento puede suponer un peligro para
las personas y para la maquina.

Tome medidas de prevencion suficientes para evitar peligros para las personas y para la
maquina.
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227 Comportamiento de ejecucién
2271 Bloques de organizacién para Motion Control
Descripcién

Si crea un objeto tecnolégico "Eje de posicionamiento” con accionamiento PROFIdrive o con
interfaz de accionamiento analdgica, se crean automaticamente bloques de organizacion
para procesar objetos tecnoldgicos. La funcionalidad Motion Control de los objetos
tecnoldgicos genera un nivel de ejecucion propio y se llama de acuerdo con el ciclo de
aplicacién de Motion Control.

Se crean los siguientes bloques de organizacion:
e MC-Servo [OB91]

Calculo del regulador de posicion
® MC-Interpolator [OB92]

Evaluacion de las instrucciones de Motion Control, la generacion de consignas y funcion
de vigilancia

Opcionalmente se pueden utilizar los siguientes bloques de organizacion:
® MC-PreServo [OB67]

Por ejemplo, preparacion de los contenidos de telegramas del sistema de accionamiento
® MC-PostServo [OB95]

Por ejemplo, preparacion de las consignas del sistema de accionamiento

Los bloques de organizacién MC-Servo [OB91] y MC-Interpolator [OB92] estan protegidos
(proteccion de know-how), al contrario que los bloques MC-PreServo [OB67] y MC-
PostServo [OB95]. No es posible ver o modificar el cédigo del programa.

La relacion de ciclo entre los dos bloques de organizacion es siempre 1:1. MC-Servo [OB91]
se ejecuta siempre antes de MC-Interpolator [OB92].

El ciclo de aplicacion Motion Control y la prioridad de los bloques de organizacién se pueden
ajustar conforme a las exigencias de calidad de regulacién y a la carga del sistema.
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Ciclo de aplicacién Motion Control

Prioridad

El ciclo de aplicacién Motion Control en el que se llama el MC-Servo [OB91] puede ajustarse
en las propiedades del bloque de organizacién, en "General > Tiempo de ciclo":

El MC-Servo [OB91] se llama de forma ciclica con el "ciclo de aplicacién" indicado.

El ciclo de aplicacién Motion Control debe elegirse lo suficientemente grande como para
poder procesar todos los objetos tecnolégicos en un solo ciclo. Si el tiempo de
procesamiento de los objetos tecnolégicos es mayor que el ciclo de aplicacién se producen
desbordamientos (Pagina 40).

Para evitar fallos en la secuencia de programa de la CPU, ajuste el ciclo de aplicacién
Motion Control en funcion del numero de ejes utilizados del siguiente modo:

Ciclo de aplicacion de Motion Control = (numero de ejes con regulacion de posicién x 2 ms)
+2ms

La tabla siguiente muestra a modo de ejemplo el ciclo de aplicacién Motion Control
resultante de acuerdo con el numero de ejes con regulacion de posicién:

Numero de ejes Ciclo de aplicacién Motion Control
1 4 ms
2 6 ms
4 10 ms
8 18 ms

Para SINAMICS debe regir ademas:

e Ciclo de aplicacién de Motion Control (MC-Servo) = memoria imagen de proceso del
accionamiento SINAMICS (parametro P2048) = ciclo de bus

Todos los tiempos deben seleccionarse como multiplo entero mutuo.

En caso necesario, la prioridad de los bloques de organizacion se ajusta en sus
propiedades, en "General > Atributos > Prioridad".
® MC-Servo [OB91]

Prioridad 17 a 26 (valor predeterminado 25)
e MC-Interpolator [OB92]

Prioridad 16 a 25 (valor predeterminado 24)
La prioridad del MC-Servo [OB91] debe estar al menos un nivel por encima de la prioridad
de MC-Interpolator [OB92].

MC-PreServo [OB67] y MC-PostServo [OB95]

Los bloques de organizacion MC-PreServo [OB67] y MC-PostServo [OB95] son
programables y se llaman en el ciclo de la aplicaciéon configurado. MC-PreServo [OB67] se
llama justo antes de MC-Servo [OB91]. MC-PostServo [OB95] se llama justo después de
MC-Servo [OB91].

Consulte también

Conexion de datos del accionamiento PROFIdrive / encéder PROFIdrive (Pagina 30)

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG 39



Bases para trabajar con S7-1200 Motion Contro/

2.2 Accionamientfo PROFIdrive / conexion analdgica del accionamiento analogica

2.2.7.2

2.2.7.3

®EOO

40

Ciclo de aplicacion [ T 1 T '| >
MC-PreServo [OB67]

MC-Servo [OB91] m |§| E‘ sS4 R

MC-PostServo [OB95]

Memoria imagen parcial de proceso "IPP OB Servo"

Para obtener una regulacion 6ptima, asigne todos los médulos E/S utilizados por Motion
Control (p. €j., accionamientos, mddulos tecnoldgicos, médulos de entradas/salidas digitales
y analégicas) a la memoria imagen parcial del proceso "IPP OB Servo". Esta asignacion
hara que los mddulos E/S se ejecuten en sincronia temporal con el objeto tecnoldgico.

Comportamiento de ejecucion y desbordamientos

Durante el procesamiento de la funcionalidad Motion Control se llaman y procesan los
bloques de organizacién MC-Servo [OB91] y MC-Interpolator [OB92] en cada ciclo de
aplicacion (la ejecucion también se efectua en el estado operativo STOP de la CPU). El
tiempo de ciclo restante esta disponible para procesar el programa de usuario.

Para que el programa se ejecute correctamente se aplican las siguientes reglas:

® En cada ciclo de aplicacion debe iniciarse el MC-Servo [OB91] y procesarse hasta el
final.

® En cada ciclo de aplicacion debe iniciarse por lo menos el MC-Interpolator [OB92]
correspondiente.

La figura siguiente muestra a modo de ejemplo el comportamiento de ejecucién correcto
para el procesamiento del bloque de organizaciéon OB1:

MC-Interpolator [OB92] 11 12 13 14

OB1

© @

Entrada "TPA OB Servo"
Salida "TPA OB Servo"
Primer ciclo OB1

Segundo ciclo OB1
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Desbordamientos

Si no se mantiene el ciclo de aplicacion ajustado, p. ej,. por ser demasiado corto, es posible
que se produzcan desbordamientos.

El desbordamiento de MC-Servo [OB91], MC-Interpolator [OB92], MC_PreServo [OB67] y
MC_PostServo [OB95] se registra en el bufer de diagnéstico de la CPU y provoca el STOP
de la CPU.

MC-PreServo, MC-Servo, MC-PostServo y MC-Interpolator se detienen. Si es necesario,
puede evaluar la entrada en el bufer de diagnéstico mediante un OB de error de tiempo (OB
80).

2274 Estados operativos

En este apartado se explica el comportamiento de Motion Control en los diferentes estados
operativos y en las transiciones entre los mismos. Encontrara una descripcion general de los
estados operativos en el manual de sistema del S7-1200.

Estados operativos y transiciones

La CPU tiene tres estados operativos: STOP, ARRANQUE (STARTUP) y RUN. La figura
siguiente muestra los estados operativos y las transiciones entre los mismos:

STOP STARTUP RUN

POWER ON - STOP
STOP - ARRANQUE
ARRANQUE - RUN
RUN - STOP

®EOO (?

Estado operativo STOP

En estado operativo STOP no se procesa el programa de usuario y todas las salidas del
proceso se desactivan. Por consiguiente, no se ejecutan érdenes de Motion Control.

Los bloques de datos tecnoldgicos de los ejes con regulacion de posicion se actualizan.

Estado operativo ARRANQUE (STARTUP)

Antes de que la CPU empiece a procesar el programa de usuario ciclico, se ejecutan una
vez los OBs de arranque.

Durante el ARRANQUE, las salidas del proceso estan bloqueadas. Las 6rdenes de Motion
Control se rechazan.

Los bloques de datos tecnoldgicos de los ejes con regulacion de posicion se actualizan.
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Estado operativo RUN
En estado operativo RUN se procesa el programa de usuario.

En RUN se llaman y procesan ciclicamente las 6rdenes de Motion Control programadas en
el OB1 (también son posibles otros niveles de ejecucion).

Los bloques de datos tecnoldgicos se actualizan.

Transiciones de estados operativos

La tabla siguiente muestra el comportamiento de Motion Control en las transiciones entre los
estados operativos:

Transiciéon de estado Comportamiento
operativo

POWER ON - STOP La CPU ejecuta un rearranque completo de los objetos tecnoldgicos. Los
objetos tecnoldgicos se reinicializan con los valores de la memoria de car-

ga.

STOP - ARRANQUE Los objetos tecnoldgicos se inicializan a los valores de arranque de la
CPU.

ARRANQUE - RUN Las salidas de proceso se habilitan.

RUN - STOP Cuando la CPU pasa del estado operativo RUN a STOP, todos los objetos

tecnolégicos se bloquean conforme a la reaccion a error "Retirar habilita-
cion". Las ordenes de Motion Control en curso se interrumpen.
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2.3 Finales de carrera por hardware y por software

Limite la "zona de desplazamiento admisible" y la "zona de trabajo" de su objeto tecnolégico
Eje de posicionamiento con finales de carrera por hardware y por software. La siguiente
representacion recoge las relaciones:

Zona de desplazamiento admisible

7/ <

Zona de trabajo

l 1 “»

Tope Final de Final de Final de Final de Tope
mecanico carrera HW carrera SW carrera SW carrera HW mecanico

e — le— -

Los finales de carrera hardware son finales de carrera que limitan el "recorrido de
desplazamiento maximo admisible" del eje. Los finales de carrera por hardware son
elementos fisicos de conexion que se deben conectar a entradas de la CPU aptas para
notificacion.

Con los finales de carrera por software se limita la "zona de trabajo" del eje. Estos deben
encontrarse, en relacién a la zona de desplazamiento, dentro de los finales de carrera por
hardware. Dado que las posiciones de los finales de carrera por software se pueden ajustar
con flexibilidad, la zona de trabajo del eje se puede adaptar individualmente segun el perfil
de desplazamiento actual. Al contrario de lo que ocurre con los finales de carrera por
hardware, los finales de carrera por software Unicamente pueden ser realizados con el
software y no precisan elementos de conexion propios.

Los finales de carrera de hardware y por software se deben activar antes de su utilizacion
en la configuracion o en el programa de usuario. Los finales de carrera por software se
hacen efectivos después de referenciar el eje.

Consulte también
Salidas de la CPU relevantes para Motion Control (Pagina 15)
Principio de la interfaz de impulsos|(Pagina 19)
Relacién entre el tipo de senal y el sentido de desplazamiento (Pagina 19)
Limitacion de tirones|(Pagina|44)
Referenciar /(Pagina 45)
Integracidn del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento|(Pagina|65)
Herramientas del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento | (Pagina|69)

Limites de posicion (Pagina 93)
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2.4 Limitacién de tirones
La limitacion de tirones le permite reducir los esfuerzos mecanicos durante una rampa de
aceleracion y deceleracion. Si la limitacion de tirones esta activa, el valor de aceleracion y
deceleracién no se modifica abruptamente, sino que va aumentando o disminuyendo
suavemente. La siguiente figura muestra la evolucién de la velocidad y la aceleracion sin y
con limitacién de tirones:
Movimiento de desplazamiento sin limitacidn de tirones Movimiento de desplazamiento con limitacion de tirones
A I | I A
v | | | I \4
| | | |
| I
1 | | I
| | | I
| | I I
| | | I
| | | I
| | | I
| | | I
| | | | t
| 1 ’
| | | I
1 | | I
| | | I
| | I I
A I I I A
al I | I a
| I
| I
| I
| I
t
>
| |
| |
| |
| |
| |
] 1 1 I

La limitacion de tirones produce un perfil de velocidad " redondeado" del movimiento del eje.
Asi se garantiza, p. ej., un arranque y frenado suaves de una cinta transportadora.

Consulte también
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Comportamiento del eje al utilizar la limitacién de tirones | (Pagina|105)
Salidas de la CPU relevantes para Motion Control|(Pagina|15)

Principio de la interfaz de impulsos (Pagina 19)

Relacién entre el tipo de seial y el sentido de desplazamiento (Pagina 19)
Finales de carrera por hardware y por software|(Pagina 43)

Referenciar (Pagina 45)

Integracién del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento|(Pagina|65)

Herramientas del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento|(Pagina|69)

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG



Bases para trabajar con S7-1200 Motion Control

2.5 Referenciar

2.5 Referenciar

Por referenciar se entiende la sincronizacién de las coordenadas del objeto tecnolégico a la
posicion fisica real del accionamiento. Dado que en los ejes con control de posicion las
entradas e indicaciones de posicion se refieren exactamente a esta coordenada del eje,
resulta extremadamente relevante que haya una concordancia con la situacion real.
Solamente asi es posible garantizar que la posicion absoluta de destino del eje sea
alcanzada exactamente en el accionamiento.

En la CPU S7-1200 el referenciado del eje se efectua con la instruccién de Motion Control
"MC_Home". En la variable del objeto tecnoldégico <Nombre de eje>.StatusBits.HomingDone
se indica el estado "referenciado". Se distingue entre los siguientes modos de referenciado:

Modos de referenciado
® Referenciado activo

En el referenciado activo, la instruccion de Motion Control "MC_Home" realiza la marcha
necesaria al punto de referencia. El eje se referencia, conforme a la configuracién, al
detectar el sensor del punto de referencia. Los desplazamientos en curso se
interrumpen.

® Referenciado pasivo

En el referenciado pasivo, la instruccion de Motion Control "MC_Home" no realiza ningun
movimiento de referencia. El desplazamiento necesario para ello debe ser realizado por
el usuario con otras instrucciones de Motion Control. El eje se referencia, conforme a la
configuracion, al detectar el sensor del punto de referencia. Los movimientos en curso no
se interrumpen cuando se inicia el referenciado pasivo.

® Referenciado directo absoluto

La posicidn del eje se fija sin considerar el sensor del punto de referencia. Los procesos
de movimiento en curso no se interrumpen. El valor del parametro de entrada "Position"
de la instruccion Motion-Control "MC_Home" se aplica inmediatamente como punto de
referencia del eje.

® Referenciado directo relativo

La posicidn del eje se fija sin considerar el sensor del punto de referencia. Los procesos
de movimiento en curso no se interrumpen. Para la posicién del eje después del
referenciado es valido lo siguiente:

Nueva posicién de eje = posicion actual del eje + valor del parametro "Position" de la

instruccion "MC_Home".
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2.5 Referenciar

Desactivacion del estado "referenciado”

El estado "referenciado" de un objeto tecnoldgico (<Nombre de
eje>.StatusBits.HomingDone) se desactiva cuando se dan las siguientes condiciones:

® Conexién del accionamiento a través de PTO (Pulse Train Output):

Inicio de una orden "MC_Home" de referenciado activo

(El estado "referenciado” se activa de nuevo una vez concluido correctamente el
proceso de referenciado).

Bloqueo del eje por la instruccién de Motion Control "MC_Power"
Cambio entre modo automatico y control manual

Tras POWER OFF -> POWER ON de la CPU

Tras un rearranque completo de la CPU (RUN-STOP -> STOP-RUN)

e Objetos tecnoldgicos con valores reales incrementales:

Inicio de una orden "MC_Home" de referenciado activo

(El estado "referenciado" se activa de nuevo una vez concluido correctamente el
proceso de referenciado).

Error en el sistema del encdder o fallo del encoder
Reinicio del objeto tecnoldgico

Tras POWER OFF - POWER ON de la CPU
Borrado total

Cambio de la configuracion del encoder

® QObjetos tecnoldgicos con valores reales absolutos:

Consulte también

46

Error en el sistema del sensor/fallo del encoder
Sustitucion de la CPU

Cambio de la configuracion del encoder

Restablecimiento de la configuracion de fabrica de la CPU

Transferencia de otro proyecto al controlador

Salidas de la CPU relevantes para Motion Control (Pagina 15)

Principio de la interfaz de impulsos (Pagina 19)

Relacion entre el tipo de sefial y el sentido de desplazamiento (Pagina|19)

Finales de carrera por hardware y por software (Pagina 43)

Limitacion de tirones|(Pagina 44)

Integracién del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento|(Pagina|65)

Herramientas del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento|(Pagina|69)

Referenciar (a partir del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V2) (Pagina 108)
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La guia aqui descrita muestra el procedimiento basico para utilizar Motion Control con la
CPU S7-1200.

Requisitos

Para utilizar el objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento es necesario haber creado un
proyecto con una CPU S7-1200.

Procedimiento

Proceda segun el orden recomendado a continuacioén para utilizar Motion Control con la
CPU S7-1200. Para ello consulte los enlaces listados:

1. /Agregar objeto tecnolégico Eje de posicionamiento (Pagina 71)

Trabajando con el dialogo de configuracion (Pagina 72)

Cargar en la CPU (Pagina|173)

Test de funcionamiento del eje en la ventana de puesta en marcha|(Pagina|175)

Programar|(Pagina 183)

o g r w DN

Diagnosticar el control del eje|(Pagina|207)
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Utilizar versiones

4.1 Vision global de la versidn

La representacion siguiente recoge las relaciones existentes entre las versiones relevantes
del S7-1200 Motion Control:

Version de la tecnologia

Se puede comprobar la versién actualmente seleccionada de esta tecnologia en la Task
Card "Instrucciones", en la carpeta "Tecnologia > Motion Control" y en el dialogo "Objetos
tecnoldgicos > Agregar objeto”.

La version de la tecnologia se selecciona en la Task Card "Instrucciones", en la carpeta
"Tecnologia > Motion Control".

Si en el cuadro de dialogo "Agregar objeto" se agrega un TO con una version alternativa,
también se conmuta la version de la tecnologia.

Nota

La seleccion de una version alternativa de la tecnologia también afecta a la version de las
instrucciones de Motion Control (Task Card).

Los TO y las instrucciones de Motion Control tnicamente se convierten conforme a la
version elegida de la tecnologia en la compilacién o al "Cargar en el dispositivo".

Version del objeto tecnolégico

La version de un TO se puede comprobar en la ficha "Propiedades > General >
Informacién”, en el campo "Version".

Version de la instruccion Motion Control

La version de la instruccion de Motion Control se puede comprobar en la ficha "Propiedades
> General > Informaciéon”, en el campo "Version".

Si la versién utilizada de la instruccion de Motion Control no responde a la siguiente lista de
compatibilidad, las correspondientes instrucciones de Motion Control apareceran
seleccionadas en el editor de programas.
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4.1 Vision global de la version

Lista de compatibilidad

50

Tecnologia CPU Objeto tecnolbgico Instruccién de Motion
Control
V7.0 | Novedades: V4.4 Eje de posiciona- MC_Power V7.0

Tiempo de seg-
mento para cone-
xion de
accionamiento
PTO

Adaptacion de
datos de los valo-
res del acciona-
miento y del
encoder offline

Beha-
viour_Gx_XIST1

miento V7.0

Tabla de érdenes
V7.0

MC_Reset V7.0
MC_Home V7.0
MC_Halt V7.0

MC_MoveAbsolute
V7.0

MC_MoveRelative V7.0
MC_MoveVelocity V7.0
MC_Movedog V7.0

MC_CommandTable
V7.0

MC_ChangeDynamic
V7.0

MC_ReadParam V7.0
MC_WriteParam V7.0
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4.1 Vision global de la version

te al accionamien-
to SINAMICS o a
través de bloque
de datos

Conexion de
datos directamen-
te a la salida ana-
l6gica de un
accionamiento
con conexion
analdgica del ac-
cionamiento, o a
través del bloque
de datos

Aplicacion de los
parametros de
accionamiento y
encoder en enco-
ders y acciona-
mientos
PROFIdrive

Mover acciona-
mientos con regu-
laciéon de posicion
sin la regulacion
de posicién con
fines de servicio
técnico
Simulacion de
accionamientos
con regulacion de
posicion sin
hardware configu-
rado o disponible

Seleccion de nivel
en la configura-
cion del final de
carrera por hard-
ware

Compatibilidad
con telegrama
PROFIdrive 4

Tecnologia CPU Objeto tecnolégico Instruccién de Motion
Control

V6.0 | Novedades: V4.2 Eje de posiciona- MC_Power V6.0

« MC-PreServo V4.3 miento V6.0 MC_Reset V6.0

e MC-PostServo Tabla c\i/eéc’é)rdenes MC_Home V6.0

e Conexion de ' MC_Halt V6.0

datos directamen- MC_MoveAbsolute
V6.0

MC_MoveRelative V6.0
MC_MoveVelocity V6.0
MC_Movedog V6.0

MC_CommandTable
V6.0

MC_ChangeDynamic
V6.0

MC_ReadParam V6.0
MC_WriteParam V6.0
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4.1 Vision global de la version
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Tecnologia CPU Objeto tecnolbgico Instruccién de Motion
Control
V5.0 | Novedades: V4.1 Eje de posiciona- MC_Power V5.0
e Conexion del miento V5.0 MC_Reset V5.0
accionamiento a Tabla de drde- MC_Home V5.0
través de PROFI- nes V5.0 MC_Halt V5.0
drive MC_MoveAbsolute
e Conexion anal6- V5.0
gica del acciona- MC_MoveRelative V5.0
miento MC_MoveVelocity V5.0
* Regulacion de MC_MoveJog V5.0
posicion para co- MC_CommandTable
nexion PROFIdri- T V5.0
reanaigea oo
V5.0
* Vigilancia de MC_ReadParam V5.0
posicionamiento MC_WriteParam V5.0
para conexion del
accionamiento
con PROFIdri-
ve/analégica
e MC-Servo [OB91]
e MC-Interpolator
[OB92]
V4.0 | Novedades: V4.0 Eje de posiciona- MC_Power V4.0

MC_ReadParam
MC_WriteParam

Unificacién de los
bloques de datos
tecnolégicos de
S7-1200y S7-
1500 Motion Con-
trol.

miento V4.0

Tabla de 6rde-
nes V4.0

MC_Reset V4.0
MC_Home V4.0
MC_Halt V4.0

MC_MoveAbsolute
V4.0

MC_MoveRelative V4.0
MC_MoveVelocity V4.0
MC_Movedog V4.0

MC_CommandTable
V4.0

MC_ChangeDynamic
V4.0

MC_ReadParam V4.0
MC_WriteParam V4.0
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4.1 Vision global de la version

Tecnologia CPU Objeto tecnolégico Instruccién de Motion
Control
V3.0 | Novedad: V2.2 Eje V3.0 MC_Power V3.0
Carga en estado V3.0 Tabla de orde- MC_Reset V3.0
operativo RUN V4.0 nes V3.0 MC_Home V3.0
MC_Halt V3.0
MC_MoveAbsolute
V3.0

MC_MoveRelative V3.0
MC_MoveVelocity V3.0
MC_Movedog V3.0
MC_CommandTable

V3.0
MC_ChangeDynamic
V3.0
V2.0 | Novedades: V2.1 Eje V2.0 MC_Power V2.0
e Limitacidon de V2.2 Tabla de 6rde- MC_Reset V2.0
tirones V3.0 nes V2.0 MC_Home V2.0
e Tabla de 6rdenes MC_Halt V2.0
¢ MC_ChangeDyna MC_MoveAbsolute
mic V2.0

MC_MoveRelative V2.0
MC_MoveVelocity V2.0
MC_Movedog V2.0
MC_CommandTable

V2.0
MC_ChangeDynamic
V2.0
V1.0 V1.0 Eje V1.0 MC_Power V1.0
V2.0 MC_Reset V1.0
V2.1 MC_Home V1.0
V2.2 MC_Halt V1.0
V3.0 MC_MoveAbsolute
V1.0

MC_MoveRelative V1.0
MC_MoveVelocity V1.0
MC_Movedog V1.0

Consulte también
Cambio de version de la tecnologia (Pagina 54)
Lista de compatibilidad de las variables V1...3 <-> V4...5/(Pagina 55)

Estado del final de carrera (Pagina 64)
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4.2 Cambio de version de /a tecnologia

4.2

Cambio de version de la tecnologia

Para disfrutar de las ventajas de la nueva version tecnoldgica, es preciso configurar o, en su
caso, cambiar la version de la tecnologia en los proyectos existentes.

Nota

Compatibilidad de las variables del objeto tecnolégico

Al cambiar de V1...3 a =2 V4, tenga en cuenta la|lista de compatibilidad|(Pagina|55) si en el
programa de usuario, en las tablas de observacion, etc. utiliza variables del objeto
tecnoldgico.

Ajuste/cambio de version tecnoldgica

Para ajustar/cambiar la version tecnoldgica, proceda del siguiente modo:

1.
2.

Abra el editor de programas (p. €j. abriendo el OB1).

Seleccione la version tecnoldgica deseada en la carpeta "Tecnologia > Motion Control"
en la Task Card "Instrucciones".

Guarde y compile el proyecto. Tenga en cuenta las posibles indicaciones de error al
compilar. Elimine las causas de los errores mostrados.

Compruebe la configuracién de los objetos tecnoldgicos.

5. Dado el caso, ajuste los nombres de variables segun la lista de compatibilidad en los
objetos siguientes.

Consulte también

54

Programa de usuario

Tablas de observacion

Tablas de forzado permanente
Configuraciones HMI

Configuraciones de Trace

Vision global de la version|(Pagina 49)

Estado del final de carrera (Pagina 64)
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4.3 Lista de compatibilidad de las variables V1...3 <-> V4...5

4.3 Lista de compatibilidad de las variables V1...3 <->V4...5

En el marco de la tecnologia V4 se han unificado los bloques de datos tecnolégicos para
S7-1200 Motion Control y S7-1500 Motion Control. El resultado a partir de V4 son nuevas
variables y nombres de variables para los objetos tecnoldgicos Eje de posicionamiento y la
tabla de 6rdenes.

Tenga en cuenta las siguientes tablas si ha utilizado variables de los objetos tecnoldgicos en
el programa de usuario y desea convertir el proyecto de V1...3 a = V4 y superior (0
viceversa).

Las variables marcadas en la columna "Conversion automatica V1... 3 a = V4" se convierten
automaticamente al compilar el proyecto. No se convierten los nombres de variables en las
tablas de observacion y de forzado permanente ni tampoco en HMI o en configuraciones
Trace.

Las siguientes variables son nuevas o han sido adaptadas y tal vez deban corregirse en el
programa de usuario, en las tablas de observacion, etc.

Variables Config (eje de posicionamiento)

Nombre de la variable V1.0 a V3.0 Nombre de variable a partir de V4.0 Conversién auto-
matica
V1..3a2V4

<Nombre de <Nombre de eje>.DynamicDefaults.Acceleration Si
eje>.Config.DynamicDefaults.Acceleration

<Nombre de <Nombre de eje>.DynamicDefaults.Deceleration Si
eje>.Config.DynamicDefaults.Deceleration

<Nombre de <Nombre de Si

eje>.Config.DynamicDefaults.EmergencyDe | eje>.DynamicDefaults.EmergencyDeceleration
celeration

<Nombre de <Nombre de eje>.DynamicDefaults.Jerk Si
eje>.Config.DynamicDefaults.Jerk
<Nombre de No disponible No
eje>.Config. DynamicDefaults.JerkActive El tirén esta activado si el tiron configurado > 0.004

impulsos/s®.
<Nombre de <Nombre de eje>.DynamicLimits.MaxVelocity Si
eje>.Config.DynamicLimits.MaxVelocity
<Nombre de <Nombre de eje>.DynamicLimits.MinVelocity Si
eje>.Config.DynamicLimits.MinVelocity
<Nombre de eje>.Config.General.LengthUnit | <Nombre de eje>.Units.LengthUnit Si
<Nombre de <Nombre de eje>.Homing.AutoReversal Si
eje>.Config.Homing.AutoReversal
<Nombre de eje>.Config.Homing.Direction <Nombre de eje>.Homing.ApproachDirection Si
<Nombre de <Nombre de eje>.Homing.ApproachVelocity Si

eje>.Config.Homing.FastVelocity

<Nombre de eje>.Config.Homing.Offset <Nombre de Si
eje>.Sensor[1].ActiveHoming.HomePositionOffset

<Nombre de <Nombre de eje>.Sensor[1].ActiveHoming.Sidelnput Si
eje>.Config.Homing.SideActiveHoming
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4.3 Lista de compatibilidad de las variables V1...3 <-> V4...5

Nombre de la variable V1.0 a V3.0

Nombre de variable a partir de V4.0

Conversién auto-

matica
V1..3a2V4
<Nombre de <Nombre de eje>.Sensor[1].PassiveHoming.Sidelnput Si
eje>.Config.Homing.SidePassiveHoming
<Nombre de <Nombre de eje>.Homing.ReferencingVelocity Si
eje>.Config.Homing.SlowVelocity
<Nombre de <Nombre de eje>.Sensor[1].ActiveHoming.SwitchLevel No
eje>.Config.Homing.SwitchedLevel <Nombre de
eje>.Sensor[1].PassiveHoming.SwitchLevel
<Nombre de <Nombre de eje>.Actor.InverseDirection Si
eje>.Config.Mechanics.InverseDirection
<Nombre de <Nombre de eje>.Mechanics.LeadScrew Si
eje>.Config.Mechanics.LeadScrew
<Nombre de <Nombre de Si
eje>.Config.Mechanics.PulsesPerDriveRevol | eje>.Actor.DriveParameter.PulsesPerDriveRevolution
ution
<Nombre de <Nombre de eje>.PositionLimitsHW.Active Si
eje>.Config.PositionLimits_HW.Active
<Nombre de <Nombre de eje>.PositionLimitsHW.MaxSwitchLevel Si
eje>.Config.PositionLimits_HW.MaxSwitche
dLevel
<Nombre de <Nombre de eje>.PositionLimitsHW.MinSwitchLevel Si
eje>.Config.PositionLimits_HW.MinSwitched
Level
<Nombre de <Nombre de eje>.PositionLimitsSW.Active Si
eje>.Config.PositionLimits_SW.Active
<Nombre de <Nombre de eje>.PositionLimitsSW.MaxPosition Si
eje>.Config.PositionLimits_SW.MaxPosition
<Nombre de <Nombre de eje>.PositionLimitsSW.MinPosition Si
eje>.Config.PositionLimits_SW.MinPosition
No disponible <Nombre de eje>.Actor.DirectionMode No
No disponible <Nombre de eje>.Actor.Type No
No disponible <Nombre de eje>.Sensor[1].ActiveHoming.Mode No
No disponible <Nombre de eje>.Sensor[1].PassiveHoming.Mode No
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4.3 Lista de compatibilidad de las variables V1...3 <-> V4...5

Variables ErrorBits (eje de posicionamiento)

Nombre de la variable V1.0 a V3.0 Nombre de variable a partir de V4.0 Conversién auto-
matica
V1..3a2V4

<Nombre de eje>.ErrorBits.HwLimitMax <Nombre de eje>.ErrorBits. HWLimit No
<Nombre de eje>.ErrorBits.HwLimitMin (Tenga en cuenta también los nuevos bits de estado y

el capitulo Estado del final de carrera|(Paginal64).)
<Nombre de <Nombre de eje>.ErrorBits.SWLimit No
eje>.ErrorBits. SwLimitMaxExceeded (Tenga en cuenta también los nuevos bits de estado y
<Nombre de el capitulo Estado del final de carrera|(Paginal 64).)
eje>.ErrorBits.SwLimitMaxReached
<Nombre de
eje>.ErrorBits.SwLimitMinExceeded
<Nombre de
eje>.ErrorBits.SwLimitMinReached
No disponible <Nombre de eje>.ErrorBits.DirectionFault No

Variables MotionStatus (eje de posicionamiento)

Nombre de la variable V1.0 a V3.0 Nombre de variable a partir de V4.0 Conversion auto-
matica
V1..3az2V4

<Nombre de eje>.MotionStatus.Distance <Nombre de eje>.StatusPositioning.Distance Si
<Nombre de eje>.MotionStatus.Position <Nombre de eje>.Position Si
<Nombre de <Nombre de eje>.StatusPositioning.TargetPosition Si
eje>.MotionStatus.TargetPosition

<Nombre de eje>.MotionStatus.Velocity <Nombre de eje>.Velocity Si

Variables StatusBits (eje de posicionamiento)

Nombre de la variable V1.0 a V3.0 Nombre de variable a partir de V4.0 Conversion auto-
matica
V1..3az2V4

<Nombre de eje>.StatusBits.Homing <Nombre de eje>.StatusBits.HomingCommand Si
<Nombre de <Nombre de eje>.StatusBits.VelocityCommand Si
eje>.StatusBits.SpeedCommand

No disponible <Nombre de eje>.StatusBits.HWLimitMaxActive No

No disponible <Nombre de eje>.StatusBits.HWLimitMinActive No

No disponible <Nombre de eje>.StatusBits.SWLimitMaxActive No

No disponible <Nombre de eje>.StatusBits.SWLimitMinActive No

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16

Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG

57



Utilizar versiones

4.3 Lista de compatibilidad de las variables V1...3 <-> V4...5

Variables (tabla de 6rdenes)

Nombre de la variable V1.0 a V3.0 Nombre de variable a partir de V4.0 Conversién auto-
mética
V1..3a2V4
<Tabla de 6rde- <Tabla de érdenes>.Command[n].Position Si

nes>.Config.Command[n].Position

<Tabla de 6rde- <Tabla de érdenes>.Command[n].Velocity Si
nes>.Config.Command[n].Velocity

<Tabla de érde- <Tabla de érdenes>.Command[n].Duration Si
nes>.Config.Command[n].Duration

<Tabla de érde- <Tabla de érdenes>.Command[n].NextStep Si
nes>.Config.Command[n].NextStep

<Tabla de 6rde- <Tabla de 6rdenes>.Command[n].StepCode Si
nes>.Config.Command[n].StepCode

Consulte también
Vision global de la version|(Pagina 49)
Cambio de version de la tecnologia|(Pagina 54)

Variables del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V4...5|/(Pagina 426)
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4.4 Lista de compatibilidad de las variables V4...5 <-> V6

4.4 Lista de compatibilidad de las variables V4...5 <-> V6

En el marco de la tecnologia V6 se han unificado aun mas los bloques de datos
tecnoldgicos para S7-1200 Motion Control y S7-1500 Motion Control. El resultado a partir de
V6 son nuevos nombres de variable para el objeto tecnolégico Eje de posicionamiento.

Tenga en cuenta las siguientes tablas si ha utilizado variables de los objetos tecnoldgicos en
el programa de usuario y desea convertir el proyecto de V4...5 a = V6 y superior (o

viceversa).

Las variables marcadas en la columna "Conversion automatica V4...5 a = V6" se convierten
automaticamente al compilar el proyecto. No se convierten los nombres de variables en las
tablas de observacion y de forzado permanente ni tampoco en HMI o en configuraciones

Trace.

Las siguientes variables son nuevas o han sido adaptadas y tal vez deban corregirse en el
programa de usuario, en las tablas de observacion, etc.

Variables Config (eje de posicionamiento)

Nombre de variable desde V4.0 hasta V5.0 | Nombre de variable a partir de V6.0 Conversién auto-
matica

V4..5a2V6

<Nombre de eje.PositionLimitsSW.Active <Nombre de eje>.PositionLimits_SW.Active Si

<Nombre de <Nombre de eje>.PositionLimits_SW.MinPosition Si

eje>.PositionLimitsSW.MinPosition

<Nombre de <Nombre de eje>.PositionLimits_SW.MaxPosition Si

eje>.PositionLimitsSW.MaxPosition

<Nombre de eje>.PositionLimitsHW.Active <Nombre de eje>.PositionLimits_HW.Active Si

<Nombre de <Nombre de eje>.PositionLimits_HW.MinSwitchLevel Si

eje>.PositionLimitsHW.MinSwitchLevel

<Nombre de <Nombre de Si

eje>.PositionLimitsHW.MinSwitchAddress eje>.PositionLimits_HW.MinSwitchAddress
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4.5 Compatibilidad de telegramas V6 <-> V7

4.5

Compatibilidad de telegramas V6 <-> V7

En el marco de la tecnologia V7 se han unificado los UDT de la conexion de accionamiento
para S7-1200 Motion Control y S7-1500 Motion Control. El resultado a partir de V7 son
nuevos nombres de variables en los bloques de datos para la conexién del accionamiento.

Tenga en cuenta la siguiente tabla si ha utilizado variables de los telegramas en el programa
de usuario y desea convertir el proyecto de V6 a = V7. Las variables marcadas en la
columna "Conversion automatica V6 a = V7" se convierten automaticamente al compilar el
proyecto. No se convierten los nombres de variables en las tablas de observacion y de
forzado permanente ni tampoco en HMI o en configuraciones Trace.

Las siguientes variables son nuevas o han sido adaptadas y tal vez deban corregirse en el
programa de usuario, en las tablas de observacion, etc.

Telegramas V6 <-> V7

Telegrama Nombre de variable en V6 Nombre de variable en V7 Conversion automéatica
V6 a=V7
1 PD_TEL1_IN Input Si
ZSW1.SwitchingOnNotInhibit ZSW1.SwitchingOnlInhibited | Si
ed
PD_TEL1_OUT Output Si
2 PD_TEL2_IN Input Si
ZSW1.SwitchingOnNotInhibit ZSW1.SwitchingOnlinhibited | Si
ed
PD_TEL2_OUT Output Si
3 PD_TEL3_IN Input Si
ZSW1.SwitchingOnNotInhibit ZSW1.SwitchingOnlinhibited | Si
ed
Gx_ZSW G1_ZSW Si
Gx_ZSW.Reserved_Bit11 G1_ZSW.EncoderFaultAckno | Si
wledgeActive
Gx_XIST1 G1_XIST1 Si
Gx_XIST2 G1_XIST2 Si
PD_TEL3_OUT Output Si
Gx_STW G1_STW Si
Gx_STW.RequestParkingSe G1_STW.RequestParkingbn | Si
nsor coder
4 PD_TEL4_IN Input Si
ZSW1.SwitchingOnNotInhibit ZSW1.SwitchingOnlinhibited | Si
ed
G1_ZSW.Reserved_Bit11 G1_ZSW.EncoderFaultAckno | Si
wledgeActive
G2_ZSW.Reserved_Bit11 G2_ZSW.EncoderFaultAckno | Si
wledgeActive
PD_TEL4_OUT Output Si
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Telegrama Nombre de variable en V6 Nombre de variable en V7 Conversioén automéatica
V6 a=V7
G1_STW.RequestParkingSe G1_STW.RequestParkingEn | Si
nsor coder
G2_STW.RequestParkingSe G2_STW.RequestParkingEn | Si
nsor coder
81 PD_TEL81_IN Input Si
ZSW2 ZSW2_ENC Si
ZSW2.TravelToFixedEndSto ZSW2_ENC.Reserved_Bit08 | Si
pActive
ZSW2.Reserved_Bit09 ZSW2_ENC.ControlRequest | Si
ed
ZSW2.PulsesEnabled ZSW2_ENC.Reserved_Bit10 | Si
ZSW2 MotorDataSetChange ZSW2_ENC.Reserved_Bit11 | Si
overActive
ZSW2.SlaveSignOfLifeBit0 ZSW2_ENC.SlavelifeSignBit | Si
0
ZSW2.SlaveSignOfLifeBit1 ZSW2_ENC.SlavelLifeSignBit | Si
1
ZSW2.SlaveSignOfLifeBit2 ZSW2_ENC.SlavelLifeSignBit | Si
2
ZSW2.SlaveSignOfLifeBit3 ZSW2_ENC.SlavelifeSignBit | Si
3
ZSW2.DriveDataSetEffective ZSW2_ENC.Reserved_Bit00 | Si
Bit0
ZSW2.DriveDataSetEffective ZSW2_ENC.Reserved_Bit01 | Si
Bit1
ZSW2.DriveDataSetEffective ZSW2_ENC.Reserved_Bit02 | Si
Bit2
ZSW2.DriveDataSetEffective ZSW2_ENC.FaultPresent Si
Bit3
ZSW2.DriveDataSetEffective ZSW2_ENC.Reserved_Bit04 | Si
Bit4
ZSW2.AlarmClassBit0 ZSW2_ENC.Reserved_Bit05 | Si
ZSW2.AlarmClassBit1 ZSW2_ENC.Reserved_Bit06 | Si
ZSW2.ParkingAxisActive ZSW2_ENC.AlarmPresent Si
Gx_ZSW G1_ZSW Si
Gx_ZSW.Reserved_Bit11 G1_ZSW.EncoderFaultAckno | Si
wledgeActive
Gx_XIST1 G1_XIST1 Si
Gx_XIST2 G1_XIST2 Si
PD_TEL81_OUT Output Si
STW2 STW2_ENC Si
STW2.TravelToFixedEndsto STW2_ENC.Reserved_Bit08 | Si
p
STW2.Reserved_Bit10 STW2_ENC.ControlByPIc Si
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Telegrama Nombre de variable en V6 Nombre de variable en V7 Conversioén automéatica
V6azV7

STW2.MotorSwitchoverFinis STW2_ENC.Reserved_Bit11 | Si

hed

STW2.DriveDataSetSelectio STW2_ENC.Reserved_Bit00 | Si

nBit0

STW2.DriveDataSetSelectio STW2_ENC.Reserved_Bit01 | Si

nBit1

STW2.DriveDataSetSelectio STW2_ENC.Reserved_Bit02 | Si

nBit2

STW2.DriveDataSetSelectio STW2_ENC.Reserved_Bit03 | Si

nBit3

STW2.DriveDataSetSelectio STW2_ENC.Reserved_Bit04 | Si

nBit4

STW2.ParkingAxisSelection STW2_ENC.FaultAcknowled | Si
ge

Gx_STW G1_STW Si

Gx_STW.RequestParkingSe G1_STW.RequestParkingEn | Si

nsor coder

83 PD_TEL83_IN Input Si

Gx_ZSW G1_ZSW Si

Gx_ZSW.Reserved_Bit11 G1_ZSW.EncoderFaultAckno | Si
wledgeActive

Gx_XIST1 G1_XIST1 Si

Gx_XIST2 G1_XIST2 Si

ZSW2 ZSW2_ENC Si

ZSW2.TravelToFixedEndSto ZSW2_ENC.Reserved_Bit08 | Si

pActive

ZSW2.Reserved_Bit09 ZSW2_ENC.ControlRequest | Si
ed

ZSW2.PulsesEnabled ZSW2_ENC.Reserved_Bit10 | Si

ZSW2.MotorDataSetChange ZSW2_ENC.Reserved_Bit11 | Si

overActive

ZSW2.SlaveSignOfLifeBit0 ZSW2_ENC.SlavelLifeSignBit | Si
0

ZSW2.SlaveSignOfLifeBit1 ZSW2_ENC.SlavelLifeSignBit | Si
1

ZSW2.SlaveSignOfLifeBit2 ZSW2_ENC.SlavelLifeSignBit | Si
2

ZSW2.SlaveSignOfLifeBit3 ZSW2_ENC.SlavelLifeSignBit | Si
3

ZSW2 DriveDataSetEffective ZSW2_ENC.Reserved_Bit00 | Si

Bit0

ZSW2 DriveDataSetEffective ZSW2_ENC.Reserved_Bit01 | Si

Bit1

ZSW2 DriveDataSetEffective ZSW2_ENC.Reserved_Bit02 | Si

Bit2
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4.5 Compatibilidad de telegramas V6 <-> V7

Telegrama Nombre de variable en V6 Nombre de variable en V7 Conversioén automéatica
V6 az=V7

ZSW2.DriveDataSetEffective ZSW2_ENC.FaultPresent Si
Bit3
ZSW2.DriveDataSetEffective ZSW2_ENC.Reserved_Bit04 | Si
Bit4
ZSW2.AlarmClassBit0 ZSW2_ENC.Reserved_Bit05 | Si
ZSW2.AlarmClassBit1 ZSW2_ENC.Reserved_Bit06 | Si
ZSW2.ParkingAxisActive ZSW2_ENC.AlarmPresent Si

PD_TEL83_OUT Output Si
STW2 STW2_ENC Si
STW2.TravelToFixedEndsto STW2_ENC.Reserved_Bit08 | Si
p
STW2.Reserved_Bit10 STW2_ENC.ControlByPIc Si
STW2.MotorSwitchoverFinis STW2_ENC.Reserved_Bit11 | Si
hed
STW2.DriveDataSetSelectio STW2_ENC.Reserved_Bit00 | Si
nBit0
STW2.DriveDataSetSelectio STW2_ENC.Reserved_Bit01 | Si
nBit1
STW2.DriveDataSetSelectio STW2_ENC.Reserved_Bit02 | Si
nBit2
STW2.DriveDataSetSelectio STW2_ENC.Reserved_Bit03 | Si
nBit3
STW2.DriveDataSetSelectio STW2_ENC.Reserved_Bit04 | Si
nBit4
STW2.ParkingAxisSelection STW2_ENC.FaultAcknowled | Si

ge

Gx_STW G1_STW Si
Gx_STW.RequestParkingSe G1_STW.RequestParkingEn | Si
nsor coder
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4.6 Estado del final de carrera

4.6 Estado del final de carrera

Los bits de estado y de error para la indicacién de final de carrera alcanzado se han
adaptado en la version V4.

Para emular el comportamiento de los bits de error de las versiones V1...3, utilice las
siguientes combinaciones légicas:

V1...3 a partir de V4

<Nombre de eje>.ErrorBits.HwLimitMin <Nombre de eje>.ErrorBits. HWLimit AND <Nombre de
eje>.StatusBits. HWLimitMinActive

<Nombre de eje>.ErrorBits.HwLimitMax <Nombre de eje>.ErrorBits. HWLimit AND <Nombre de
eje>.StatusBits. HWLimitMaxActive

<Nombre de eje>.ErrorBits.SwLimitMinReached <Nombre de eje>.ErrorBits.SWLimit AND (<Nombre de

eje>.Position = <Nombre de
eje>.PositioningLimits_SW.MinPosition)

<Nombre de eje>.ErrorBits.SwLimitMinExceeded <Nombre de eje>.ErrorBits.SWLimit AND (<Nombre de
eje>.Position < <Nombre de
eje>.PositioningLimits_SW.MinPosition)

<Nombre de eje>.ErrorBits.SwLimitMaxReached <Nombre de eje>.ErrorBits.SWLimit AND (<Nombre de
eje>.Position = <Nombre de
eje>.PositioningLimits_SW.MaxPosition)

<Nombre de eje>.ErrorBits.SwLimitMaxExceeded <Nombre de eje>.ErrorBits.SWLimit AND (<Nombre de
eje>.Position > <Nombre de
eje>.PositioningLimits_SW.MaxPosition)

Consulte también
Vision global de la version|(Pagina 49)
Cambio de version de la tecnologia|(Pagina 54)

Lista de compatibilidad de las variables V1...3 <-> V4...5/(Pagina 55)
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5.1 Integracion del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento

En la siguiente representacion se muestran las relaciones que se producen entre los
componentes de hardware y software cuando se utiliza el objeto tecnolégico Eje de
posicionamiento:

Accionamiento Hardware de la CPU

SIEMENS
Signalboard

..en el TIA Portal, se PTO / PROFIdrive / analogica

representa como...

Objeto tecnoldgico Eje de
posicionamiento (DBx)

Control del
— hardware

Datos de Datos de configuracion
configuracién
modificables

Datos de eje Datos de eje

actuales actuales

Programa de usuario Firmware de la CPU

Informacion de estado y
error de las peticiones en
curso

g

‘ -
-
=
L3

Inicio de
peticiones
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5.1 Integracion del objefo tecnologico Eje de posicionamiento

Hardware de la CPU

El hardware de la CPU permite controlar y supervisar el accionamiento fisico.

Accionamiento

El accionamiento representa la unidad formada por la etapa de potencia y el motor. Puede
utilizar motores paso a paso y servomotores con interfaz de impulsos, PROFIdrive o
analdgica.

Obijeto tecnolégico Eje de posicionamiento

El accionamiento fisico, mecanismo incluido, se representa en el TIA Portal como objeto
tecnoldgico Eje de posicionamiento. Configure el objeto tecnolédgico Eje de posicionamiento
con los siguientes parametros:

Seleccién del PTO (Pulse Train Output)/accionamiento PROFIdrive/salida analdgica que
va a utilizarse y configuracién de la interfaz del accionamiento

Parametros mecanicos y de multiplicacién del engranaje del accionamiento (o de la
magquina o instalacion)

Parametros para los limites de posicion y la vigilancia de posicionamiento
Parametros para la dinamica y para el referenciado

Parametros para el lazo de regulacion

La configuracién del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento se guarda en el objeto
tecnoldgico (bloque de datos). Este bloque de datos conforma simultdneamente la interfaz
entre el programa de usuario y el firmware de la CPU. Durante el tiempo de ejecucion del
programa de usuario los datos actuales del eje se guardan en el bloque de datos del objeto
tecnoldgico.
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5.1 Integracion del objefo tecnologico Eje de posicionamiento

Programa de usuario

El programa de usuario le permite iniciar érdenes en el firmware de la CPU mediante
instrucciones de Motion Control. Se pueden realizar las siguientes érdenes para controlar el
eje:

e Habilitar y bloquear el eje

® Posicionar eje de forma absoluta

e Posicionar eje de forma relativa

e Mover eje con preajuste de velocidad

® FEjecutar 6rdenes de eje como secuencia de movimientos (a partir de la tecnologia V2,
solo PTO)

® Mover eje en modo Jog

® Parar eje

e Referenciar eje; fijar punto de referencia

e Modificar ajustes dinamicos del eje

® | eer continuamente datos de movimiento del eje
® | eery escribir variable del eje

® Acusar errores

Los parametros de entrada de las instrucciones de Motion Control y la configuracion del eje
le permiten determinar los parametros de la orden. Los parametros de salida de la
instruccion le proporcionan informacion actual sobre el estado y eventuales errores de la
orden.

Antes de iniciar una orden para el eje, debe habilitarlo con la instruccion de Motion Control
"MC_Power".

Las variables del objeto tecnoldgico le permiten leer en el programa de usuario los datos de
configuracién y los datos actuales del eje. Puede modificar variables individuales
modificables del objeto tecnolégico (p. ej. la aceleracién actual) desde el programa de
usuario.

Ademas, con la instruccion de Motion Control "MC_ChangeDynamic" se pueden modificar
los ajustes de dinamica del eje y con "MC_WriteParam" se pueden escribir otros datos de
configuracién. Con la instruccion de Motion Control "MC_ReadParam" se puede leer el
estado de movimiento actual del eje.
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5.1 Integracion del objefo tecnologico Eje de posicionamiento

Firmware de la CPU

Las 6rdenes de Motion Control lanzadas desde el programa de usuario se procesan en el
firmware de la CPU. Al utilizar el panel de mando del eje, el lanzamiento de las 6rdenes de
Motion Control se realiza a través del panel de mando del eje. El firmware de la CPU cumple
las siguientes funciones conforme a la configuracion del eje:

Consulte también
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Calculo del perfil de movimiento exacto para 6rdenes de movimiento y situaciones de
parada de emergencia

Regulacion de posicidn para conexion del accionamiento a través de
PROFIdrive/analdgica

Control de la sefial de impulso y sentido para conexién del accionamiento mediante PTO
Control de la habilitacién del accionamiento
Vigilancia del accionamiento y de los finales de carrera por hardware y por software

Realimentacion actual de informaciones de estado y error de las 6rdenes a las
instrucciones de Motion Control en el programa de usuario

Escritura de datos actuales del eje en el bloque de datos del objeto tecnolégico

Variables del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V6...7|(Pagina 304)

Salidas de la CPU relevantes para Motion Control (Pagina 15)

Relacién entre el tipo de sefal y el sentido de desplazamiento (Pagina 19)

Herramientas del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento|(Pagina 69)

Finales de carrera por hardware y por software (Pagina 43)

Referenciar|(Pagina 45)
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5.2 Herramientas del objeto tecnologico Eje de posicionamiento

5.2 Herramientas del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento
El TIA Portal dispone de las herramientas "Configuracién", "Puesta en servicio" y
"Diagnostico" para el objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento. La siguiente representacion
muestra la interaccion de las tres herramientas con el objeto tecnol6gico y el accionamiento:
Accionamiento
Objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento
(DBx)
Datos de configuracion Parametros de Informaciones de
puesta en servicio estado y error
Sm Configuracion I ﬂ Puesta en servicio _[EEJ Diagnéstico
O) Escritura y lectura de los datos de configuracion del objeto tecnoldgico
® Control del accionamiento a través del objeto tecnoldgico. Lectura del estado del eje para su visualizacién en el panel

de mando del eje. Optimizacion de la regulacion de posicion.

Lectura de las informaciones actuales de estado y error del objeto tecnoldgico
En accionamientos PROFIdrive también se muestra informacion del telegrama.
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5.2 Herramientas del objeto tecnologico Eje de posicionamiento

Configuracién

Configure las siguientes propiedades del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento con la
herramienta "Configuracion":

e Seleccion del PTO (Pulse Train Output)/accionamiento PROFIdrive/salida analégica que
va a utilizarse y configuracién de la interfaz del accionamiento

® Propiedades de la mecanica y relacidon de transmision del reductor del accionamiento (o
de la maquina o instalacion)

® Propiedades de los limites de posicion y de la vigilancia de posicionamiento
® Propiedades de la dinamica y del referenciado
e Parametros del lazo de regulacion

La configuracion se guarda en el bloque de datos del objeto tecnoldgico.

Puesta en servicio

Diagndstico

Realice un test de funcionamiento de su eje con la herramienta "Puesta en servicio", sin
necesidad de crear un programa de usuario. Al iniciar la herramienta se abre el panel de
mando del eje. El panel de mando del eje incorpora los siguientes comandos:

e Habilitacién y bloqueo del eje

® Desplazamiento del eje en modo Jog

e Posicionamiento absoluto y relativo del eje

e Referenciado del eje

® Acuse de errores

Los valores dinamicos se pueden adaptar en consecuencia para los comandos de
movimiento. El panel de mando del eje muestra también el estado actual del eje.

En caso de conexién del accionamiento mediante PROFIdrive/salida analdgica, la
optimizacién le ayudara al determinar la ganancia 6ptima para el lazo de regulacion.

Compruebe con la herramienta "Diagndstico” las informaciones actuales de estado y error
del eje y del accionamiento.

Consulte también
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Salidas de la CPU relevantes para Motion Control|(Pagina|15)

Relacién entre el tipo de sefal y el sentido de desplazamiento (Pagina 19)
Integracién del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento|(Pagina|65)
Finales de carrera por hardware y por software|(Pagina 43)

Referenciar (Pagina 45)

Configurar el objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento|(Pagina|72)
Panel de mando del eje (Pagina175)

Diagnéstico del eje (Pagina 207)
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5.3 Agregar objeto tecnoldgico Efe de posicionamiento

5.3 Agregar objeto tecnolégico Eje de posicionamiento

Requisitos
Hay un proyecto creado con una CPU S7-1200.

Procedimiento

Para agregar un objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento en el arbol del proyecto, proceda
del siguiente modo:

1. Abra la carpeta "CPU > Objetos tecnoldgicos" en el arbol del proyecto.
2. Haga doble clic en el comando "Agregar objeto".

Se abre el cuadro de didlogo "Agregar objeto".

Seleccione la tecnologia "Motion Control".

Abra la carpeta "Motion Control".

Seleccione la version tecnoldgica deseada en la columna "Version".
Seleccione el objeto "TO_PositioningAxis".

En el campo de entrada "Nombre" introduzca el nombre del eje.

© N o g bk w

Para modificar los numeros asignados automaticamente al bloque de datos, seleccione
la opcién "manual”.

9. Para visualizar y anadir mas informacién sobre el objeto tecnolégico, haga clic en "Mas
informacion".

10.Confirme la entrada realizada con "Aceptar".

Resultado

Se crea el nuevo objeto tecnoldgico y se guarda en la capeta "Objetos tecnoldgicos" del
arbol del proyecto.

En la carpeta "Bloques de programa" se crean automaticamente los bloques de
organizacién MC-Servo [OB91] y MC-Interpolator [OB92]. En estos bloques de organizacion
se procesan los objetos tecnoldgicos. En MC-Servo [OB91] se realizan los calculos del
regulador de posicion. MC-Interpolator [OB92] se encarga de la evaluacion de las
instrucciones de Motion Control, la generacion de consignas y la funcionalidad de vigilancia.

Consulte también

Guia para utilizar Motion Control (Pagina|47)
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5.4 Configurar el objeto tecnologico Eje de posicionamiento

54 Configurar el objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento

5.4.1 Trabajando con el dialogo de configuracién

Las propiedades del objeto tecnoldgico se configuran en la ventana de configuracion. Para
abrir la ventana de configuracion del objeto tecnologico, proceda del siguiente modo:

1. En el arbol del proyecto, abra el grupo correspondiente al objeto tecnoldgico que desea
utilizar.

2. Haga doble clic en el objeto "Configuracién".
La configuracion se divide en las siguientes categorias:
e Parametros basicos

Los parametros basicos contienen todos los parametros que deben configurarse para un
eje listo para funcionar.

o Parametros avanzados

Los parametros avanzados contienen parametros que se pueden adaptar al propio
accionamiento o bien a la instalacion.

Simbolos de la ventana de configuracion

Los simbolos que aparecen en la navegacion local de la configuracion muestran mas
detalles sobre el estado de la configuracion:

@ | La configuracién contiene valores predeterminados y esta completa.

La configuracién contiene exclusivamente valores predeterminados. Con ellos es posible utilizar el objeto tecnoldgico
sin mas modificaciones.

@ | La configuracion contiene valores definidos por el usuario o adaptados automaticamente y esta completa.

Todos los campos de entrada de la configuracién contienen valores validos y al menos un valor predeterminado ha
sido modificado.

€3 | La configuracién es errénea o esta incompleta.

Al menos un campo de entrada o una lista desplegable contiene un valor no valido. El campo o la lista desplegable
en cuestidon se marca en rojo. Al hacer clic, el roll out con el aviso de error indica la causa del error.

La configuracion es valida, pero contiene advertencias.

P. €j., solo se ha configurado un final de carrera por hardware. Dependiendo de la instalacién, si un final de carrera
por hardware no esta configurado ello puede representar un peligro. El campo o la lista desplegable en cuestion se
marca en amarillo.

Consulte también
Guia para utilizar Motion Control (Pagina 47)
Parametros basicos (Pagina 74)

Parametros avanzados (Pagina 89)
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5.4 Configurar el objeto tecnologico Eje de posicionamiento

54.2 Observacion de valores

Si hay una conexién online con la CPU, en los dié:;;os de configuracion del objeto
tecnoldgico aparece el simbolo "Observar todos" = .

La funcion "Observar todos" ofrece las siguientes opciones:

e Comparacion de los valores de arranque configurados del proyecto con los valores de
arranque de la CPU y los valores actuales

® Procesamiento directo de los valores actuales y de los valores de arranque del proyecto

® Deteccion y visualizacién inmediatas de errores de introduccién con propuestas de
correccion

® (Copia de seguridad de los valores actuales en el proyecto mediante aplicacién manual
en el valor de arranque del proyecto

Simbolos y elementos de control

Si existe una conexion online con la CPU, se mostraran los valores actuales de los
parametros.

Junto a los valores actuales de los parametros aparecen los siguientes simbolos:

Simbolo Descripcion

El valor de arranque en la CPU es igual al valor de arranque configurado en el proyec-
to

El valor de arranque en la CPU es diferente al valor de arranque configurado en el
proyecto

No se puede realizar la comparacion entre valor de arranque en la CPU y valor de
arranque configurado en el proyecto porque el médulo de CPU seleccionado no sopor-
ta esa comparacion.

No tiene mucho sentido comparar el valor, ya que en una de las configuraciones no es
relevante.

El boton permite visualizar para cada parametro el valor de arranque de la CPU y el
valor de arranque del proyecto.

- ® © e @

El valor actual y el valor de arranque en el proyecto pueden modificarse directamente y
cargarse a continuacioén en la CPU. En el caso de los parametros directamente
modificables, la modificacién del valor actual se aplica directamente a la CPU.
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5.4 Configurar el objeto tecnologico Eje de posicionamiento

54.3 Parametros basicos

5.4.3.1 Configuracién - General

Nombre del eje

Accionamiento

74

Configure las propiedades basicas del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento en la
ventana de configuracion "General".

Defina en este campo el nombre del eje o del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento. El
objeto tecnoldgico aparece con ese nombre en el arbol del proyecto.

Seleccione el tipo de conexién del accionamiento:

PTO (Pulse Train Output)

El accionamiento se conecta a través de una salida del generador de impulsos, una
salida de habilitacion opcional y una entrada de disponibilidad opcional.

Conexién analdgica del accionamiento

El accionamiento se conecta a través de una salida analdgica, un encéder, una salida de
habilitaciéon opcional y una entrada de disponibilidad opcional.

Se regula la posicion de todos los movimientos del eje.
PROFIdrive

El accionamiento se conecta mediante PROFINET/PROFIBUS. La comunicacion entre el
controlador y el accionamiento se realiza a través de telegramas PROFIdrive.

Se regula la posicion de todos los movimientos del eje.

Si selecciona "Conexion analdgica del accionamiento” o "PROFIdrive", la navegacion por la
configuracién se amplia con elementos adicionales:

Encoder
Modulo

Vigilancias de posicion (vigilancia de posicionamiento, errores de arrastre y sefial de
parada)

Lazo de regulacion

En las ventanas de configuracion adicionales se configuran los encoders que se van a
conectar, asi como las opciones resultantes para la regulacion y la vigilancia de posicion.
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Unidad de medida de posicién

En la lista desplegable, seleccione la unidad de medida deseada para el sistema de medida
del eje. La unidad de medida seleccionada se utiliza para una nueva configuracion del
objeto tecnolégico Eje de posicionamiento y la visualizacion de los datos actuales del eje.

Los valores en los parametros de entrada (Position, Distance, Velocity, ...) de las
instrucciones de Motion Control también se refieren a esta unidad de medida.

Nota

Seleccione la conexién de accionamiento y la unidad de medida de la posicién al principio
de la configuracion del eje.

Al realizar modificaciones posteriores los parametros se resetean o reinicializan, lo que
requiere controlar los parametros de los dialogos de configuracion.

Si fuera necesario, en el programa de usuario se deberan adaptar los valores de los
parametros de entrada de las instrucciones Motion Control a la nueva unidad de medida.

Simulacién
Seleccione si el accionamiento y el encdder se deben simular o no en la lista desplegable.
La simulacion se puede seleccionar para la conexion analdgica del accionamiento o para un
accionamiento PROFIdrive. La configuracién hardware del accionamiento o encoder no es
necesaria para el modo de simulacién (los posibles errores en la configuracion del
accionamiento o el encdder se ignoran).
Aplicacion: El accionamiento se simula, p. €j., para la puesta en marcha, y posteriormente
se opera con el hardware si se ha configurado.
El modo de operacién "Simulacion" se puede modificar durante el tiempo de ejecucion del
programa de usuario mediante descarga seguida de "MC_Reset" con el parametro "Restart"
= TRUE.
En el modo de simulacion no se emite ninguna consigna al accionamiento ni se lee ningun
valor real del accionamiento/encdder. Los finales de carrera hardware y los sensores del
punto de referencia no tienen ningun efecto.
La tabla siguiente muestra las instrucciones de Motion Control con el comportamiento
adaptado en el modo de simulacion:

Instruccion de Motion Control Comportamiento en el modo de simulacién

MC_Power El eje se habilita directamente, sin esperar a que
el accionamiento responda.

MC_Home Las 6rdenes de referenciado se ejecutan direc-
tamente, sin movimiento simulado del gje.

Los accionamientos PTO funcionan sin lazo de regulacion. Para simular un accionamiento
PTO no se requiere ninguna funcioén de simulacion propia, en caso de que el accionamiento
PTO no esté conectado.

Consulte también
Salidas de la CPU relevantes para Motion Control (Pagina 15)
Relacién entre el tipo de senal y el sentido de desplazamiento (Pagina 19)

Configuracion - General (objeto tecnoldgico "Eje" V1...3) (Pagina 353)
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5.4 Configurar el objeto tecnologico Eje de posicionamiento

5.43.2

Configuracién - accionamiento

Configuracién - Accionamiento - PTO (Pulse Train Output)

En la ventana de configuracion "Accionamiento", configure el generador de impulsos y la
habilitacién y realimentacion del accionamiento.

Interfaz de hardware

Los impulsos se transmiten a la etapa de potencia del accionamiento a través de salidas
digitales de asignacion fija.

En las CPU con salidas de relé, la sefal de impulso no puede emitirse en estas salidas
porque los relés no soportan las frecuencias de conmutacion requeridas. Para poder utilizar
el PTO (Pulse Train Output) en estas CPU, utilice una Signal Board con salidas digitales. #
abre la configuracion de dispositivos de la CPU.

Nota

El PTO requiere la funcionalidad de un contador rapido (HSC). Para ello se utiliza un HSC
interno cuyo estado de contador no se puede evaluar.

Generador de impulsos

76

Elija en la lista desplegable el PTO (Pulse Train Output) para el mando del motor paso a
paso o del servomotor con interfaz de impulsos. Si no se han utilizado los generadores de
impulsos ni los contadores rapidos para otro fin en la configuracién de dispositivos, la
interfaz de hardware podra configurarse automaticamente. En este caso, el PTO elegido
aparece marcado en blanco en la lista desplegable.

Si esta seleccionado PTO (Pulse Train Output), mediante el boton "Configuracién del
dispositivo" se accede a la parametrizacion de las opciones de impulso en la configuracién
de dispositivo de la CPU. Esto puede ser necesario en caso de conflicto si el PTO se utilizd
en otro lugar o el usuario modificé los parametros.
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Tipo de seiial
Sel

5.4 Configurar el objeto tecnologico Eje de posicionamiento

eccione el tipo de sefial en la lista desplegable. Estan disponibles los tipos de senal

siguientes:

PTO (Impulso A y sentido B)

Para controlar el motor paso a paso se utilizan una salida de impulso y una salida de
sentido.

PTO (oscilacion hacia delante A y oscilacion hacia atras B)

Para controlar el motor paso a paso se utilizan una salida de impulso para el movimiento
en sentido positivo y otra para el movimiento en sentido negativo.

PTO (A/B desfasado)

Los ciclos de las dos salidas de impulsos para la fase Ay para la fase B tienen la misma
frecuencia.

En el lado del accionamiento se evalua el periodo de las salidas de impulso como paso.
El desfase entre las fases A y B determina el sentido de movimiento.

PTO (A/B desfasado - cuadruple)

Las salidas de impulsos para la fase A y para la fase B tienen la misma frecuencia.

En el lado del accionamiento se evaluan todos los flancos ascendentes y descendentes
de la fase Ay de la fase B como pasos.

El desfase entre las fases A y B determina el sentido de movimiento.

La tabla siguiente muestra los parametros que deben configurarse dependiendo del tipo de
senal:

Tipo de seiial/parametro Descripcion

PTO (impulso Ay sentido B)

Salida de impulso

En este campo, seleccione la salida de impulso para movi-
mientos en sentido positivo.

Puede elegirse la salida a través de una direccién simbdlica
0 asignarse a una direccion absoluta.

Activar salida de sentido Con esta opcion se activa o desactiva la salida de sentido.

Si desactiva la salida de sentido, el sentido del movimiento
queda limitado.

Salida de sentido

En este campo, seleccione la salida para el sentido.

Puede elegirse la salida a través de una direccién simbdlica
0 asignarse a una direccion absoluta.

PTO (oscilacién hacia delante A y oscilacién hacia atras B)

Salida de impulso

ascendente En este campo, seleccione la salida de impulso para movi-
mientos en sentido positivo.

Puede elegirse la salida a través de una direccién simbdlica
0 asignarse a una direccion absoluta.

Salida de impulso

descendente En este campo, seleccione la salida de impulso para movi-
mientos en sentido negativo.

Puede elegirse la salida a través de una direccién simbdlica
0 asignarse a una direccion absoluta.
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Tipo de sefal/parametro | Descripcion

PTO (A/B desfasado) / PTO (A/B desfasado - cuadruple)
Sefal A En este campo, seleccione la salida de impulso para las

senales de fase A.

Puede elegirse la salida a través de una direccién simbdlica
0 asignarse a una direccion absoluta.

Sefal B En este campo, seleccione la salida de impulso para las
sefales de fase B.

Puede elegirse la salida a través de una direccién simbdlica
0 asignarse a una direccion absoluta.

Habilitacion y realimentacién del accionamiento

En esta area se configura la salida para la habilitacién del accionamiento y la entrada para
la realimentacion "Accionamiento listo" del accionamiento:

e Salida de habilitacion
En este campo, seleccione la salida para la habilitaciéon del accionamiento.
e Entrada de disponibilidad

En este campo, seleccione la entrada de disponibilidad para la realimentacion
"Accionamiento listo" del accionamiento

La habilitacion del accionamiento es controlada por la instruccion de Motion Control
"MC_Power" y otorga al accionamiento la habilitacién de potencia. Si el accionamiento esté
listo para ejecutar movimientos una vez recibida la habilitacién del accionamiento, lo
notificara a la CPU con la sefial "Accionamiento listo".

Si el accionamiento no dispone de interfaces de este tipo, no es necesario configurar los
parametros. En este caso, elija para la entrada de disponibilidad el valor TRUE.

Configuracién - Accionamiento - Conexién analdgica del accionamiento

En la ventana de configuracion "Accionamiento", configure la salida analdgica y la
habilitacién y realimentacion del accionamiento.

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
78 Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG



Objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento

5.4 Configurar el objeto tecnologico Eje de posicionamiento

Interfaz de hardware

La consigna de velocidad de giro se emite en la etapa de potencia del accionamiento a
través de una salida analégica asignada de forma fija.

Configure en esta area las entradas y salidas para el mando del accionamiento:
e Salida analdgica

Elija en este campo la variable de PLC de la salida analdgica a través de la que se
controlara el accionamiento.

Cuando se abre la funcion de autocompletar, se mostraran todas las direcciones de
salida con 16 bits (WORD, INT, UINT). Para conectar datos mediante un bloque de datos
también se puede seleccionar la variable de un bloque de datos con el tipo de datos
WORD.

También puede introducir una direccién (p. ej., QW20). Si la direccion es valida, se
generara el nombre "Axis_1_AnalogOutput" para esta direccion y se afiadira a la tabla de
variables. Para que la direccion sea valida debe tener asignado el tipo de datos
adecuado y un médulo HW. A abre la configuracion de dispositivos de la salida
analdgica.

e Seleccion salida de habilitacion

Seleccione una salida disponible como salida de habilitaciéon para la habilitacion del
accionamiento en este campo.

e Seleccion entrada de disponibilidad

En este campo, seleccione la entrada de disponibilidad para la realimentacion
"Accionamiento listo" del accionamiento

La habilitacion del accionamiento es controlada por la instruccion de Motion Control
"MC_Power" y otorga al accionamiento la habilitacién de potencia. Si el accionamiento esté
listo para ejecutar movimientos una vez recibida la habilitacion del accionamiento, lo
notificara a la CPU con la sefal "Accionamiento listo". Si el accionamiento no dispone de
interfaces de este tipo, no es necesario configurar los parametros. En este caso, elija para la
entrada de disponibilidad el valor TRUE.

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG 79



Objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento

5.4 Configurar el objeto tecnologico Eje de posicionamiento

Intercambio de datos con el accionamiento

Configure en esta area el escalado de la consigna de velocidad de giro:

Consulte también

Velocidad de giro de referencia

La velocidad de giro de referencia del accionamiento es la velocidad con la que gira el
accionamiento cuando la salida analdgica esta al 100%. La velocidad de giro de
referencia debe configurarse en el accionamiento y aplicarse en la configuracion del
objeto tecnoldgico.

El valor analdgico emitido con el 100% depende del tipo de salida analégica. Asi, por
ejemplo, en una salida analédgica de £10 V al 100% se emite el valor 10 V.

Velocidad de giro maxima
Introduzca en este campo la velocidad de giro maxima del accionamiento.

La velocidad de giro maxima esta limitada por el rango de valores de la salida analdgica.
En el caso mas sencillo, la velocidad de giro de referencia y la maxima son idénticas.

Las salidas analdgicas se pueden sobremodular un 17 % aproximadamente. Si el
accionamiento permite sobremodulacion, es posible utilizar una salida analégica como
valor limite en el rango de -117 % a 117 %.

Invertir sentido de accionamiento

Active esta casilla de verificacion para invertir el sentido de giro del accionamiento.

Conexidn de datos de accionamientos con conexidon analdgica de accionamientos
(Pagina 36)

Configuracién - Accionamiento - PROFIdrive

Configure en la ventana de configuracion "Accionamiento” la conexion de datos y los
parametros del accionamiento PROFIdrive. Mabre la configuracién de dispositivos del
accionamiento.

Accionamiento PROFIdrive (a partir de V6)

e Conexion de datos

80

En la lista desplegable, seleccione si la conexion de datos debe realizarse directamente
con la unidad de accionamiento o mediante un bloque de datos que pueda procesarse
en el programa de usuario.

® Accionamiento (con conexién de datos: "Accionamiento")

En el campo "Accionamiento", seleccione un accionamiento PROFIdrive previamente
configurado.

Bloque de datos (con bloque de datos: "Bloque de datos")

Seleccione un bloque de datos previamente creado que contenga una estructura de
variables del tipo de datos "PD_TELX" ("x" representa el nimero de telegrama que se
debe utilizar).
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Intercambio de datos con el accionamiento

Configure en esta area el intercambio de datos entre el accionamiento y el controlador:

Telegrama del accionamiento (con conexién de datos: "Bloque de datos" no
seleccionable)

Compruebe o seleccione el telegrama del accionamiento en la lista desplegable. Los
datos deben coincidir con la configuracién de dispositivo del accionamiento.

Direccion de entrada/salida

Los campos muestran la direcciéon de entrada o salida simbdlica o absoluta del
telegrama.

Invertir sentido de accionamiento
Active esta casilla de verificacion para invertir el sentido de giro del accionamiento.
Aplicar automaticamente los valores del accionamiento durante la configuracion (offline)

Active la casilla de verificacion si desea aplicar los valores offline del accionamiento
"Velocidad de giro de referencia" y "Velocidad de giro maxima" en la configuracién del
objeto tecnolégico en el proyecto.

Aplicar automaticamente los valores del accionamiento en runtime (online)

Active la casilla de verificacion si desea aplicar los parametros de accionamiento
"Velocidad de giro de referencia" y "Velocidad de giro maxima" en la CPU como valor de
la configuracién del accionamiento. Los parametros de accionamiento se aplican en el
bus después de (re)inicializar el objeto tecnoldgico y (re)arrancar el accionamiento y la
CPU.

Alternativamente, puede sincronizar manualmente los siguientes parametros:
— Velocidad de giro de referencia

Configure la velocidad de referencia como esté ajustada en la configuracion del
accionamiento.

En el bus se transmite entonces el valor 16#4000 (16 bits, en telegrama 1), lo que
equivale al 100% de la velocidad de giro de referencia.

— Velocidad de giro maxima

En este campo, configure la velocidad de giro maxima del accionamiento.
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La velocidad de giro maxima resulta de la configuracion del accionamiento. Mediante
el bus se puede transferir como maximo del -200 % al +200 % de la velocidad de giro
de referencia. Con ello, la velocidad de giro maxima puede ser el doble de la
velocidad de giro de referencia.

Nota

La aplicacion automatica de los parametros de accionamiento solo es posible con
accionamientos SINAMICS V4.x o superior. Para ello, en la ventana de datos debe estar
seleccionado "Accionamiento" como conexién de datos.

Consulte también
Conexion de datos del accionamiento PROFIdrive / encéder PROFIdrive (Pagina 30)

Aplicacion automatica de los parametros de accionamiento y encoder en el dispositivo
(Pagina|25)
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5.4.3.3 Configuracién - Encoder

Acoplamiento del encoder

Dependiendo de la eleccion del acoplamiento del encéder, se configuran diferentes
parametros en la ventana de configuracion "Encéder". Existen los acoplamientos de encéder
siguientes:

® Encoder con contador rapido (HSC) (Pagina 87)

® Encdder PROFIdrive en el PROFINET/PROFIBUS (encoder en accionamiento, encéder
en modulo tecnoldgico, encoder PROFIdrive) |(Pagina|84)

Configuracién - Encéder - Encoder conectado a PROFINET/PROFIBUS

Seleccién del encéder
En el campo "Encdder PROFIdrive", elija el encéder PROFIdrive con PROFINET.
o Conexion de datos

En la lista desplegable, seleccione si la conexion de datos debe realizarse directamente
al encdéder o mediante un bloque de datos que pueda procesarse en el programa de
usuario.

e Encdder/bloque de datos PROFIdrive
En este campo de configuracion, seleccione un encdéder PROFIdrive ya configurado.

# abre la configuracion de dispositivos del encdder. Pueden seleccionarse los siguientes
encoders:

— Conexién con accionamiento (no en caso de conexion analdgica del accionamiento)

El encdder esta conectado al accionamiento. Las sefiales del encéder son evaluadas
por el accionamiento y se transfieren al controlador como parte del telegrama del
accionamiento (Tel 3 0 4) (no pueden utilizarse los encéder de los telegramas de
otros accionamientos).

El encdder se configura en la configuracion del accionamiento PROFIdrive.
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Configuracién - Encéder - Encéder conectado a PROFINET/PROFIBUS

Seleccion del encéder
En el campo "Encdder PROFIdrive", elija el encéder PROFIdrive con PROFINET.
o Conexion de datos

En la lista desplegable, seleccione si la conexion de datos debe realizarse directamente
al encéder o mediante un bloque de datos que pueda procesarse en el programa de
usuario.

e Encdder/bloque de datos PROFIdrive
En este campo de configuracion, seleccione un encdéder PROFIdrive ya configurado.

# abre la configuracién de dispositivos del encdder. Pueden seleccionarse los siguientes
encoders:

— Conexidn con accionamiento (no en caso de conexion analdgica del accionamiento)

El encdder esta conectado al accionamiento. Las sefiales del encéder son evaluadas
por el accionamiento y se transfieren al controlador como parte del telegrama del
accionamiento (Tel 3 0 4) (no pueden utilizarse los encéder de los telegramas de
otros accionamientos).

El encdder se configura en la configuracion del accionamiento PROFIdrive.
— Encoéder conectado a madulo tecnolégico (TM)

Seleccione un médulo tecnolégico previamente configurado y el canal que deba
utilizarse. Para la seleccion solo se muestran médulos tecnoldgicos ajustados al
modo de operacion "Lectura de posicion para Motion Control".

Si no hubiera ningun médulo tecnoldgico disponible, cambie a la configuracion del
dispositivo y agregue uno.

Para conocer los médulos tecnoldgicos adecuados para la lectura de posicion para
Motion Control, consulte la documentacion del médulo tecnolégico y los datos del
catalogo.

— Encoéder PROFIdrive conectado a PROFINET/PROFIBUS (PROFIdrive)

Seleccione un encoder previamente configurado en PROFINET/PROFIBUS en el
campo "Encoder PROFIdrive". Cambie a la vista de redes en la configuracién del
dispositivo y agregue un encdoder si no hubiera ninguno disponible.

Si como conexidn de datos se ha seleccionado "Bloque de datos", debe elegirse aqui un
bloque de datos creado previamente que contenga una estructura de variables del tipo
de datos "PD_TELX" ("x" representa el numero de telegrama que debe utilizarse a través
del cual esta conectado el encdder). Se puede utilizar el encdder del telegrama del
accionamiento elegido (Tel 3 0 4) o uno diferente (Tel 81 u 83). M abre el editor DB.

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
84 Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG



Objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento
5.4 Configurar el objeto tecnologico Eje de posicionamiento

Intercambio de datos con el encéder
Configure en esta area el intercambio de datos entre el encdder y el controlador:
e Telegrama del encéder (con conexién de datos: "Bloque de datos" no seleccionable)

Seleccione el telegrama del encoder en la lista desplegable. Los datos deben coincidir
con la configuracion del dispositivo.

e Direccion de entrada/salida

Los campos muestran la direcciéon de entrada o salida simbdlica o absoluta del
telegrama.

® |nvertir sentido del encoder
Active esta casilla de verificacidn para invertir el valor real del encoder.

e Aplicar automaticamente los valores del encoder durante la configuracion (offline)
Active la casilla de verificacion si desea aplicar los valores offline del encoder en la
configuracién del objeto tecnoldgico en el proyecto.

e Aplicar automaticamente los valores del encéder en runtime (online)

Active la casilla de verificacion si desea aplicar los parametros de encéder en la CPU
como valor de la configuracién del encéder. Los parametros de encdder se aplican en el
bus después de (re)inicializar el objeto tecnoldgico y (re)arrancar el encoder y la CPU. El
tipo de encéder debe coincidir en la configuracion del eje y en la configuracién del
encoder.

Nota

La aplicacion automatica de los parametros de encoder solo es posible con
accionamientos PROFIdrive a partir del nUmero de version A16. Para ello, en la ventana
de configuracién debe estar seleccionado "Encéder" como conexion de datos.

Para un encoder del accionamiento SINAMICS se necesita un numero de version > V4 .x.

Si los parametros del encdder no se aplican automaticamente, deberan sincronizarse
manualmente. Encontrara los parametros que se deben calibrar en el capitulo Aplicacion
automatica de los parametros de accionamiento y encoder en el dispositivo | (Pagina 25).
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Tipo de encdder

Ajuste el tipo de encdéder utilizado en el campo "Tipo de encdoder"”. Son posibles los

siguientes tipos de encdder:

e Lineal incremental

Lineal absoluto

Rotativo incremental

Rotativo absoluto

En funcion del tipo de encoder seleccionado, se configuraran parametros diferentes.
Configure los parametros siguientes segun sea el tipo de encéder seleccionado:

Tipo de encéder/parametro

Descripcién

Lineal incremental

Distancia entre incrementos

Configure en este campo el recorrido entre dos incrementos
del encéder.

Resolucion fina, bits en valor real incr. (Gx_XIST1)

Configure en este campo el numero de bits para la resolu-
cion fina dentro del valor real incremental (Gx_XIST1).

Lineal absoluto

Distancia entre incrementos

Configure en este campo el recorrido entre dos incrementos
del encoder.

Resolucion fina, bits en valor real incr. (Gx_XIST1)

Configure en este campo el numero de bits para la resolu-
cion fina dentro del valor real incremental (Gx_XIST1).

Resolucion fina, bits en valor real abs. (Gx_XIST2)

Configure en este campo el numero de bits reservados para
el factor de multiplicacion del valor absoluto de la resolucién
fina (Gx_XIST2).

Rotativo incremental

Incrementos por vuelta

Configure en este campo el numero de incrementos que
discrimina el encéder por vuelta.

Resolucion fina, bits en valor real incr. (Gx_XIST1)

Configure en este campo el numero de bits para la resolu-
cion fina dentro del valor real incremental (Gx_XIST1).

Rotativo absoluto

Incrementos por vuelta

Configure en este campo el nUmero de incrementos que
discrimina el encéder por vuelta.

Numero de vueltas

Configure en este campo el numero de vueltas que puede
registrar el encoder absoluto.

Resolucion fina, bits en valor real incr. (Gx_XIST1)

Configure en este campo el numero de bits para la resolu-
cion fina dentro del valor real incremental (Gx_XIST1).

Resolucion fina, bits en valor real abs. (Gx_XIST2)

Configure en este campo el nUmero de bits reservados para
el factor de multiplicacion del valor absoluto de la resolucién
fina (Gx_XIST2).

Consulte también

Conexion de datos del accionamiento PROFIdrive / encéder PROFIdrive (Pagina 30)

Configurar modulos tecnoldgicos para Motion Control|(Paginal145)
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Configuracién - Encéder - Encdder con contador rapido (HSC)

Seleccion del contador rapido (HSC)

Seleccione el contador rapido al que el encoder transfiere el valor real en el campo.

Compruebe los tiempos de filtrado de los dos tipos de entradas digitales utilizados para el
contador rapido. Los tiempos de filtrado han de ser lo suficientemente pequefios para que
los impulsos puedan capturarse de forma segura.

Interfaz HSC

En el campo "Modo de operacion”, elija el modo de operacién del contador rapido.

Dependiendo del modo de operacién se configuraran diferentes entradas:

Modo de operacién/parametro

Descripcion

Bifasica

Generador de impulsos de reloj hacia delante

Elija en este campo la entrada para el contaje ascendente.

Puede elegirse la entrada a través de una direccién simbali-
ca o asignarse a una direccion absoluta.

Junto al campo de direccion se muestra la frecuencia y la
ubicacion (integrada, Signal Board) de la entrada.

Generador de impulsos de reloj hacia atras

Elija en este campo la entrada para el contaje descendente.

Puede elegirse la entrada a través de una direccién simbdli-
ca o asignarse a una direccion absoluta.

Junto al campo de direccion se muestra la frecuencia y la
ubicacion (integrada, Signal Board) de la entrada.

Contador A/B / contador A/B cuadruple

Generador de impulsos de reloj A

Seleccione la entrada para las sefales de fase A en este
campo.

Puede elegirse la entrada a través de una direccién simbdli-
ca o asignarse a una direccion absoluta.

Junto al campo de direccidon se muestra la frecuencia y la
ubicacion (integrada, Signal Board) de la entrada.

Generador de impulsos de reloj B

Seleccione la entrada para las sefales de fase B en este
campo.

Puede elegirse la entrada a través de una direccién simbali-
ca o asignarse a una direccion absoluta.

Junto al campo de direccidon se muestra la frecuencia y la
ubicacion (integrada, Signal Board) de la entrada.

Invertir sentido del encoder

Active esta casilla de verificacion para invertir el valor real del encoder.

Adoptar automaticamente los parametros de encéder en el dispositivo

Esta seleccién no es posible si se utilizan encoders en el contador rapido (HSC).
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Tipo de encdder

Seleccione el tipo de encdder en el campo "Tipo de encoder”. Son posibles los siguientes
tipos de encoder:

e Lineal incremental
e Rotativo incremental

En funcion del tipo de encoder seleccionado, se configuraran parametros diferentes.
Configure los parametros siguientes segun sea el tipo de encéder seleccionado:

Tipo de encéder/parametro Descripcion
Lineal incremental
Distancia entre incrementos Configure en este campo el recorrido entre dos incrementos
del encéder.
Resolucion fina, bits en valor real incr. (Gx_XIST1) Configure en este campo el nimero de bits para la resolu-

cion fina dentro del valor real incremental (Gx_XIST1).

Rotativo incremental

Incrementos por vuelta Configure en este campo el numero de incrementos que
discrimina el encoder por vuelta.

Resolucién fina, bits en valor real incr. (Gx_XIST1) Configure en este campo el numero de bits para la resolu-
cion fina dentro del valor real incremental (Gx_XIST1).

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
88 Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG



Objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento

5.4 Configurar el objeto tecnologico Eje de posicionamiento

544 Parametros avanzados

5441 Mecanica

Configuracién - Mecanica - PTO (Pulse Train Output)

Configure las propiedades mecanicas del accionamiento en la ventana de configuracién
"Mecanica".

Impulsos por vuelta del motor
En este campo, configure cuantos impulsos necesita el motor para una vuelta del motor.
Limites (independientes de la unidad de medida seleccionada):

e ( < impulsos por vuelta del motor < 2147483647

Movimiento de la carga por vuelta del motor

En este campo, configure qué distancia debe recorrer la mecanica de la instalacion por cada
vuelta del motor.

Limites (independientes de la unidad de medida seleccionada):

® (.0 < recorrido por vuelta del motor: < 1.0e12

Sentido de giro permitido (versién de la tecnologia V4 o superior)

Configure en este campo si la mecanica de su instalacién debe moverse en ambos sentidos
o solo en sentido positivo o negativo.

Si no ha activado la salida de sentido en el modo "PTO (impulso A y sentido B)" del
generador de impulsos, la seleccion esta limitada al sentido positivo o negativo.
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Invertir sentido de direccion

Con la casilla de verificacion "Invertir sentido" puede adaptar el controlador a la l6gica de
sentido del accionamiento.

La légica de sentido se invierte de acuerdo con el modo seleccionado para el generador de
impulsos:

e PTO (Impulso Ay sentido B)
— 0V en la salida de sentido = sentido de giro positivo
— 5V/24V en la salida de sentido = sentido de giro negativo

La tension indicada depende del hardware empleado. Los valores mencionados no son
validos para las salidas diferenciales de la CPU 1217.

® PTO (oscilacion hacia delante A y oscilacion hacia atras B)

Las salidas "Salida de impulso descendente" y "Salida de impulso ascendente" se
intercambian.

e PTO (A/B desfasado)
Las salidas "Fase A"y "Fase B" se intercambian.
e PTO (A/B desfasado - cuadruple)

Las salidas "Fase A"y "Fase B" se intercambian.

Configuracién - Mecanica - Conexién PROFIdrive/analégica del accionamiento

Configure las caracteristicas mecanicas del accionamiento y del encdder en la ventana de
configuracién "Mecanica".

Modo de montaje del encéder

En la lista desplegable, seleccione como esta montado el encdder en el sistema mecénico.
Existen los siguientes modos de montaje del encdder:

® En el eje del motor

e Sistema de medida externo (solo encdders rotativos)
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Parametros de posicion

Dependiendo del modo de montaje seleccionado del encoder se configuraran los siguientes
parametros de posicion:

Modo de montaje del encéder/parametros de posicién Descripcion

En el eje del motor

Movimiento de la carga por vuelta del motor Configure el recorrido de la carga para una vuelta del motor
en este campo.

Sistema de medida externo

Movimiento de la carga por vuelta del motor Configure el recorrido de la carga para una vuelta del motor
en este campo.

Recorrido por vuelta del encoder Configure en este campo el recorrido por vuelta del encoder
capturado por el sistema de medida externo.
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5.4.4.2 Configuracién - Mddulo (solo conexion PROFIdrive/anal6gica del accionamiento)

Activar modulo

Utilice el ajuste "Mddulo” si desea limitar la zona de desplazamiento a un trayecto repetitivo
en funcién de la longitud/el ciclo del producto. La funcion Modulo solo es posible con el eje
en el modo de regulacion de posicion.

Si "Médulo" esta activado, el valor de posicion del objeto tecnoldgico se reproduce en un
rango de médulo repetitivo. El rango de modulo esta definido por el valor inicial y la longitud.

Para limitar el valor de posicion de un eje p. ej. a un movimiento circular completo, se define
el rango de modulo con el valor inicial = 0° y la longitud = 360°. Con una resolucion de
encoder de 0,1°/numero de incrementos, el valor de posicion se reproduce en el rango de
modulo de 0,0° a 359,9°. Si el eje de este ejemplo se desplaza a la posicion 400°, se
movera a la posicion real 40° (400° hasta 360°).

Si "Modulo" esta activado, especifique el sentido de desplazamiento en la instruccion
"MC_MoveAbsolute" de Motion Control mediante el parametro de entrada "Direction”. Estan
disponibles los siguientes valores de parametros:

e (: El signo de la velocidad (parametro "Velocity") determina el sentido de movimiento.
® 1: La posiciéon de destino se alcanza en sentido positivo.
® 2: | a posiciéon de destino se alcanza en sentido negativo.

e 3: Partiendo de la posicion actual, la tecnologia selecciona el recorrido mas corto hasta la
posicion de destino.

Marque la casilla de verificacion "Activar médulo" para utilizar un sistema de referencia
repetitivo para el eje (p. ej., 0,0° a 359,9°).

Valor inicial de médulo

Defina en este campo la posicién donde comienza el rango de modulo (p. €j., 0°).

Longitud de médulo

Consulte también
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Defina en este campo la longitud del rango de médulo (p. €j., 360°).

MC_MoveAbsolute: Posicionar eje de forma absoluta a partir de V6|(Pagina|231)
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5443 Limites de posicion

Requisitos del final de carrera de hardware

Utilice exclusivamente finales de carrera de hardware que permanezcan conectados
permanentemente durante la puesta en movimiento. Este estado de conmutacion solo se
debe retirar una vez que se haya retornado al rango de desplazamiento admisible.

Consulte también
Configuracién - Limites de posicion (Pagina 93)
Comportamiento del eje ante la respuesta de los limites de posicion (Pagina 96)

Modificacion de la configuracion de los limites de posicion en el programa de usuario
(Pagina 98)

Configuracién - Limites de posicién

En la ventana de configuracion "Limites de posicion" configure los finales de carrera por
hardware y por software del eje.

Activar final de carrera por hardware

Active con esta casilla de verificacion la funcién de los finales de carrera por hardware
inferior y superior. Durante una aproximacion al punto de referencia activa se pueden utilizar
los finales de carrera por hardware para invertir el sentido. Encontrara mas detalles en la
descripcion de la configuracién para el referenciado.

Activar final de carrera por software

Active con esta casilla de verificacion la funcidn de los finales de carrera por software
inferior y superior.

Nota

Los finales de carrera por software activados solo son efectivos con el eje referenciado.
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Entrada final de carrera HW inferior/superior

Seleccione la entrada digital para el final de carrera por hardware inferior o superior en la
lista desplegable.

En los ejes PTO la entrada debe soportar la notificacién de alarmas. Si la conexién del
accionamiento es a través de PROFIdrive o anal6gica se obtiene el tiempo de reaccion mas
corto con entradas aptas para alarmas. Otra opcién es asignar las entradas a la memoria
imagen de proceso "TPA OB Servo" para obtener un tiempo de reaccion en el tiempo de
ciclo del "TPA OB Servo". No se recomienda asignarlas a la memoria imagen de proceso
estandar del bloque de organizacion OB1, ya que con ello se obtienen los tiempos de
reaccion mas largos.

Como entradas con capacidad de alarma para los finales de carrera por hardware estan
disponibles las entradas digitales de CPU On-board y las entradas digitales de una Signal
Board enchufada.

Nota

Las entradas digitales estan ajustadas de forma estandar a un tiempo de filtracion de

6,4 ms. Al utilizar como final de carrera por hardware pueden producirse deceleraciones no
deseadas. En dicho caso reduzca el tiempo de filtracion para las salidas digitales
correspondientes.

El tiempo de filtracién se puede ajustar en la configuracion de dispositivos de las entradas
digitales, en "Filtros de entrada".

Seleccion de nivel

Elija en la lista desplegable el nivel de seial activo en la CPU con el final de carrera por
hardware alcanzado.

® Seleccién "Nivel inferior" (contacto NC)

0 V (FALSE) en la entrada de CPU significa que se ha alcanzado el final de carrera por
hardware

e Seleccidn "Nivel superior" (contacto NA)

5V /24 V (TRUE) en la entrada de la CPU significa que se ha alcanzado el final de
carrera por hardware (la tension indicada depende del hardware empleado)
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Posicién final carrera SW inferior/superior

En estos campos se especifica el valor de posicion de los finales de carrera por software
inferior y superior.

Limites (independientes de la unidad de medida seleccionada):
e -1.0E12 < Posicién final carrera SW inferior < 1.0E12
e -1.0E12 < Posicién final carrera SW superior < 1.0E12

El valor del final de carrera por software superior debe ser mayor o igual al valor del final de
carrera por software inferior.

Consulte también
Reaquisitos del final de carrera de hardware|(Pagina|93)
Comportamiento del eje ante la respuesta de los limites de posicion|(Pagina|96)

Modificacion de la configuracion de los limites de posicion en el programa de usuario
(Pagina 98)

Configuracién - Referenciar - Activa|(Pagina|108)
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Comportamiento del eje ante la respuesta de los limites de posicion

Comportamiento del eje al alcanzar el final de carrera por hardware

Al alcanzar un final de carrera por hardware, el eje tiene diferentes comportamientos en
funcion de la conexién del accionamiento:

e Conexién del accionamiento a través de PROFIdrive/salida analdgica

Al alcanzar un final de carrera por hardware, el eje se bloquea y, en funcién de la
configuracion del accionamiento, se frena y se para. En el accionamiento debe
seleccionarse una deceleracion lo suficientemente grande para que el eje se detenga de
forma segura antes del tope mecanico.

e Conexién del accionamiento a través de PTO (Pulse Train Output)

Al alcanzar el final de carrera por hardware el eje se detiene con la deceleracion de
parada de emergencia configurada hasta pararse por completo. Debe seleccionarse una
deceleracién de parada de emergencia lo suficientemente grande para que el eje se
detenga de forma segura antes del tope mecanico. La siguiente representacion muestra
el comportamiento del eje después de alcanzar el final de carrera por hardware:
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@ PTO: el eje frena con la deceleracién de parada de emergencia configurada.
PROFIdrive o interfaz de accionamiento analdgica: el eje se bloquea y frena con la dece-
leracion configurada en el accionamiento hasta pararse.

@ Area en el que los finales de carrera por hardware notifican el estado "alcanzado".

En la instruccion de Motion Control causante, en "MC_Power" y en las variables del objeto
tecnoldgico se muestra el error "final de carrera por hardware alcanzado". En el anexo
encontrara instrucciones para eliminar el error, en el apartado "Lista de ErrorIDs y
Errorinfos"
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Comportamiento del eje al alcanzar el final de carrera por hardware

Con los finales de carrera por software activos, cualquier movimiento en curso se detiene en
la posicion del final de carrera por software. El eje es frenado con la deceleracion de parada
de emergencia configurada.

La siguiente representacién muestra el comportamiento del eje hasta alcanzar el final de
carrera por software:

I |
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»
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Final de carrera por Final de carrera por
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® El eje frena con la deceleracion configurada hasta pararse.

En la instruccion de Motion Control causante, en "MC_Power" y en las variables del objeto
tecnoldgico se muestra el error "Final de carrera por software alcanzado". En el anexo
encontrara instrucciones para eliminar el error, en el apartado "Lista de ErrorIDs y
Errorinfos".

Al sobrepasar un final de carrera por software, el eje tiene diferentes comportamientos en
funcién de la conexién del accionamiento:

® Conexion del accionamiento a traves de PROFIdrive/salida analégica

Al sobrepasar un final de carrera por software, el eje se bloquea y, en funcion de la
configuracién del accionamiento, se frena y se para.

® Conexién del accionamiento a través de PTO (Pulse Train Output)

El comportamiento del eje al sobrepasar un final de carrera por software puede
consultarse en los capitulos "Finales de carrera por software y el proceso de

referenciacion (Pagina 268)" y "Final de carrera por software y modificaciones en la
dinamica (Pagina 272)".

Utilice adicionalmente finales de carrera por hardware cuando detras de los finales de
carrera por software se encuentre un tope mecanico con riesgo de que se pueda producir un
dafio mecanico.
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Consulte también

Reaquisitos del final de carrera de hardware|(Pagina|93)
Configuracién - Limites de posicion (Pagina 93)

Modificacion de la configuracion de los limites de posicion en el programa de usuario
(Pagina 98)

Modificacion de la configuracién de los limites de posicion en el programa de usuario

Los siguientes parametros de configuracién pueden modificarse en la CPU mientras se
ejecuta el programa de usuario:

Fin de carrera de hardware

También puede activar y desactivar los finales de carrera de hardware durante el tiempo de
ejecucién del programa de usuario. Para ello utilice la siguiente variable del objeto
tecnoldgico:

e <Nombre de eje>.PositionLimits_HW.Active

Para saber cuando tienen efecto las modificaciones del parametro de configuracion,
consulte en el anexo la descripcidn de las|variables del objeto tecnoldgico|(Pagina 304).

Fin de carrera por software

Consulte también
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También puede activar y desactivar los finales de carrera por software y modificar sus
valores de posicidon durante el tiempo de ejecucién del programa de usuario. Para ello utilice
las siguientes variables del objeto tecnoldgico:

e <Nombre de eje>.PositionLimits_SW.Active

para activar y desactivar los finales de carrera por software
e <Nombre de eje>.PositionLimits_SW.MinPosition

para modificar la posicion del final de carrera por software inferior
e <Nombre de eje>.PositionLimits_SW.MaxPosition

para modificar la posicion del final de carrera por software superior

Para saber cuando tienen efecto las modificaciones de los parametros de configuracion,
consulte en el anexo la descripcion de las variables del objeto tecnol6gico (Pagina 304).

Lista de compatibilidad de las variables V1...3 <-> V4...5/(Pagina 55)
MC_ChangeDynamic: Modificar ajustes dindmicos del eje a partir de V6 (Pagina 253)
Reaquisitos del final de carrera de hardware|(Pagina|93)

Configuracion - Limites de posicion (Pagina 93)

Comportamiento del eje ante la respuesta de los limites de posicion (Pagina 96)
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5444 Dinamica

Configuracién - Dinamica - General

En la ventana de configuracion "Dinamica General" configure la velocidad méxima, la
velocidad de arranque/parada, la aceleracién y deceleracion, asi como la limitacion de
tirones del eje (a partir del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V2).

Unidad de los limites de velocidad

En la lista desplegable, seleccione la unidad fisica con la que desee fijar los limites de
velocidad. La unidad aqui ajustada es independiente de la unidad de medida ajustada en "
Configuracién > Parametros béasicos > General" y su funcién es exclusivamente la de
simplificar la entrada. P. €j., existe la posibilidad de introducir la velocidad maxima como
valor de velocidad del motor en 1/min.

Nota
Errores de redondeo
Si en la lista desplegable "Unidad de los limites de velocidad" selecciona una unidad

diferente de la de "Configuracion > Parametros basicos > General", tenga en cuenta que
pueden producirse errores de redondeo.

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG 99



Objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento

5.4 Configurar el objeto tecnologico Eje de posicionamiento

Velocidad maxima / Velocidad de arranque/parada

100

Defina en estos campos la velocidad maxima admisible y la velocidad de arranque/parada
del eje. La velocidad de arranque/parada es la minima velocidad admisible del eje y solo se
puede configurar si la conexién del accionamiento es mediante PTO (Pulse Train Output).

En caso de conexién del accionamiento mediante PROFIdrive o salida analdgica, la
velocidad de arranque/parada se ajusta a 0 de forma fija. En una conexion a través de
PROFdrive o salida analégica, la velocidad méxima es de 1.0E12 de la unidad de medida
seleccionada (p. ej., mm/s, °/s, etc.).

Objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento (PTO) a partir de V4

| Signal Board Velocidad [impulso/s]

20 kHz 1 < velocidad de arranque/parada < 20 000
1 < velocidad maxima < 20 000

200 kHz 1 < velocidad de arranque/parada < 200 000

1 < velocidad maxima < 200 000

Salida integrada de la CPU | Velocidad [impulso/s]

100 kHz 1 < velocidad de arranque/parada < 100 000
1 < velocidad maxima < 100 000
20 kHz 1 < velocidad de arranque/parada < 20 000

1 < velocidad maxima < 20 000

CPU 1217 1 MHz 1 < velocidad de arranque/parada < 1000 000

1 < velocidad maxima < 1000 000

Los limites para el objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento < V4 se pueden consultar en
el anexo Salidas de la CPU relevantes para Motion Control (version tecnologica V1...3)
(Pagina|347)

El valor de la velocidad maxima debe ser mayor o igual al valor de la velocidad de
arranque/parada.

Los valores limite para otras unidades de medida deben ser convertidos por el usuario
conforme a la mecanica dada.
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Aceleracion / deceleracion - Tiempo de aceleracion/tiempo de deceleracion

Ajuste la aceleracion deseada en los campos "Tiempo de aceleracién" o "Aceleraciéon”. La
deceleracién deseada se puede ajustar en los campos "Tiempo deceleracion" o
"Deceleracion”.

La relacion entre el tiempo de aceleracion y la aceleracion, asi como entre el tiempo de
deceleracién y la deceleracidn se expresa a través de las siguientes ecuaciones:

Tiempo de Velocidad maxima - Velocidad de arranque/parada
posicionamiento = P
Aceleracion
Tiempo de Velocidad méaxima - Velocidad de arranque/parada
deceleracion =
Retardo

Las 6rdenes de movimiento lanzadas por el programa de usuario se ejecutan con la
aceleracion / deceleracion seleccionada.

Puede consultar los valores limite de la aceleracion y deceleracién para conexién del
accionamiento mediante PTO (Pulse Train Output) en el capitulo Salidas de la CPU
relevantes para Motion Control|(Pagina|15)

Nota

Las modificaciones realizadas en los limites de velocidad ("Velocidad de arranque/parada”,
asi como "Velocidad maxima") afectan a los valores de aceleracion y deceleracion del eje.
Los tiempos de aceleracion y deceleracion se conservan.

Activacion de la limitacién de tirones, objeto tecnolégico Eje de posicionamiento (a partir de V2)
Active la limitacion de tirones con esta casilla de verificacion.

Al activar la limitacion de tirones, la aceleracion y deceleracion del eje no se modifican de
forma abrupta, sino que se adaptan suavemente en funcién del tirén o los tiempos de
redondeo ajustados.

Nota

A partir de V4, la casilla de verificacion ya no se muestra como parametro en el bloque de
datos tecnolégico. Si la casilla de verificacion se desactiva, el valor de tiron se pone a 0.0.
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Tiempo de redondeo/tirén, objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento (a partir de V2)

102

Los parametros de limitacion de tirones pueden introducirse en el campo "Tiempo de
redondeo" u opcionalmente en el campo "Tirén":

e Ajuste el tiron deseado para la rampa de aceleracién y deceleracion en el campo "Tiron".

e Ajuste el tiempo de redondeo deseado para la rampa de aceleracién en el campo
"Tiempo de redondeo".

Nota
Tiempo de redondeo V2...3

El tiempo de redondeo ajustado y visible en la configuracion solo es valido para la rampa
de aceleracion.

En el caso de que los valores de aceleracion y deceleraciéon sean distintos, el tiempo de
redondeo de la rampa de deceleracion se calcula y se utiliza conforme al tirén de la
rampa de aceleracion. (Ver también Comportamiento del eje al utilizar la limitacién de
tirones|(Paginal105)

El tiempo de redondeo de la deceleracion se adapta del siguiente modo:

e Aceleracion > deceleracion

En la rampa de deceleracién se aplica un tiempo de redondeo menor que en la rampa
de aceleracion.

e Aceleracion < deceleracion

En la rampa de deceleracion se aplica un tiempo de redondeo mayor que en la rampa
de aceleracion.

e Aceleracion = deceleracion

Los tiempos de redondeo de la rampa aceleracién y de la rampa de deceleracion son
iguales.

La relacion entre los tiempos de redondeo y el tirdn se expresa a través de las siguientes
ecuaciones:

. . Aceleracion
Tiempo de redondeo (rampa de aceleracién) =

Tirén

Deceleracion
Tirén

Tiempo de redondeo (rampa de deceleracién) =

Las 6rdenes de movimiento lanzadas por el programa de usuario se ejecutan con el tiron
seleccionado.

Puede consultar los valores limite del tirén para conexién del accionamiento mediante PTO
(Pulse Train Output) en el capitulo|Salidas de la CPU relevantes para Motion Control
(Pagina 15).

Para los accionamientos PROFIdrive y los accionamientos con interfaz analdgica, el valor
limite es 1E12.
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Consulte también

Comportamiento del eje al utilizar la limitacién de tirones|(Pagina|105)
Componentes de hardware para Motion Control (Pagina/12)

Salidas de la CPU relevantes para Motion Control (Pagina 15)
Configuracién - Dinamica - Parada de emergencia (Pagina 103)

Modificar la configuracion de los valores de dinamica en el programa de usuario
(Pagina|106)

Configuracién - Dinamica - Parada de emergencia

Velocidad

Configure la deceleracion de parada de emergencia del eje en la ventana de configuracion
"Dinamica Parada de emergencia". En caso de fallo y al bloquear el eje con la instruccion
"MC_Power" de Motion Control (parametro de entrada StopMode = 0 o 2), el eje se para con
esta deceleracion.

Para una mejor perspectiva, en esta area se vuelven a mostrar los valores de velocidad
parametrizados en la ventana de configuracion "Dinamica General".
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Deceleracion

Ajuste el valor de deceleracién para la parada de emergencia en los campos "Deceleracion
de parada de emergencia" o "Tiempo de deceleracién de parada de emergencia".

La relacion entre el tiempo de deceleracion de parada de emergencia y la deceleracion de
parada de emergencia se expresa a través de la siguiente ecuacion:

Tiempo de deceleracion de

; Velocidad maxima - velocidad de arranque y parada
parada de emergencia =

Deceleracion de parada de emergencia

La deceleracion de parada de emergencia debe elegirse lo suficientemente grande para que
el eje pueda pararse a tiempo en caso de emergencia (p. €j. al alcanzar el final de carrera
por hardware, antes de alcanzar el tope mecanico).

Al seleccionar la deceleracién de parada de emergencia ésta se debe basar en la velocidad
maxima configurada del eje.

Limites:
Los limites mencionados a continuacion se refieren a la unidad de medida "Impulso/s?".
® a partir del firmware V3 de la CPU
0.005 = deceleracién de parada de emergencia < 9.5E9
® Firmware V1...2 de la CPU
0.28 < deceleracién de parada de emergencia < 9.5E9
Los limites para otras unidades de medida se deben convertir conforme a la mecanica dada.

Puede consultar los valores limite del tirdn para conexién del accionamiento mediante PTO
(Pulse Train Output) en el capitulo|Salidas de la CPU relevantes para Motion Control
(Pagina 15).

Para los accionamientos PROFIdrive y los accionamientos con interfaz de accionamiento
analdgica, el valor limite es 1.0E12.

Consulte también
Configuracién - Dinamica - General (Pagina 99)

Modificar la configuracién de los valores de dinamica en el programa de usuario
(Pagina 106)
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Comportamiento del eje al utilizar la limitacién de tirones

Al activar la limitacion de tirones, la aceleracion y deceleracion del eje no se modifican de

forma abrupta, sino que se adaptan suavemente en funcién del tirén o los tiempos de

redondeo ajustados. La siguiente representacion muestra detalladamente el

comportamiento del eje con y sin limitacion de tirones activada:

Con limitacién de tirones

Sin limitaciéon de tirones
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Eje temporal

Velocidad

Aceleracion

Tirén

tru

Tiempo aceleracion

ta

Tiempo para acelerar el eje

trd

Tiempo deceleracion

td

Tiempo para decelerar el eje

t

Tiempo de redondeo de la rampa de aceleracion

t2

Tiempo de redondeo de la rampa de deceleracion

En el ejemplo se representa un movimiento de desplazamiento en el que el valor de la
deceleracion @ es dos veces mas grande que el de la aceleracion (D). De aqui se deduce
un tiempo de deceleracion td que soélo representa la mitad del tiempo de aceleracion tr.

Sin limitacion de tirones la aceleracion @ vy el retraso @ se modifican de forma abrupta.
Con la limitacion de tirones activada, la aceleracién @ y la deceleracion @ se modifican de
forma suave. Dado que el tirdn es valido para todo el movimiento, la pendiente es idéntica
para el aumento y para la disminucion de la aceleracién y de la deceleracion.

Sin limitacion de tirones, los valores de tiron (j) son infinitamente grandes ® en el momento
del cambio. Con limitacion de tirones el tiron se limita al valor configurado ®.

El tiempo de redondeo t1 indicado en la configuracién se aplica para la rampa de
aceleracion. El tiempo de redondeo de la rampa de deceleracion t2 se calcula a partir del
valor configurado para el tirén y de la deceleracion configurada.

Consulte también

Configuracién - Dinamica - General|(Pagina|99)

Modificar la configuracién de los valores de dinamica en el programa de usuario

Los siguientes parametros de configuracién pueden modificarse en la CPU mientras se
ejecuta el programa de usuario:

Aceleracion y deceleracién

106

Puede modificar los valores de aceleracion y deceleracion incluso durante el tiempo de
ejecucion del programa de usuario. Para ello utilice las siguientes variables del objeto
tecnoldgico:

e <Nombre de eje>.DynamicDefaults.Acceleration
para modificar la aceleracion

e <Nombre de eje>.DynamicDefaults.Deceleration
para modificar la deceleracion

Para saber cuando tienen efecto las modificaciones de los parametros de configuracion,
consulte en el anexo la descripcidn de las|variables del objeto tecnoldgico|(Pagina 304).
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Deceleracion de parada de emergencia

Puede modificar el valor de la deceleracion de parada de emergencia incluso durante el
tiempo de ejecucion del programa de usuario. Para ello utilice la siguiente variable del objeto
tecnoldgico:

e <Nombre de eje>.DynamicDefaults.EmergencyDeceleration

Para saber cuando tienen efecto las modificaciones del parametro de configuracion,
consulte en el anexo la descripcidn de las variables del objeto tecnoldgico.

Nota

Una vez modificado este parametro, dado el caso deberan modificarse también las
posiciones de los finales de carrera de hardware, asi como otros ajustes relevantes para la
seguridad.

Limitacion de tirones

También puede activar y desactivar la limitacion de tirones durante el tiempo de ejecucién
del programa de usuario y modificar el valor del tiron. Para ello, utilice la variable del objeto
tecnoldgico <Nombre del eje>.DynamicDefaults.Jerk. En los objetos tecnoldgicos < V4, la
variable <Nombre del eje>.Config.DynamicDefaults.JerkActive debe estar ajustada a TRUE
para que se active la limitacién de tirones y, asi se haga efectiva o visible la modificacion del
tirén.

Para ejes PTO se aplica lo siguiente:

e Siintroduce para el tiron un valor 2 0.004 impulsos/s3, la limitacion de tirén estara
activada con el valor introducido.

e Siintroduce para el tiron un valor < 0.004 impulsos/s3, la limitacién estara desactivada.

En ejes con regulacion de posicion la limitacion de tirdn esta desactivada con un valor 0.0 y
activada con valores > 0.0.

Para saber cuando tienen efecto las modificaciones del parametro de configuracion,
consulte en el anexo la descripcidn de las variables del objeto tecnoldgico.

Consulte también

Cambio de configuracion de los valores dinamicos en el programa de usuario (objeto
tecnoldgico "Eje" V1...3)|(Pagina|361)

Lista de compatibilidad de las variables V1...3 <-> V4...5 (Pagina 55)
MC_ChangeDynamic: Modificar ajustes dindmicos del eje a partir de V6 (Pagina 253)
Variables del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V4...5/(Pagina 426)
Configuracién - Dinamica - General (Pagina 99)

Configuracion - Dinamica - Parada de emergencia (Pagina 103)
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5445 Referenciar (a partir del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V2)

Configuracién - Referenciar - Activa

En la ventana de configuracion "Referenciado - Activo", configure los parametros que se
necesitan para el referenciado activo. El referenciado activo se inicia a través de la
instruccion de Motion Control "MC_Home" con el parametro de entrada utilizado "Mode" = 3.

Seleccion del modo de referenciado (solo conexién del accionamiento mediante PROFIdrive V5 o
superior)

Elija uno de los modos de referenciado siguientes:

e Utilizar marca cero a través de telegrama PROFIdrive y detector de proximidad
e Utilizar marca cero a través de telegrama PROFIdrive

e Utilizar marca de referencia a través de entrada digital

Si ha seleccionado la conexién al accionamiento a través de PTO (Pulse Train Output) o
salida analdgica con HSC como encdder, solo estara disponible el modo de referenciado
"Utilizar marca de referencia a través de entrada digital”.
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Entradas digitales
Configure en esta area el sensor del punto de referencia:
e Entrada del sensor del punto de referencia

En este campo, seleccione la entrada digital para el sensor del punto de referencia.

Nota

Las entradas digitales estan ajustadas de forma estandar a un tiempo de filtracion de
6,4 ms.

La utilizacién como sensor del punto de referencia puede provocar deceleraciones no
deseadas vy, con ello, imprecisiones. En determinadas circunstancias, y dependiendo de
la velocidad de referenciado y la dimension del sensor del punto de referencia, puede
que no se reconozca el punto de referencia. El tiempo de filtracién se puede ajustar en la
configuracién de dispositivos de las entradas digitales, en "Filtros de entrada".

Se debe seleccionar un tiempo de filtracion menor que la duracién del impulso de la
sefnal de entrada que debe detectarse y que se utiliza como sensor del punto de
referencia.

Para conexién de accionamiento mediante PTO (Pulse Train Output):

La entrada debe ser apta para alarmas. Como entradas para el sensor del punto de
referencia estan disponibles las entradas de CPU On-board y las entradas de una Signal
Board insertada.

e Seleccion de nivel

Seleccione en la lista desplegable el nivel del sensor del punto de referencia con el que
se debe referenciar.

® Permitir inversiéon de sentido en el final de carrera por hardware

Active esta casilla de verificacion si desea utilizar los finales de carrera por hardware
como levas de inversion para la aproximacion al punto de referencia. Los finales de
carrera por hardware deben estar activados para poder realizar la inversion del sentido
(al menos debe estar configurado el final de carrera por hardware en el sentido de
aproximacion).

Si se llega al final de carrera por hardware durante el referenciado activo, el eje frena con
la deceleracion configurada (no con la deceleracion de parada de emergencia) y realiza
una inversion del sentido. Entonces el sensor del punto de referencia se busca en la
direccion contraria.

Si esta inversidn del sentido no esté activada y el eje alcanza el final de carrera por
hardware durante el referenciado activo, la aproximacién al punto de referencia se
cancela con un error y el eje se frena con la deceleracion de parada de emergencia.

Nota

Dentro de lo posible, asegurese de que la maquina no golpee contra un tope mecanico
durante una inversién del sentido, adoptando para ello una de las siguientes medidas:
e Mantenga una velocidad de aproximacion reducida.

e Aumente la aceleracion / deceleracion configuradas.

¢ Aumente la distancia entre el final de carrera por hardware y el tope mecanico.
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Sentido de aproximacion / referenciado

Con el sentido seleccionado se determina el sentido de aproximacion durante el
referenciado activo a fin de buscar el sensor del punto de referencia, asi como el sentido de
referenciado. El sentido de referenciado determina el sentido en el que el eje se aproxima al
lado configurado del sensor del punto de referencia para realizar el referenciado.

Lado del sensor del punto de referencia

Indique aqui si el eje debe ser referenciado por el lado inferior o superior al sensor del punto
de referencia.

Velocidad de aproximacion

Especifique en este campo la velocidad con la que se buscara el sensor del punto de
referencia durante la marcha correspondiente.

Limites (independientes de la unidad de medida seleccionada):

® \/elocidad de arranque/parada < velocidad de aproximacion < velocidad maxima

Velocidad de referenciado

Especifique en este campo la velocidad con la que debe realizarse el posicionamiento hacia
el sensor del punto de referencia para el referenciado.

Limites (independientes de la unidad de medida seleccionada):

® \/elocidad de arranque/parada < velocidad de referenciado < velocidad maxima

Offset del punto de referencia

En este campo se puede indicar el offset del punto de referencia si la posicion de referencia
deseada difiere de la posicion del sensor del punto de referencia.

Si el valor es diferente de 0, el eje ejecuta las siguientes acciones después del referenciado
usando el sensor del punto de referencia:

1. Movimiento del eje a la velocidad de referenciado por el valor del offset del punto de
referencia

2. Después de extraer el offset del punto de referencia, el eje se encuentra en la posicion
del punto de referencia que se ha indicado en el parametro de entrada "Position" de la
instruccion de Motion Control "MC_Home".

Limites (independientes de la unidad de medida seleccionada):

e -1.0e12 < offset del punto de referencia: < 1.0e12

Posicion del punto de referencia

Como posicion del punto de referencia se utiliza la posicion parametrizada en la instruccion
de Motion Control "MC_Home".
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Configuracién - Referenciar - Pasiva

En la ventana de configuracion "Referenciado - Pasivo", configure los parametros que se
necesitan para el referenciado pasivo.

En el referenciado pasivo, el movimiento debe ser activado por parte del usuario (p. €;j.,
mediante una orden de desplazamiento del eje). El referenciado pasivo se inicia a través de
la instruccién de Motion Control "MC_Home" con el parametro de entrada utilizado

"Mode" = 2.

Seleccion del modo de referenciado (solo conexién del accionamiento mediante PROFIdrive V5 o
superior)

Elija uno de los modos de referenciado siguientes:
e Utilizar marca cero a través de telegrama PROFIdrive y detector de proximidad

El sistema comprueba si se llega al detector de proximidad. Una vez que se ha llegado al
detector de proximidad y que este se abandona en el sentido de referenciado
parametrizado, se activa el registro de la marca cero mediante el telegrama PROFIdrive.
Una vez que se ha alcanzado la marca cero en el sentido preseleccionado, la posicion
real del objeto tecnoldgico se pone a la posicién de la marca de referencia.

e Utilizar marca cero a través de telegrama PROFIdrive

El sistema activa el registro de la marca cero en cuanto el valor real del objeto
tecnoldgico se mueve en el sentido de referenciado parametrizado. Una vez que se ha
alcanzado la marca cero en el sentido de referenciado preseleccionado, la posicion real
del objeto tecnoldgico adopta la posicion de la marca de referencia.

e Utilizar marca de referencia a través de entrada digital

El sistema comprueba el estado de la entrada digital en cuanto el valor real del eje o
encoder se mueve en el sentido de referenciado parametrizado. Una vez que se ha
alcanzado la marca de referencia (activacion de la entrada digital) en el sentido de
referenciado preseleccionado, la posicion real del objeto tecnolédgico se pone a la
posicion de la marca de referencia.

Si ha seleccionado la conexién del accionamiento a través de PTO (Pulse Train Output), se
utilizara de forma estdndar una marca de referencia a través de una entrada digital.
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Entradas digitales

Configure en esta area el sensor del punto de referencia:

Entrada del sensor del punto de referencia

En este campo, seleccione la entrada digital para el sensor del punto de referencia. La
entrada debe ser apta para alarmas. Como entradas para el sensor del punto de
referencia estan disponibles las entradas de CPU On-board y las entradas de una Signal
Board insertada.

Nota

Las entradas digitales estan ajustadas de forma estandar a un tiempo de filtracion de
6,4 ms.

La utilizacién como sensor del punto de referencia puede provocar deceleraciones no
deseadas vy, con ello, imprecisiones. En determinadas circunstancias, y dependiendo de
la velocidad de referenciado y la dimension del sensor del punto de referencia, puede
que no se reconozca el punto de referencia. El tiempo de filtracién se puede ajustar en la
configuracién de dispositivos de las entradas digitales, en "Filtros de entrada".

Se debe seleccionar un tiempo de filtracion menor que la duracién del impulso de la
sefnal de entrada que debe detectarse y que se utiliza como sensor del punto de
referencia.

Seleccion de nivel

Seleccione en la lista desplegable el nivel del sensor del punto de referencia con el que
se debe referenciar.

Lado del sensor del punto de referencia

Indique aqui si el eje debe ser referenciado por el lado inferior o superior al sensor del punto
de referencia.

Posicion del punto de referencia

Como posicion del punto de referencia se utiliza la posicion parametrizada en la instruccion
de Motion Control "MC_Home".

Nota

Si el referenciado pasivo se efectia sin una orden de desplazamiento del eje (eje en
reposo), el referenciado se lleva a cabo en el siguiente flanco ascendente o descendente del
sensor del punto de referencia.
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Marcha - referenciacion activa

El referenciado activo se inicia con la instruccién de Motion Control "MC_Home" (parametro
de entrada Mode = 3). El parametro de entrada "Position" indica aqui la coordenada
absoluta del punto de referencia. El referenciado activo también puede iniciarse a través del
panel de mando del eje para fines de prueba.

La siguiente representacién muestra un ejemplo del desarrollo de una busqueda activa del
punto de referencia con los siguientes parametros de configuracion:

® "Modo de toma de referencia" = "Utilizar marca de referencia a través de entrada digital"
® "Sentido de aproximacion / referenciado" = "sentido positivo"
® "Lado del sensor del punto de referencia" = "Lado superior"

e Valor del "offset del punto de referencia" > 0

Ty Velocidad de aproximacion

> Velocidad de referenciacién

> S

Posicién del punto de referencia
Offset del punto de referencia

Blsqueda del sensor del punto de referencia (tramo de curva azul)

Al iniciar el referenciado activo, el eje acelera a la "velocidad de aproximacion" configurada,
buscando el sensor del punto de referencia a dicha velocidad. La variable <Nombre de
eje>.StatusBits.HomingDone se establece en FALSE.

Aproximacion al punto de referencia (tramo de curva rojo)

En este ejemplo, el eje frena en cuanto detecta el sensor del punto de referencia e invierte
para referenciar a la "velocidad de posicionamiento" configurada en el lado configurado del
sensor del punto de referencia. Con el referenciado la variable <Nombre de
eje>.StatusBits.HomingDone cambia a TRUE.
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Extraccién del offset del punto de referencia (tramo de curva verde)

Una vez finalizado el referenciado, el eje recorre la distancia del offset del punto de
referencia a la velocidad de referenciado. Una vez alli, el eje se queda en la posicién del
punto de referencia que se haya indicado en el parametro de entrada "Position" de la
instruccion "MC_Home" de Motion Control.

Consulte también
Configuracién - Referenciar - General (objeto tecnoldgico Eje V2...3)|(Pagina|358)

Marcha - Referenciacién pasiva

El referenciado pasivo se inicia con la instruccién de Motion Control "MC_Home" (parametro
de entrada Mode = 2). El parametro de entrada "Position" indica aqui la coordenada
absoluta del punto de referencia.

La siguiente representaciéon muestra un ejemplo del desarrollo de un proceso de
referenciado pasivo con los siguientes parametros de configuracion:

® "Lado del sensor del punto de referencia" = "Lado superior"

® "Modo de toma de referencia" = "Utilizar marca de referencia a través de entrada digital"

Desplazamiento en

/ sentido positivo

A 4
Y

@b | S

Desplazamiento en

/ sentido negativo

Movimiento delante del
sensor del punto de
referencia

A
7 \

\ __ Movimiento después del
Posicion del punto de sensor del punto de
referencia referencia

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
114 Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG



Objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento

5.4 Configurar el objeto tecnologico Efe de posicionamiento

Movimiento antes del sensor del punto de referencia (tramo de curva rojo)

Con el inicio del referenciado pasivo, la instruccion de Motion Control "MC_Home" no realiza
ningun movimiento de referencia. El movimiento de desplazamiento necesario para alcanzar
el sensor del punto de referencia deber realizarse por parte del usuario a través de otras
instrucciones Motion Control, como por ejemplo MC_MoveRelative. Si el eje ya habia sido
referenciado anteriormente, la variable <Nombre del eje>.StatusBits.HomingDone
permanece en TRUE durante el referenciado pasivo.

Referenciado del eje (transicion del tramo de curva rojo al verde)

El eje se referencia al alcanzar el lado configurado del sensor del punto de referencia. La
posicion actual del eje se establece en la posicion del punto de referencia. Esta se indica en
el parametro "Position" de la instrucciéon de Motion Control "MC_Home". Si aun no se habia
referenciado el eje, la variable <Nombre de eje>.StatusBits.HomingDone se establece en
TRUE. El movimiento de desplazamiento iniciado antes no se interrumpe.

Movimiento después del sensor del punto de referencia (tramo de curva verde)

Después del referenciado en el sensor del punto de referencia el eje continia el movimiento
de desplazamiento iniciado antes con la posicion del eje corregida hasta el final.

Modificar la configuracion para la referenciacién en el programa de usuario

A partir del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V2 los siguientes parametros de
configuracién pueden modificarse en la CPU mientras se ejecuta el programa de usuario:

Referenciado pasivo

El lado del sensor del punto de referencia para el referenciado pasivo puede modificarse
mientras se ejecuta el programa de usuario. Para ello utilice la siguiente variable del objeto
tecnoldgico:

® <Nombre de eje>.Sensor[1].PassiveHoming.Sidelnput
para modificar el lado del sensor del punto de referencia
e <Nombre de eje>.Sensor[1].PassiveHoming.Mode
para modificar el modo de toma de referencia

Para saber cuando tienen efecto las modificaciones del parametro de configuracion,
consulte en el anexo la|descripcidn de las variables del objeto tecnoldgico|(Pagina 426).
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Referenciado activo

Es posible modificar el sentido de aproximacion, el lado del sensor del punto de referencia,
la velocidad de aproximacion, la velocidad de referenciado y el offset del punto de referencia
para el referenciado activo mientras se ejecuta el programa de usuario. Para ello utilice las
siguientes variables del objeto tecnoldgico:

e <Nombre de eje>.Homing.AutoReversal
para modificar la inversion del sentido en el final de carrera por hardware
e <Nombre de eje>.Homing.ApproachDirection
para modificar el sentido de aproximacion o de referenciado
e <Nombre de eje>.Sensor[1].ActiveHoming.Sidelnput
para modificar el lado del sensor del punto de referencia
e <Nombre de eje>.Homing.ApproachVelocity
para modificar la velocidad de aproximacion
® <Nombre de eje>.Homing.ReferencingVelocity
para modificar la velocidad de referenciado
® <Nombre de eje>.Sensor[1].ActiveHoming.HomePositionOffset
para modificar el offset del punto de referencia
o <Nombre de eje>.Sensor[1].ActiveHoming.Mode
para modificar el modo de toma de referencia

Para saber cuando tienen efecto las modificaciones del parametro de configuracion,
consulte en el anexo la descripcion de las variables del objeto tecnoldgico.

Consulte también
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Lista de compatibilidad de las variables V1...3 <-> V4...5(Pagina 55)
MC_ChangeDynamic: Modificar ajustes dindmicos del eje a partir de V6 (Pagina 253)
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5.44.6 Vigilancias de posicion

Configuracién - Vigilancia de posicionamiento (solo PROFIdrive y conexién analdgica del
accionamiento)

En la ventana de configuracion "Vigilancia de posicionamiento” configure los criterios para
vigilar la posicion de destino.

La vigilancia de posicionamiento vigila el comportamiento de la posicién real al final del
célculo de consigna. En cuanto la consigna de velocidad alcanza el valor 0, el valor real de
posicion debe estar en la ventana de posicionamiento dentro de un tiempo de tolerancia. El
valor real no debe salir de la ventana de posicionamiento mientras dura el tiempo minimo de
permanencia.

Si la posicion real alcanza la ventana de posicionamiento dentro del tiempo de tolerancia y
permanece dentro durante el tiempo minimo de permanencia, se activara el bit de estado
<Nombre de eje>.StatusBits.Done. Con ello ha concluido una orden de movimiento.

La vigilancia de posicionamiento no distingue cémo finaliza la interpolacion de consigna. El
final de la interpolaciéon de consigna puede alcanzarse, por ejemplo, del siguiente modo:

e Cuando la consigna alcanza la posicién de destino

e Cuando se produce una detencién con regulacion de posicion durante el movimiento a
causa de la instruccion "MC_Halt" de Motion Control

En los siguientes casos, la vigilancia de posicionamiento detiene el eje y se muestra un error
de posicionamiento (ErrorID 16#800F) en la instruccion Motion Control.

e E| valor real no alcanza la ventana de posicionamiento dentro del tiempo de tolerancia.

e E| valor real sale de la ventana de posicionamiento durante el tiempo minimo de
permanencia.

Ventana de posicionamiento

Configure en este campo el tamafio de la ventana de posicionamiento.

Tiempo de tolerancia

Configure en este campo el tiempo de tolerancia dentro del cual el valor de posicién debe
alcanzar la ventana de posicionamiento.

Tiempo minimo de permanencia en la ventana de posicionamiento

Configure en este campo el tiempo de permanencia minimo durante el cual el valor de
posicion actual debe encontrarse en la ventana de posicionamiento.
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Configuracién - Error de seguimiento (solo PROFIdrive y conexién analdgica del accionamiento)

En la ventana de configuracion "Error de seguimiento”, configure la divergencia admisible
entre la posicion real del eje y la posicidon de consigna.

El error de seguimiento es la diferencia entre la posicion de consigna y la posicién real del
eje. Los tiempos de transferencia de la consigna al accionamiento y del valor real al
controlador se tienen en cuenta a la hora de calcular el error de seguimiento.

El error de seguimiento se vigila sobre la base de un limite dependiente de la velocidad. El
error de seguimiento permitido depende de la consigna de velocidad.

Con velocidades inferiores a una velocidad minima ajustable es posible especificar un error
de seguimiento admisible constante. Por encima de esta velocidad minima, el error de
seguimiento admisible aumenta proporcionalmente a la consigna de velocidad. Con la
velocidad maxima se permite el maximo error de seguimiento.

Si se rebasa el error de seguimiento admisible, se detiene el eje y se muestra un error
(ErrorID 16#800D) en la instruccion Motion Control.

Activar vigilancia de errores de seguimiento
Marque la casilla de verificacién para activar la vigilancia de errores de seguimiento.

Si esta activada la vigilancia de errores de seguimiento, el eje se detendra en el area de
error (naranja).

Error de seguimiento max.

Configure en este campo el error de seguimiento admisible a velocidad maxima.

Error de seguimiento

Configure en este campo el error de seguimiento admisible para velocidades pequefias (sin
adaptacién dinamica).

Inicio de la adaptacién dinamica

Configure en este campo la velocidad a partir de la cual se adaptara dindmicamente el error
de seguimiento. A partir de dicha velocidad, el error de seguimiento se adapta al error de
seguimiento maximo hasta la velocidad maxima.

Velocidad méaxima

Este campo muestra la maxima velocidad configurada en "Dinamica > General".

Configuracién - Senal de velocidad cero (solo PROFIdrive y conexién analdgica del accionamiento)

En la ventana de configuracion "Sefial de velocidad cero" configure los criterios para
detectar la velocidad cero.

Para indicar la parada (<Nombre de eje>.StatusBits.StandStill), la velocidad del eje debe
encontrarse en la ventana de parada durante el tiempo minimo de permanencia.
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Ventana de parada

Configure en este campo el tamafio de la ventana de parada.

Tiempo de permanencia minimo en la ventana de parada

5.4.4.7

Precontrol

Configure en este campo el tiempo minimo de permanencia en la ventana de parada.

Configuracién - Lazo de regulacién (solo PROFIdrive y conexién analdgica del
accionamiento)

En la ventana de configuracion "Lazo de regulacién" configure el precontrol y la ganancia Kv
del lazo de regulacion de posicion.

El factor Kv repercute en los siguientes valores caracteristicos:
® Precision de posicionamiento y regulacién de parada

e Uniformidad del movimiento

e Tiempo de posicionamiento

Cuanto mejores sean los requisitos constructivos del eje (rigidez alta), mayor sera el factor
Kv ajustable. Con ello se reduce el error de seguimiento y se consigue una mayor dinamica.

\n

La funciéon "Optimizacion (Pagina 179)" ayuda a determinar la ganancia 6ptima para la
regulacion de posicion del eje.

Configure en este campo el precontrol de velocidad porcentual para el lazo de regulacién de
posicion.

Ganancia (factor Kv)

Configure en este campo la ganancia Kv del lazo de regulacién de posicion.
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5.4.5

Vista de parametros

5451 Introduccién a la vista de parametros
La vista de parametros le ofrece una vision de conjunto de todos los parametros relevantes
de un objeto tecnolégico. Proporciona una vista general de los ajustes de los parametros, de
manera que usted puede modificarlos comodamente en el modo offline y online.
@ @
|ﬁ Vista funcional Vista de parametros |_
°F Bl @Y 7 £, [Navegacién orienf] [<sinfiltro de texio> | SR % =
- _ MNombre en la vista de funciones  Mombre en DB .. | Walor de arranque en el proyecte | Tipo de detos | Comentaric
+ Pardmetros de configuracién | | Inversién sentido de regulacién iinvertControl @ FALSE Bool Activa la inversicn del [
w Ajustes bésicos @ | Activar Gltima modo de operac.. RunhModeBySta... @ TRUE w:| Boo i|| Activa el modo de ope| &
Tipo de regulacidn Magnitud fisica FhysicalQuantity o General @ Int Seleccién de la magni
Fardmetros de entra... Unidad fisica FhyzicalUnit G % Int Seleccién de Ia unidac
w* Ajustes del valor real Paner Mode a Made & wiodo manual Int Seleccién del modo de
Limites del valor real Seleccidn Input finputferCn 0 Input_PER (analégica) Eool Seleccién del valor rea
Escals del valor real Limite supernor del valor real _MnputUpperLi... Q 120.0 % Real Entrada del limite sup:
* Ajustes del actuader Limite inferior del valor real inputLowerLi... & 0.0 % Real Entrada del limite infer
Actuador w Valor real superior escalado JUpperPointOut Q 100.0 % Real Entrada delvalorreal:
Limites delvalorde ... || Valor realinferior escalado JLowerPointout & 0.0 % Real Entrada del valorreal i
Escalado de realime... E Input_PER abajo JLowerPointn & 0 Real Entrada del valar inferi
* Ajustes avanmdos ~| Input_PER arriba AUpperPgintin 0 27648 Real Entrada del valor supe
Moniterizacién del v... Lim. inf. advertencia JinputLowerW... 0 -3.402822e+38 % FReal Entrada del limite infei
Fardmetros FID Lirn. sup. advertencia _hinputupperw_ @ 34028220438 % Real Entrada del limite sup:
w Pardmetros de puesta en .. Tiempo desconex min JMEnimumOff... Q 0.0 Real Entrada del tiempo de
Optirmizacion Ganancia proporcional IGain &0 Real Entrada de la ganancii
Tiempo de posicionami... Tiempo de integracion AT o 200 5 Real Entrada del tiempo de
Otros pardmetros Tiempo derivativo ATd Q 0.0 Real Entrada del tiempo de

O)

®
®
®

120

Ficha "Vista de parametros"

Barra de herramientas|(Pagina|123)

Navegacion (Pagina 124)

Tabla de parametros (Pagina 125)
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Funcionalidad

5.4 Configurar el objeto tecnologico Eje de posicionamiento

Para analizar los parametros de los objetos tecnolégicos, y para poderlos observar y forzar
de manera selectiva, hay disponibles las siguientes funciones.

Funciones de indicacion:

Indicacion de los valores de parametros en modo offline y online

Indicacién de la informacidn de estado de los parametros

Indicacién de desviaciones de los valores y posibilidad de corregirlas directamente
Indicacion de errores de configuraciéon

Indicacién de variaciones de valores como consecuencia de dependencias de
parametros

Indicacion de todos los valores almacenados de un parametro: valor de arranque en la
CPU, valor de arranque en el proyecto, valor de observacion

Indicacion de la comparaciéon de parametros de los valores almacenados de un
parametro

Funciones de manejo:

Navegacion, para cambiar rapidamente entre los parametros y las estructuras de
parametros.

Filtro de texto, para encontrar mas rapidamente determinados parametros.

Funcién de ordenacion, para adaptar el orden de pardmetros y grupos de parametros en
funcion de las necesidades.

Funcion de almacenamiento, para guardar ajustes estructurales de la vista de
parametros.

Observar y forzar online valores de parametro.
Cambiar el formato de visualizacion del valor.

Guardar instantanea de valores de parametros de la CPU para reproducir situaciones
transitorias y reaccionar a ellas.

Aplicar instantanea de valores de parametros como valores de arranque.
Cargar en la CPU valores de arranque modificados.

Funciones de comparacion, para comparar entre si valores de parametros.
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Validez

La vista de parametros aqui descrita esta disponible para los siguientes objetos
tecnoldgicos:

e PID_Compact

e PID_3Step

e PID_Temp

® CONT_C (solo S7-1500)

® CONT_S (solo S7-1500)

® TCONT_CP (solo S7-1500)

® TCONT_S (solo S7-1500)

e TO_Axis_PTO (S7-1200 Motion Control)

® TO_Positioning_Axis (S7-1200 Motion Control)
e TO_CommandTable_PTO (S7-1200 Motion Control)
e TO_CommandTable (S7-1200 Motion Control)
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5.45.2

Barra de herramientas

5.4 Configurar el objeto tecnologico Eje de posicionamiento

Estructura de la vista de parametros

En la barra de herramientas de la vista de parametros pueden seleccionarse las siguientes

funciones:
Simbolo Funcién Explicacién
[="w Observar todos Inicia la observacion de los parametros visibles en la vista de para-

metros activa (modo online).

Crear instantanea de los
valores de observacion
y aplicar valores de
ajuste de esa instanta-
nea como valores de
arranque

Aplica los valores de observacion actuales a la columna "Instanta-
nea" y actualiza los valores de arranque en el proyecto.

Solo en modo online con PID_Compact, PID_3Step y PID_Temp.

Cargar valores de
arranque de los valores
de ajuste como valores
actuales (inicializar
valores de ajuste)

Transfiere a la CPU los valores de arranque actualizados en el pro-
yecto.

Solo en modo online con PID_Compact, PID_3Step y PID_Temp.

Crear instantanea de los
valores de observacion

Aplica los valores de observacion actuales a la columna "Instanta-
nea".

Solo en modo online.

Forzar una vez e inme-
diatamente todos los
parametros selecciona-
dos

Este comando se ejecuta una sola vez y lo antes posible, sin refe-
rencia a un punto determinado del programa de usuario.

Solo en modo online.

Navegacién orienf =

Seleccionar la estructu-
ra de navegacion

Cambia entre la navegacion orientada a funciones y la navegacion
orientada a datos.

Mavegacidn orieni =

Filtro de texto...

Tras introducir una cadena de caracteres: indicacion de todos los
parametros que contienen la cadena de caracteres introducida en
una de las columnas visibles actualmente.

Seleccionar valores de

Seleccion de los valores de parametros que deben compararse

dos g ] :
comparacion entre si en modo online (valor de arranque en el proyecto, valor de
arranque en la CPU, instanténea)
Solo en modo online.
i Memorizar disposicién Guarda los ajustes de visualizacion de la vista de parametros reali-
—

zados (p. €j., estructura de navegacion seleccionada, columnas
activadas de la tabla, etc.).
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Navegacion
Dentro de la ficha "Vista de parametros" pueden seleccionarse como alternativa las
siguientes estructuras de navegacion:

Navegacion Explicacién

Navegacion orien-
tada a funciones

+ Todos los parémetros
» Pardmetros de configuracian
» Pardmetros de puesta en servicio
Otros parametros

En la navegacion orientada a funciones, la estructura de los pa-
rametros se basa en la estructura de los cuadros de dialogo de
configuracion (ficha "Vista de funciones"), puesta en marchay
diagnostico.

El ultimo grupo "Otros parametros" contiene los restantes para-
metros del objeto tecnoldgico.

Navegacion orien-
tada a datos

» Todos los pardmetros
Input
Qutput
InQut
b Static

Otros parametros

En la navegacion orientada a datos, la estructura de los parame-
tros se basa en la estructura del DB de instancia/DB tecnologico.

El Ultimo grupo "Otros parametros" contiene los parametros que
no estan incluidos en el DB de instancia/DB tecnoldgico.

124

Con la lista desplegable "Seleccionar la estructura de navegacion" puede cambiar la

estructura de navegacion.
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Tabla de parametros

La tabla siguiente muestra el significado de las distintas columnas de la tabla de
parametros. Las columnas pueden mostrarse u ocultarse segun convenga.

® Columna "Offline" = X: la columna es visible en modo offline.

® Columna "Online" = X: la columna es visible en modo online (conexién online con la

CPU).
Columna Explicacién Offline | Online
Nombre en la vista | Nombre del pardmetro en la vista de funciones. X X
de funciones Este campo de visualizacion esta vacio en el caso de parametros que no se
configuran por medio del objeto tecnolégico.
Nombre completo en | Ruta completa del parametro en el DB de instancia/DB tecnoldgico. X X
DB Este campo de visualizacién esta vacio en el caso de parametros que no
estan incluidos en el DB de instancia/DB tecnolégico.
Nombre en DB Nombre del parametro en el DB de instancia/DB tecnoldgico. X X
Si el pardmetro es parte de una estructura o UDT, se afiade el prefijo ". ./".
Este campo de visualizacién esta vacio en el caso de parametros que no
estan incluidos en el DB de instancia/DB tecnolégico.
Estado de la confi- Indicacién de la integridad de la configuracion mediante simbolos de estado X
guracion ver Estado de la configuracion (offline) (Pagina 135)
Resultado de la Resultado de la funcion "Comparar valores". X
comparacion Esta columna aparece si existe una conexién online y el boton “f“: "Observar
todos" esta seleccionado.
Valor de arranque Valor de arranque configurado en el proyecto. X X
en el proyecto Indicacion de errores en caso de valores mal introducidos desde el punto de
vista sintactico o tecnolégico.
Valor predetermina- | Valor predeterminado del parametro. X X
do Este campo de visualizacién esta vacio en el caso de parametros que no
estan incluidos en el DB de instancia/DB tecnolégico.
Instantanea Instantanea de los valores actuales en la CPU (valores de observacion). X X
Indicacién de errores en caso de valores incorrectos desde el punto de vista
tecnoldégico.
Valor de arranque Valor de arranque en la CPU. X
enlaCPU Esta columna aparece si existe una conexién online y el boton “f“: "Observar
todos" esta seleccionado.
Indicacién de errores en caso de valores incorrectos desde el punto de vista
tecnoldégico.
Valor de observa- Valor actual en la CPU. X
cion Esta columna aparece si existe una conexién online y el boton “f“: "Observar
todos" esta seleccionado.
Indicacién de errores en caso de valores incorrectos desde el punto de vista
tecnoldégico.
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Columna Explicacién Offline | Online

Valor de forzado Valor con que debe modificarse el valor de observacion. X
==

Esta columna aparece si existe una conexion online y el botéon p "Observar

todos" esta seleccionado.

Indicacién de errores en caso de valores mal introducidos desde el punto de
vista sintactico o tecnologico.

Seleccion del valor | Seleccién de los valores de forzado que deben transferirse por medio del X
de forzado botén "Forzar una vez e inmediatamente todos los parametros selecciona-
7 dos".

Esta columna aparece junto con la columna "Valor de forzado".

Valor minimo Valor tecnoldgico mas bajo del pardmetro. X X
Si el valor minimo depende de otros parametros, entonces viene determinado:
e Offline: por los valores de arranque en el proyecto.

e Online: por los valores de observacion.

Valor maximo Valor tecnoldgico mas alto del pardmetro. X X

Si el valor maximo depende de otros parametros, entonces viene determina-
do:

e Offline: por los valores de arranque en el proyecto.
e Online: por los valores de observacion.

Valor de ajuste Identifica el parametro como valor de ajuste. Estos parametros pueden inicia- | X X
lizarse online.
Tipo de datos Tipo de datos del parametro. X X

Este campo de visualizacién esta vacio en el caso de parametros que no
estan incluidos en el DB de instancia/DB tecnolégico.

Remanencia Identifica el valor como remanente. X X

Los valores de los parametros remanentes se conservan incluso después de
desconectar la tensién de alimentacion.

Accesible desde Indica si HMI puede acceder a este parametro durante el tiempo de ejecucion. | X X
HMI

Visible en HMI Indica si el parametro es visible por defecto en la lista de seleccion de HMI. X X
Comentario Descripcion abreviada del parametro. X X

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
126 Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG



Objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento

5.4.5.3

Requisitos

Procedimiento

Resultado

5.4 Configurar el objeto tecnologico Eje de posicionamiento

Abrir la vista de parametros

El objeto tecnoldgico se ha agregado al arbol de proyectos, lo que significa que se ha
generado el correspondiente DB de instancia/DB tecnoldgico de la instruccion.

1. Abra la carpeta "Objetos tecnoldgicos" en el arbol del proyecto.
2. Abra el objeto tecnoldgico en el arbol del proyecto.
3. Haga doble clic en el objeto "Configuracion".

4. Seleccione en la esquina superior derecha la ficha "Vista de parametros".

Se abre la vista de parametros. En la tabla de parametros cada parametro mostrado viene
esta representado por una fila de la tabla.

Las propiedades visualizables de los parametros (columnas de la tabla) dependen de si la
vista de parametros esta en modo offline u online.

Ademas, es posible mostrar y ocultar las distintas columnas de la tabla de manera selectiva.

Consulte también

Ajuste predeterminado de la vista de parametros|(Pagina|128)

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG 127



Objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento
5.4 Configurar el objeto tecnologico Eje de posicionamiento

5454 Ajuste predeterminado de la vista de parametros

Ajustes predeterminados

Para trabajar de forma efectiva con la vista de parametros, puede adaptar la representacién
de los parametros y guardar los ajustes realizados.

Pueden efectuarse y guardarse los siguientes ajustes:

® Mostrar y ocultar columnas

e Modificar el ancho de las columnas

e Modificar el orden de las columnas

e Cambiar la navegacion

® Seleccionar un grupo de parametros en la navegacion

® Seleccionar valores de comparacion

Mostrar y ocultar columnas
Para mostrar y ocultar columnas en la tabla de parametros, proceda del siguiente modo:
1. Situe el puntero del ratén en el encabezado de la tabla de parametros.

2. En el menu contextual, seleccione el comando "Mostrar/ocultar".
Se muestra la seleccién de las columnas disponibles.

3. Para mostrar una columna, active la casilla de verificacion de la columna.

4. Para ocultar una columna, desactive la casilla de verificacion de la columna.
o bien

1. Situe el puntero del ratén en el encabezado de la tabla de parametros.

2. En el menu contextual, seleccione el comando "Mostrar todas las columnas" si desea
mostrar todas las columnas del modo offline u online.

Algunas columnas solo pueden mostrarse en modo online: ver Tabla de parametros
(Pagina 125).
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Moadificar el ancho de las columnas

Para adaptar el ancho de una columna al contenido de manera que pueda leerse todo el
texto de las filas, proceda del siguiente modo:

1. Situe el puntero del ratén en el encabezado de la tabla de parametros, a la derecha junto
a la columna que se desea optimizar, hasta que el puntero del ratén adopte la forma de
una cruz.

2. Haga doble clic en este punto.
o bien
1. Abra el menu contextual del encabezado de la tabla de parametros.
2. Haga clic en
"Optimizar ancho de columna" o
"Optimizar ancho de todas las columnas".

Situando brevemente el puntero del ratéon sobre el campo en cuestion, aparece el contenido
completo de los distintos campos en las columnas de ancho insuficiente.

Modificar el orden de las columnas
Las columnas de la tabla de parametros pueden situarse donde se desee.
Para modificar el orden de las columnas, proceda del siguiente modo:
1. Haga clic sobre el encabezado de la columna, arrastrelo y suéltelo en el lugar deseado.

Cuando suelte el botén del raton, la columna se anclara en la nueva posicion.

Cambiar la navegacion
Para cambiar la estructura de visualizacién de los parametros, proceda del siguiente modo:

1. Seleccione la navegacion que desee en la lista desplegable "Seleccionar la estructura de
navegacion":

— Navegacién orientada a datos
— Navegacién orientada a funciones

Ver también|Navegacion (Pagina 124).

Seleccionar un grupo de parametros en la navegacién

Dentro de la navegacion elegida puede optar entre la visualizacion "Todos los parametros" o
la visualizacién de un grupo de parametros subordinado deseado.

1. Haga clic sobre el grupo de parametros deseado en la navegacion.

En la tabla de parametros se muestran solo los parametros del grupo de parametros.
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Seleccionar valores de comparacion (online)

Para ajustar los valores de comparacién para la funcién "Comparar valores", proceda del
siguiente modo:

1. Seleccione en la lista desplegable "Seleccionar valores de comparacién” los valores de
comparacion que desee:

— Valor de arranque en el proyecto / valor de arranque en la CPU
— Valor de arranque en el proyecto / instantanea
— Valor de arranque en la CPU / instantanea

Por defecto esta ajustada la opcion "Valor de arranque en el proyecto / Valor de arranque en
la CPU".

Guardar el ajuste predeterminado de la vista de parametros

Para guardar las modificaciones anteriores de la vista de parametros, proceda del siguiente
modo:

1. Adapte la vista de parametros en funcién de sus necesidades.

2. Haga clic en el boton = "Memorizar disposicion" situado en la parte superior derecha de
la vista de parametros.
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5.4.5.5 Trabajar con la vista de parametros

Sinopsis

La siguiente tabla ofrece una vista general de las funciones de la vista de parametros que se

describen a continuacion en los modos online y offline.

® Columna "Offline" = X: esta funcion esta disponible en modo offline.

® Columna "Online" = X: esta funcion esta disponible en modo online.

Funcién/accién

Offline

Online

Filtrar la tabla de parametros /(Pagina 131)

X

Ordenar la tabla de parametros|(Pagina 132)

Aplicar datos de pardmetros en otros editores (Pagina 133)

Mostrar errores (Pagina 133)

Editar valores de arranque en el proyecto|(Pagina 134)

XX [ X | X

Estado de la configuracion (offline) (Paginal 135)

XXX [ X[ X [X

Observar online los valores en la vista de parametros (Pagina 136)

Crear instantanea de los valores de observacion|(Pagina 139)

Forzar valores (Pagina 140)

Comparar valores (Pégina 141)

Aplicar valores como valores de arranque desde el programa online |(Pagi-
na 142)

XX [ XX [X

Inicializar los valores de ajuste en el programa online (Pagina 144)

X

Filtrar la tabla de parametros

Los parametros de la tabla de parametros pueden filtrarse de las siguientes maneras:

® Con el filtro de texto
® Con los subgrupos de la navegacion

Los dos métodos de filtrado pueden utilizarse simultaneamente.

Con el filtro de texto

Puede filtrarse por los textos que son visibles en la tabla de parametros. Esto significa que
solo se puede filtrar por los textos de las lineas de parametros y columnas mostradas.

1. Introduzca en el campo de entrada "Filtro de texto..." la cadena de caracteres por la que

desee filtrar.

La tabla de parametros solo muestra aquellos parametros que contienen la cadena de

caracteres.
El filtro de texto se restablece:
® Seleccionando otro grupo de parametros en la navegacion.

® Cambiando entre la navegacion orientada a datos y a funciones.
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Con los subgrupos de la navegacién

1. Haga clic sobre el grupo de parametros deseado en la navegacion, p. ej., "Static".

En la tabla de parametros se muestran solo los parametros "Static". En algunos grupos
de la navegacion puede seleccionar otros subgrupos.

2. Haga clic sobre "Todos los parametros" en la navegacioén si desea volver a mostrar todos
los parametros.

Ordenar la tabla de parametros

Los valores de los parametros estan dispuestos por filas. La tabla de parametros puede
ordenarse segun cualquiera de las columnas mostradas.

® En las columnas con valores numéricos se ordena segun la altura del valor numérico.

® En las columnas con texto se ordena alfabéticamente.

Ordenar por columnas

Resultado

132

1. Situe el puntero del ratén en el encabezado de la columna deseada.
El fondo de esta celda se marca en azul.

2. Haga clic sobre el encabezado de la columna.

Toda la tabla de parametros se ordena segun la columna marcada. En el encabezado de la
columna aparece un triangulo con la punta hacia arriba.

Haciendo clic de nuevo sobre el encabezado de la columna, el orden cambia de la siguiente
manera:

e Simbolo "A": |a tabla de parametros se ordena de manera ascendente.
e Simbolo "v": la tabla de parametros se ordena de manera descendente.

e Ningun simbolo: se anula la ordenacién. La tabla de parametros adopta la vista
predeterminada.

En la ordenacion se ignora el prefijo "../" de la columna "Nombre en DB".
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Aplicar datos de parametros en otros editores

Mostrar errores

Una vez seleccionada toda una fila de parametros de la tabla de parametros, con
® arrastrar y soltar

® <Ctrl+C>/<Ctrl+V>

e copiar/pegar por medio del menu contextual

pueden aplicarse parametros en los siguientes editores del TIA Portal:

® en el editor de programas;

® en la tabla de observacion;

® en la tabla de senales para Trace.

El parametro se afiade con el nombre completo: ver indicacién en la columna "Nombre
completo en DB".

Sefializacion de errores

Los errores de parametrizacion que conllevan errores de compilacion (p. €j., rebase de
limite), se indican en la vista de parametros.

Cada vez que se introduce un valor en la vista de parametros, se comprueba y muestra de
inmediato la correccién tecnolégica y sintactica.

Los valores erroneos se indican con:

e Un simbolo de error rojo en las columnas "Estado de la configuraciéon" (modo offline) o
"Resultado de la comparacion" (modo online, en funcion del tipo de comparacion elegido)

ylo
e E| campo de la tabla con el fondo rojo

Al hacer clic sobre el campo erréneo, se muestra el mensaje de error desplegable que
indica el rango de valores admisible o la sintaxis requerida (formato)

Errores de compilacién

Desde el mensaje de error del compilador puede abrirse directamente la vista de
parametros (navegacion orientada a funciones) con el parametro causante del error para
aquellos parametros que no se muestren en el cuadro de dialogo de configuracion.
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Editar valores de arranque en el proyecto

Con la vista de parametros pueden editarse los valores de arranque en el proyecto en los
modos offline y online:

Condiciones

Los valores se modifican en la columna "Valor de arranque en el proyecto" de la tabla de
parametros.

En la columna "Estado de la configuraciéon" de la tabla de parametros se muestra el
progreso de la configuracion mediante los simbolos de estado conocidos del cuadro de
didlogo de configuracién del objeto tecnoldgico.

Si hay otros parametros que dependen del pardmetro cuyo valor de arranque se ha
modificado, el valor de arranque del parametro dependiente se adapta igualmente.

Si un parametro de un objeto tecnolégico no es editable, tampoco lo es en la vista de
parametros. La posibilidad de edicion de un parametro puede depender también de los
valores de otros parametros.

Definir nuevos valores de arranque

Para especificar valores de arranque para parametros en la vista de parametros, proceda
del siguiente modo:

1.
2.

Abra la vista de parametros del objeto tecnoldgico.

Introduzca en la columna "Valor de arranque en el proyecto" los valores de arranque
deseados. El valor debe ser conforme al tipo de datos del parametro y no debe rebasar
el rango de valores del parametro.

En las columnas "Valor maximo" y "Valor minimo" se muestran los valores limite del
rango de valores.

En la columna "Estado de la configuracion" se muestra el "progreso” de la configuracién
mediante simbolos de colores.

Ver también Estado de la configuracioén (offline) (Pagina 135)

Una vez adaptados los valores de arranque y cargado el objeto tecnolégico en la CPU, los
parametros adoptan durante el arranque el valor definido, siempre y cuando estos
parametros estén declarados como remanentes (columna "Remanencia").
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Senalizacion de errores

Cuando se introduce un valor de arranque, se comprueba y muestra de inmediato la
correccién tecnoldgica y sintactica:

Los valores de arranque erréneos se indican con

e Un simbolo de error rojo en las columnas "Estado de la configuraciéon" (modo offline) o
"Resultado de la comparacion" (modo online, en funciéon del tipo de comparacion elegido)

ylo

e Un fondo rojo en el campo "Valor de arranque en el proyecto”
Al hacer clic sobre el campo erréneo, se muestra el mensaje de error desplegable que
indica el rango de valores admisible o la sintaxis requerida (formato)

Corregir valores de arranque erréneos

1. Corrija los valores de arranque erréneos con ayuda de la informacion del mensaje de
error desplegable.

El simbolo de error rojo, el fondo rojo del campo y el mensaje de error desplegable
dejaran de mostrarse.

El proyecto solo puede compilarse correctamente con valores de arranque correctos.

Estado de la configuracion (offline)
El estado de la configuracién se indica mediante simbolos:
® En la columna "Estado de la configuracion" en la tabla de parametros

® En la estructura de navegacion de la navegacion orientada a funciones o la navegacion
orientada a datos
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Simbolo en la columna "Estado de la configuracion”

Simbolo

Sig_;niﬁcado

]

El valor de arranque del parametro coincide con el valor predeterminado y es valido. El
usuario todavia no ha definido ningun valor de arranque.

o

El valor de arranque del parametro contiene un valor definido por el usuario o adapta-
do automaticamente. El valor de arranque difiere del valor predeterminado. El valor de
arranque no contiene errores y es valido.

El valor de arranque del parametro no es valido (error sintactico o tecnol6gico).
El campo de entrada tiene fondo rojo. Al hacer clic, el roll out con el aviso de error
indica la causa del error.

Solo con S7-1200 Motion Control:
El valor de arranque del parametro es valido, pero contiene advertencias.
El campo de entrada tiene fondo amarillo.

@

El parametro no es relevante en la configuracion actual.

Simbolo en la navegacioén

Los simbolos en la navegacion muestran el "progreso” de la configuracion de la misma
manera que en el cuadro de dialogo de configuracién del objeto tecnoldgico.

Observar online los valores en la vista de parametros

Es posible observar directamente en la vista de parametros los valores que los parametros
del objeto tecnoldgico van adoptando actualmente en la CPU (valores de observacion).

Requisitos

® Existe una conexioén online.

® El objeto tecnoldgico esta cargado en la CPU.

® |a ejecucion del programa esta activa (CPU en "RUN").

® | a vista de parametros del objeto tecnolégico esta abierta.
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Procedimiento
1. Inicie la observacion haciendo clic en el simbolo %"

En cuanto la vista de parametros esté online, se mostraran también las siguientes
columnas:

— Resultado de la comparacién
— Valor de arranque en la CPU
— Valor de observacion

— Valor de forzado

— Seleccion del valor de forzado

La columna "Valor de observacion" muestra los valores actuales de los parametros en la
CPU.

Significado de las demds columnas: ver Tabla de pardmetros (Pagina 125)

2. La observacion se finaliza haciendo clic de nuevo en el simbolo ':"f'

Indicacién
Todas las columnas disponibles Unicamente online tienen fondo naranja:
® | os valores de las celdas naranja claro se pueden modificar.

® |os valores de las celdas con fondo naranja oscuro no admiten
modificaciones.
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Cambio del formato de visualizacion del valor

El formato de visualizacion del valor puede seleccionarse en el menu contextual de una fila

en la vista de parametros del objeto tecnoldgico.

El formato de visualizacién de los siguientes valores puede cambiarse tanto en modo online

como offline:

e \/alor de arranque en el proyecto
® Valor de arranque en la CPU

® Valor maximo

® Valor minimo

® |nstantanea

® Valor de observacion

® Valor predeterminado

e Valor de forzado

El formato de visualizacion configurado se aplica a todos los valores de la fila.

Pueden modificarse los siguientes formatos de visualizacién del valor:

® Predeterminado
® Hex

e Octal

® Bin

® Dec (+/-)

e DEC

Solo pueden elegirse los formatos de visualizacion soportados dependiendo del parametro

seleccionado en la vista de parametros.

Requisitos

e | avista de parametros del objeto tecnoldgico esta abierta.
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Para cambiar el formato de visualizacién del valor, haga lo siguiente:
1. Seleccione una o varias filas en las que desee cambiar el formato de visualizacion.
2. Seleccione el comando "Formato visualizacion" en el menu contextual.

3. Seleccione el formato de visualizacion deseado.

Nota

Para modificar el formato de visualizacion de un tipo de datos determinado en varias filas,
ordene la vista de parametros por este tipo de datos. A continuacion, seleccione la primera 'y
la ultima fila con este tipo de datos manteniendo pulsada la tecla <Mayus> y modifique el
formato de visualizacion de las filas seleccionadas.

Crear instantanea de los valores de observacion

Requisitos

Procedimiento

Resultado

Es posible guardar los valores actuales del objeto tecnolégico en la CPU (valores de
observacién) y mostrarlos en la vista de parametros.

e Existe una conexion online.
® E| objeto tecnoldgico esta cargado en la CPU.
® |a ejecucion del programa estd activa (CPU en "RUN").

® | avista de parametros del objeto tecnoldgico esta abierta.

* Elboton "Observar todos" “ esta activado.

Para mostrar los valores actuales de los parametros, proceda del siguiente modo:

1. Haga clic en la vista de pardmetros sobre el simbolo 2 "Crear instantanea de los valores
de observacion".

Los valores de observacion actuales se aplican una vez en la columna "Instantanea" de la
tabla de parametros.

Los valores "congelados" asi pueden analizarse mientras que los valores de observacién de
la columna "Valores de observacién" se siguen actualizando.
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Forzar valores

Requisitos

Procedimiento

140

Con la vista de parametros puede forzar los valores del objeto tecnolégico en la CPU.

Puede asignar valores al parametro (valor de forzado) una sola vez y forzarlos de inmediato.
Al ejecutar esta funcion la orden de forzado se lleva a cabo lo antes posible, sin referencia a
un punto determinado del programa de usuario.

/N\PELIGRO

Peligro en el forzado:

Una modificacién de los valores de los parametros con la instalacién en marcha puede
causar importantes dafos materiales y personales en caso de fallos de funcionamiento o
errores de programa.

Asegurese de que no puedan darse situaciones de peligro antes de ejecutar la funcion
"Forzar".

Existe una conexion online.
El objeto tecnoldgico esta cargado en la CPU.
La ejecucion del programa esta activa (CPU en "RUN").

La vista de parametros del objeto tecnoldgico esta abierta.

El botén "Observar todos" “ﬁ" esta activado.

El parametro puede forzarse (el campo correspondiente en la columna "Valor de forzado"
tiene fondo naranja claro).

Para forzar parametros inmediatamente, proceda del siguiente modo:

1.

Introduzca los valores de forzado deseados en la columna "Valores de forzado" de la
tabla de parametros.

Compruebe si se ha activado la casilla de verificacion para el forzado en la columna
"Seleccioén del valor de forzado".

Los valores de forzado y las casillas de verificacion correspondientes de los parametros
dependientes se adaptan también automaticamente.

Haga clic en el simbolo #, "Forzar una vez e inmediatamente todos los parametros
seleccionados".

Los parametros seleccionados se fuerzan una vez e inmediatamente con los valores
especificados y pueden observarse en la columna "Valores de observacion”. Las casillas de
verificacion para el forzado en la columna "Seleccion del valor de forzado" se desactivan
automaticamente una vez ejecutada la orden de forzado.
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Senalizacion de errores

Cuando se introduce un valor de forzado, se comprueba y muestra de inmediato la
correccién tecnoldgica y sintactica:

Los valores de forzado erréoneos se indican con

y

Un fondo rojo en el campo "Valor de forzado"

Al hacer clic sobre el campo erréneo, se muestra el mensaje de error desplegable que
indica el rango de valores admisible o la sintaxis requerida (formato)

Valores de forzado erroneos

Comparar valores

Los valores de forzado erréneos desde el punto de vista tecnoldgico pueden transferirse.

Los valores de forzado erréneos desde el punto de vista sintactico no pueden
transferirse.

Las funciones de comparacion permiten comparar los siguientes valores almacenados de un
parametro:

Requisitos

Valor de arranque en el proyecto
Valor de arranque en la CPU

Instantanea

Existe una conexion online.
El objeto tecnoldgico esta cargado en la CPU.
La ejecucion del programa esta activa (CPU en "RUN").

La vista de parametros del objeto tecnolégico esta abierta.

El boton "Observar todos" " esta activado.
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Procedimiento

Para comparar los valores de arranque de los diversos sistemas de destino, proceda del
siguiente modo:

1. Haga clic en el simbolo & & "Seleccionar valores de comparacion”.
Se abre una lista de seleccién con las opciones de comparacion:

— Valor de arranque en el proyecto - valor de arranque en la CPU (ajuste
predeterminado)

— Valor de arranque en el proyecto - instantanea
— Valor de arranque en la CPU - instantanea
2. Elija la opcion de comparacién que desee.
La opcion de comparacion seleccionada se ejecuta de la siguiente manera:

— En las celdas del encabezado de las dos columnas seleccionadas para la
comparacién aparece un simbolo con una balanza.

— En la columna "Resultado de la comparaciéon" se muestra mediante simbolos el
resultado de la comparacién de las columnas seleccionadas.

Simbolo en la columna "Resultado de la comparacién”

Simbolo Sig_;niﬁcado

0 Los valores de comparacién son iguales y no contienen errores.

Los valores de comparacion son distintos y no contienen errores.

Por lo menos uno de los dos valores de comparacioén es incorrecto desde el punto de
vista tecnologico o sintactico.

No se ha podido llevar a cabo la comparacion. Por lo menos uno de los dos valores de
comparacion no esta disponible (p. €j., instantanea).

No tiene sentido comparar el valor, ya que no es relevante en una de las configuracio-
nes.

® 00 e

Simbolo en la navegacién

Los simbolos se muestran de la misma manera en la navegacion cuando el resultado de la
comparacion se cumple como minimo para uno de los parametros de debajo de la
estructura de navegacion mostrada.

Aplicar valores como valores de arranque desde el programa online

Para aplicar al proyecto en un paso valores optimizados de la CPU como valores de
arranque, genere una instantanea de los valores de observacién. A continuacion, los valores
de la instantdnea marcados como "Valor de ajuste" se aplicaran como valores de arranque
en el proyecto.
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Requisitos

Procedimiento

Resultado

5.4 Configurar el objeto tecnologico Eje de posicionamiento

® E| objeto tecnoldgico es de tipo "PID_Compact", "PID_3Step" o "PID_Temp".
e Existe una conexion online.

® E| objeto tecnoldgico esta cargado en la CPU.

® | a ejecucion del programa esta activa (CPU en "RUN").

® | avista de parametros del objeto tecnoldgico esta abierta.

® El boton "Observar todos" ® esta activado.

Para aplicar valores optimizados de la CPU, proceda del siguiente modo:

1. Haga clic en el simbolo @l "Crear instantanea de los valores de observacién y aplicar
valores de ajuste de esa instantanea como valores de arranque".

Los valores de observacion actuales se aplican a la columna "Instantdnea" y sus valores de
ajuste se copian como valores de arranque nuevos en la columna "Valor de arranque en el
proyecto".

Nota
Aplicar valores de parametros individuales

También es posible aplicar los valores de determinados parametros que no estén marcados
como valor de ajuste de la columna "Instantanea" a la columna "Valores de arranque en el
proyecto”. Para ello copie los valores con ayuda de los comandos "Copiar"y "Pegar" del
menu contextual y péguelos en la columna "Valor de arranque en el proyecto”.
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5.4 Configurar el objeto tecnologico Eje de posicionamiento

Inicializar los valores de ajuste en el programa online

Requisitos

Procedimiento

Resultado

144

Todos los parametros marcados en la vista de parametros como "Valor de ajuste" se
pueden inicializar en la CPU con nuevos valores en un solo paso. Para ello se deben cargar
los valores de arranque del proyecto en la CPU. La CPU se mantiene en el estado operativo
" "

RUN".

Para evitar una pérdida de datos en la CPU al arrancar en frio o al reiniciar (arranque en
caliente), es necesario cargar también el objeto tecnoldgico en la CPU.

/N\PELIGRO

Peligro al modificar valores de parametros

Una modificacién de los valores de los parametros con la instalacién en marcha puede
causar importantes dafos materiales y personales en caso de fallos de funcionamiento o
errores de programa.

Asegurese de que no puedan darse situaciones de peligro antes de reinicializar los valores
de ajuste.

® El objeto tecnoldgico es de tipo "PID_Compact", "PID_3Step" o "PID_Temp".
e Existe una conexion online.

® El objeto tecnoldgico esta cargado en la CPU.

® |a ejecuciodn del programa esta activa (CPU en "RUN").

® | a vista de parametros del objeto tecnologico esta abierta.

e El boton "Observar todos" “ﬁ" esta activado.

® | os parametros marcados como " disponen de un "Valor de arranque en el proyecto” sin
errores tecnolégicos ni sintacticos.

Para inicializar todos los valores de ajuste, proceda del siguiente modo:
1. Introduzca los valores deseados en la columna "Valor de arranque en el proyecto".
Compruebe que los valores de arranque no contengan errores tecnoldgicos o sintacticos.

2. Haga clic en el simbolo &4 "Cargar valores de arranque de los valores de ajuste como
valores actuales".

Los valores de ajuste de la CPU se inicializan con los valores de arranque del proyecto.
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5.4.6 Configurar médulos tecnolégicos para Motion Control

5.4.6.1 Descripcién general

5.4 Configurar el objeto tecnologico Eje de posicionamiento

Los siguientes médulos tecnoldgicos se pueden utilizar como conexion de encéder en S7-

1200 Motion Control.

ET 200 MP

ET 200 SP

TM Count 2x24V (Pagina 148)

TM Count 1x24V (Pagina 148)

TM Poslnput 2|(Paginal146)

TM Poslnput 1/(Pagina 146)

Los modulos tecnoldgicos pueden utilizarse en el sistema de forma centralizada o

descentralizada.

En las siguientes descripciones se explica cdmo se parametrizan como encéders los

méddulos tecnoldgicos:

Consulte también

TM Count 1x24V/TM Count 2x24V (Pagina 148)

TM Poslinput 1/TM Poslnput 2 (Pagina 146)
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5.4 Configurar el objeto tecnologico Eje de posicionamiento

5.4.6.2 TM Poslinput 1/TM Poslinput 2

Para su uso con S7-1200 Motion Control, deben configurarse los siguientes pardmetros:

Configuracion

Médulo tecnoldgico
TM Posinput 1/TM Posinput 2

Objeto tecnoldgico

1% Eje

Parametros basicos > Canal 0/1 > Modo de operacion

Seleccionar el modo de operacion "Lectura de posicion para
objeto tecnoldgico Motion Control"

Parametros basicos > Canal 0/1 > Parametros del médulo

Parametros basicos > Encoder

Acoplamiento del encéder
Seleccionar el encoder con PROFINET/PROFIBUS

Seleccion del encéder

Seleccionar la conexion de datos "Encéder" y el canal acti-
vado y configurado en el médulo tecnolégico como encoder

Intercambio de datos encdder

El telegrama "DP_TEL83_STANDARD" se selecciona au-
tomaticamente tras seleccionar el encoder.

Desactivar la casilla de verificacion "Aplicar automaticamen-
te los valores del encéder en runtime (online)".

Activar la casilla de verificacion "Aplicar automaticamente
los valores del encoder durante la configuracion (offline)".
Si la casilla de verificacion esta desactivada, puede igualar
manualmente los parametros descritos e identificados en
esta tabla.

Tipo de sefial
e Encdder incremental

e Encdder absoluto

Tipo de encoder

e Lineal
Distancia entre incrementos

e Rotativo
Introducir incrementos por vuelta

Tipo de encoder

Seleccionar tipo de encéder en funcién de la configuracion
del moédulo tecnoldgico

Seleccione el tipo de sistema de medicion®):

e Tipo lineal (incremental o absoluto)
Introducir distancia entre incrementos™

e Tipo rotativo

— Incremental: introducir incrementos por vuelta en
funcion de la configuracion del modulo tecnoldgico
(1:1)"

— Absoluto: introducir incrementos por vuelta y numero
de vueltas en funcién de la configuracion del médulo
tecnolégico (1:1)"
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5.4 Configurar el objeto tecnologico Eje de posicionamiento

Configuracién

Madulo tecnolégico
TM Posinput 1/TM PoslInput 2

Objeto tecnolégico

5% Eje

Evaluaciéon de senal
e Simple
e Doble

e Cuadruple

Resolucién fina

Introducir la resolucién fina en funcién de la configuracion
del médulo tecnolégico®

e Encoder incremental:
— 0=simple,
— 1=doble o
— 2 =cuadruple
e Encoder absoluto:
— 0 (= simple)

Parametros basicos Accionamiento > Accionamiento

e Tipo giratorio:

introducir velocidad de giro de referencia en funcién de

la configuracion del moédulo tecnolégico (1:1)

e Tipo lineal:

Introducir velocidad de referencia

Introducir velocidad de giro de referencia

1 Los parametros se aplican automaticamente si esta activado "Aplicar automaticamente los valores del encéder durante

la configuracion (offline)".

"-" Para estos parametros no se necesita ninguna configuracion en el modulo tecnoldgico/objeto tecnoldgico

Consulte también

Descripcion general (Pagina 145)

TM Count 1x24V/TM Count 2x24V|(Pagina 148)
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5.4 Configurar el objeto tecnologico Eje de posicionamiento

5.4.6.3 TM Count 1x24V/TM Count 2x24V

Para su uso con S7-1200 Motion Control, deben configurarse los siguientes pardmetros:

Configuracion

Médulo tecnoldgico
TM Count 1x24V/TM Count 2x24V

Objeto tecnoldgico

1% Eje

Parametros basicos > Canal 0/1 > Modo de operacion

Seleccionar el modo de operacion "Lectura de posicion para
objeto tecnoldgico Motion Control"

Parametros basicos > Canal 0/1 > Parametros del médulo

Parametros basicos > Encoder

Acoplamiento del encéder
Seleccionar el encoder con PROFINET/PROFIBUS

Seleccion del encéder

Seleccionar la conexion de datos "Encéder" y el canal acti-
vado y configurado en el médulo tecnolégico como encoder

Intercambio de datos encdder

El telegrama "DP_TEL83_STANDARD" se selecciona au-
tomaticamente tras seleccionar el encoder.

Desactivar la casilla de verificacion "Aplicar automaticamen-
te los valores del encéder en runtime (online)".

Activar la casilla de verificacion "Aplicar automaticamente
los valores del encoder durante la configuracion (offline)".

Si la casilla de verificacion esta desactivada, puede igualar
manualmente los parametros descritos e identificados en
esta tabla.

Tipo de seial

e Encdder incremental

Tipo de encoder

e Lineal
Distancia entre incrementos

e Rotativo
Introducir incrementos por vuelta

Tipo de encéder

Seleccionar tipo de encdder en funcién de la configuracion
del moédulo tecnolégico

Seleccione el tipo de sistema de mediciéon™®:

e Tipo lineal (incremental o absoluto)
Introducir distancia entre incrementos?
e Tipo rotativo

— Incremental: introducir incrementos por vuelta en
funcién de la configuracién del médulo tecnolégico
(1:1)"

— Absoluto: introducir incrementos por vuelta y niumero
de vueltas en funcién de la configuracion del médulo
tecnolégico (1:1)"
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5.4 Configurar el objeto tecnologico Eje de posicionamiento

Configuracién

Madulo tecnolégico
TM Count 1x24V/TM Count 2x24V

Objeto tecnolégico
1% Eje

Evaluaciéon de senal

Simple
Doble
Cuadruple

Resolucién fina

Introducir la resolucién fina en funcién de la configuracion
del médulo tecnolégico®

e (0 =simple
e 1=doble

e 2 =cuadruple

Parametros basicos Accionamiento > Accionamiento

Tipo giratorio:

introducir velocidad de giro de referencia en funcién de

la configuracion del médulo tecnolégico (1:1)

Tipo lineal:

Introducir velocidad de referencia

Introducir velocidad de giro de referencia

1)

Los parametros se aplican automaticamente si esta activado "Aplicar automaticamente los valores del encéder durante

la configuracion (offline)".

"-" Para estos parametros no se necesita ninguna configuracién en el médulo tecnolégico/objeto tecnoldgico

Consulte también

Descripcion general (Pagina 145)
TM Poslinput 1/TM Poslnput 2 (Pagina 146)
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5.4 Configurar el objeto tecnologico Eje de posicionamiento
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6.1 Utilizacidn del objeto tecnolégico Tabla de 6rdenes
Utilice el objeto tecnolégico "Tabla de érdenes" para reunir varias érdenes individuales en
secuencias de movimiento a fin de controlar un eje. El objeto tecnolégico se puede utilizar a
partir de la versién V2 de la tecnologia para ejes con conexion del accionamiento mediante
PTO (Pulse Train Output).
La secuencia de movimientos se configura mediante una tabla en un cuadro de dialogo de
configuracion.
El perfil de movimiento de la secuencia de movimientos puede comprobarse graficamente
incluso antes de cargar el proyecto en la CPU. A continuacion, en el programa de usuario se
pueden efectuar llamadas a las tablas de 6rdenes creadas a través de la instruccion de
Motion Control "MC_CommandTable", relacionarlas con un eje y utilizarlas. La tabla de
ordenes se puede procesar por completo o sélo parcialmente.
6.2 Herramientas del objeto tecnoldgico Tabla de peticiones
El TIA Portal dispone de la herramienta "Configuracion" para el objeto tecnolégico "Tabla de
ordenes". La siguiente representacion muestra la interacciéon de la herramienta con el objeto
tecnoldgico:
Objeto tecnoldgico
"Tabla de peticiones" (DBx)
I NN .
I NN .
I N .
I N .
I N .
I
Datos de configuracion
E Configuracion
(@) | Escrituray lectura de la configuracion del objeto tecnologico
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6.3 Agregar el objeto tecnoldgico Tabla de peticiones

Configuracién

6.3

Requisitos

Procedimiento

Resultado
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Configure las siguientes propiedades del objeto tecnolégico "Tabla de érdenes" con la
herramienta "Configuracion":

e Cree una o varias secuencias de movimiento configurando 6rdenes individuales.

e Configure la representacion gréafica para comprobar la secuencia de movimientos
basandose en un eje ya configurado o en un eje de ejemplo configurable.

Los datos de la secuencia de movimientos se almacenan en el bloque de datos del objeto
tecnoldgico.

Agregar el objeto tecnolégico Tabla de peticiones

® Hay un proyecto creado con una CPU S7-1200.

® | aversion de firmware de la CPU es la V2.1 o superior.

Para agregar un objeto tecnoldgico "Tabla de 6rdenes" en el arbol del proyecto, proceda del
siguiente modo:

1. Abra la carpeta "CPU > Objetos tecnoldgicos" en el arbol del proyecto.
2. Haga doble clic en el comando "Agregar objeto".

Se abre el cuadro de dialogo "Agregar objeto".

Seleccione la tecnologia "Motion Control".

Abra la carpeta "Motion Control".

Seleccione la version tecnoldgica deseada en la columna "Version".
Seleccione el objeto "TO_CommandTable".

En el campo de entrada "Nombre" introduzca el nombre de la tabla de 6rdenes.

© N o g bk w

Para modificar los numeros asignados automaticamente al bloque de datos, seleccione
la opcién "manual”.

9. Para visualizar y anadir mas informacién sobre el objeto tecnolégico, haga clic en "Mas
informacion".

10.Confirme la entrada realizada con "Aceptar".

Se crea el nuevo objeto tecnoldgico y se guarda en la capeta "Objetos tecnoldgicos" del
arbol del proyecto.
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6.4 Configuracion del objefo ftecnologico Tabla de peticiones

6.4 Configuracién del objeto tecnolégico Tabla de peticiones

6.4.1 Trabajando con el dialogo de configuracién

Las propiedades del objeto tecnoldgico se configuran en la ventana de configuracion. Para
abrir la ventana de configuracion del objeto tecnologico, proceda del siguiente modo:

1. Abra el grupo correspondiente al objeto tecnoldgico deseado en el arbol del proyecto.
2. Haga doble clic en el objeto "Configuracién".

La configuracion se divide en las siguientes categorias:

e Parametros basicos

Los parametros basicos contienen todos los parametros que deben configurarse para
una tabla de érdenes con disponibilidad de funcionamiento.

e Parametros avanzados

Los parametros avanzados contienen los parametros del eje de ejemplo, o bien
muestran los valores de los parametros del eje elegido.

Simbolos de la ventana de configuracion

Los simbolos que aparecen en la navegacion local de la configuracion muestran mas
detalles sobre el estado de la configuracion:

& | La configuracién contiene valores predeterminados y esta completa.

La configuracién contiene exclusivamente valores predeterminados. Con ellos es posible utilizar el objeto tecnolégico
sin mas modificaciones.

& | La configuracién contiene valores definidos por el usuario o adaptados automaticamente y estéa completa.

Todos los campos de entrada de la configuracion contienen valores validos y al menos un valor predeterminado ha
sido modificado.

€9 | La configuracién es errénea o esta incompleta.

Al menos un campo de entrada o una lista desplegable contiene un valor no valido. El campo o la lista desplegable
en cuestion se marca en rojo. Al hacer clic, el roll out con el aviso de error indica la causa del error.

La configuracién contiene valores de parametros no compatibles entre si.

La configuracion contiene valores de parametros contradictorios en lo que respecta a su magnitud o bien a su légica.
El campo o la lista desplegable en cuestion se marca en amarillo.

Consulte también
Guia para utilizar Motion Control (Pagina|47)
Parametros basicos (Pagina 155)

Parametros avanzados (Pagina 170)
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6.4 Configuracion del objefo tecnologico Tabla de peficiones

6.4.2 Observacion de valores

Si hay una conexién online con la CPU, en los dié:;;os de configuracion del objeto
tecnoldgico aparece el simbolo "Observar todos" = .

La funcion "Observar todos" ofrece las siguientes opciones:

e Comparacion de los valores de arranque configurados del proyecto con los valores de
arranque de la CPU y los valores actuales

® Procesamiento directo de los valores actuales y de los valores de arranque del proyecto

® Deteccion y visualizacién inmediatas de errores de introduccién con propuestas de
correccion

® Copia de seguridad de los valores actuales en el proyecto mediante aplicacién manual
en el valor de arranque del proyecto

Simbolos y elementos de control

Si existe una conexion online con la CPU, se mostraran los valores actuales de los
parametros.

Junto a los valores actuales de los parametros aparecen los siguientes simbolos:

Simbolo Descripcion

El valor de arranque en la CPU es igual al valor de arranque configurado en el proyec-
to

El valor de arranque en la CPU es diferente al valor de arranque configurado en el
proyecto

No se puede realizar la comparacion entre valor de arranque en la CPU y valor de
arranque configurado en el proyecto porque el médulo de CPU seleccionado no sopor-
ta esa comparacion.

No tiene mucho sentido comparar el valor, ya que en una de las configuraciones no es
relevante.

El boton permite visualizar para cada parametro el valor de arranque de la CPU y el
valor de arranque del proyecto.

- ® © e e

El valor actual y el valor de arranque en el proyecto pueden modificarse directamente y
cargarse a continuacioén en la CPU. En el caso de los parametros directamente
modificables, la modificacién del valor actual se aplica directamente a la CPU.
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6.4.3

6.4.3.1

Nombre

6.4 Configuracion del objefo ftecnologico Tabla de peticiones

Parametros basicos

Configuracién - General

Configure el nombre del objeto tecnoldgico en la ventana de configuracion "General".

Defina en este campo el nombre de la tabla de peticiones o el nombre del objeto tecnoldgico
"Tabla de peticiones". El objeto tecnoldgico aparece con ese nombre en el arbol del
proyecto.

Consulte también

6.4.3.2

Configuracion de la tabla de 6rdenes (Pagina 155)

Comandos del menu contextual - Tabla de peticiones|(Pagina|159)

Trabajando con el diagrama de curvas (Pagina 161)

Comandos del menu contextual - Diagrama de curvas|(Pagina|165)

Transiciéon de peticion "Finalizar peticién"/"Suavizar transicion del movimiento"|(Pagina|167)

Modificar la configuracién de la tabla de peticiones en el programa de usuario|(Pagina| 169)

Configuracién de la tabla de érdenes

Configure la secuencia de movimientos deseada en la ventana de configuracién "Tabla de
ordenes" y compruebe el resultado en la representacion grafica, en el diagrama de curvas.

Nota

Pueden producirse ligeras diferencias entre la representacién del comportamiento temporal
y la posicién en la curva con respecto al movimiento real del eje. No se representan los
procesos de movimiento que son reaccion a la llegada a los finales de carrera de software.

Activar advertencias

Active con esta casilla de verificacion la visualizacién de advertencias en la tabla de
ordenes.
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6.4 Configuracion del objefo tecnologico Tabla de peficiones

Utilizar parametros del eje de

En la lista desplegable, seleccione los parametros del eje que deben servir como base para
la representacion grafica y para la comprobacion de la secuencia de movimientos.
Seleccione "Eje de ejemplo” si aun no ha insertado ningun eje en la carpeta "Objetos
tecnoldgicos" o si desea utilizar valores que no se han configurado en ningun eje existente.
Las propiedades del eje de ejemplo se configuran en el area "Parametros avanzados".

Para procesar la tabla de érdenes en el programa de usuario se utilizan los parametros del
eje seleccionado en el parametro "Axis".

Columna: Paso

Muestra el nimero de pasos de la orden.

Columna: Tipo de orden

Seleccione en esta columna los tipos de 6rdenes que se deben ejecutar al procesar la tabla
de 6rdenes. Se pueden registrar hasta 32 érdenes. Las 6rdenes se procesan de forma
secuencial. Efectue su seleccion entre las entradas y tipos de 6rdenes siguientes:

156

Empty

La entrada hace las veces de comodin para hipotéticas 6rdenes que se deban insertar.
Las entradas vacias se ignoran al procesar la tabla de 6rdenes.

Halt

Detener eje
(la orden solo se hace efectiva tras una orden "Velocity setpoint")

Positioning Relative

Posicionar eje de forma relativa

Positioning Absolute

Posicionar eje de forma absoluta (para ello el eje debe estar referenciado)
Velocity setpoint

Mover eje con preajuste de velocidad

Wait

Espera hasta que el tiempo indicado haya transcurrido. Wait no detiene los
desplazamientos que se estan efectuando.

Separator

Inserta una fila Separator por encima de la fila seleccionada. La fila Separator actua
como limite de zona para la representacion gréafica del diagrama de curvas.

Utilice filas Separator si desea procesar partes de la tabla de 6rdenes.
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6.4 Configuracion del objefo ftecnologico Tabla de peticiones

Columna: Posiciéon/recorrido

Indique en esta columna la posicidn o el recorrido de desplazamiento para la orden
seleccionada:

e Orden "Positioning Relative"
La orden desplaza el eje en el recorrido indicado.
e Orden "Positioning Absolute"
La orden desplaza el eje a la posicion indicada.
Para ello el eje debe estar referenciado.
e Separator
El valor indicado corresponde a la posicion inicial de la representacion grafica.
Limites (independientes de la unidad de usuario seleccionada):
e -1.0e12 < posicion / recorrido de desplazamiento < -1.0e-12
e 1.0e-12 < posicion / recorrido de desplazamiento < 1.0e12

® Posicion/recorrido de desplazamiento = 0.0

Columna: Velocidad
Indique en esta columna la velocidad para la orden seleccionada:
¢ Orden "Positioning Relative"
La orden desplaza el eje a la velocidad indicada.

Si el recorrido de desplazamiento elegido no es suficientemente grande, no se alcanza la
velocidad indicada.

® Orden "Positioning Absolute"
La orden desplaza el eje a la velocidad indicada.

Si la posicion de destino esta demasiado cerca de la posicién de inicio, no se alcanza la
velocidad indicada.

® Orden "Velocity setpoint"
La orden desplaza el eje a la velocidad indicada.

Si se elige un tiempo de ejecucion demasiado corto, la velocidad indicada no se podra
alcanzar mientras se ejecuta la orden.

Limites (independientes de la unidad de usuario seleccionada):
® Para las 6rdenes: "Positioning Relative" y "Positioning Absolute"
— 1.0e-12 < velocidad < 1.0e12
® Para la orden: "Velocity setpoint"
— -1.0e12 < velocidad < -1.0e-12
— 1.0e-12 < velocidad < 1.0e12
— Velocidad = 0.0
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Columna: Duracién
Indique en esta columna la duracién de la orden elegida:
¢ Orden "Velocity setpoint"

La orden desplaza el eje durante el tiempo indicado. La duracion incluye tanto la fase de
aceleracion como la fase de marcha constante. Una vez transcurrido este tiempo se
pasa a la orden siguiente.

¢ Orden "Wait"

Espera hasta que haya transcurrido la duracién indicada.
Limites (independientes de la unidad de usuario seleccionada):
® (0.001s < duracién < 64800 s

Columna: Siguiente paso
Elija en la lista desplegable el modo de transicion al paso siguiente:
e Finalizar orden
La orden finaliza. Se pasa a la orden siguiente sin ninguin hueco temporal.
e Suavizar transicion del movimiento

El movimiento de la orden actual se transforma suavemente en el movimiento de la
orden siguiente. El modo de transicion "Suavizar transicion del movimiento" se puede
seleccionar en los tipos de 6rdenes "Positioning Relative" y "Positioning Absolute".

El movimiento se transforma suavemente en el movimiento de los siguientes tipos de
ordenes:

— Positioning Relative
— Positioning Absolute
— Velocity setpoint
Con otros tipos de 6rdenes no hay transformacion suave.

Para conocer el comportamiento exacto del eje al agregar o suavizar la transicion de una
orden consulte el capitulo: Transicion de peticion "Finalizar peticion"/"Suavizar transicion del
movimiento" (Pagina 167)
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Columna: Cédigo de paso

Indique en esta columna el valor numérico/patron de bits que se debe emitir por el
parametro de salida "StepCode" de la instruccion de Motion Control "MC_CommandTable"
durante el procesamiento de la orden.

Limites:
® (O <clave <65535

Consulte también
Configuracién - General (Pagina 155)
Comandos del menu contextual - Tabla de peticiones|(Pagina|159)
Trabajando con el diagrama de curvas|(Pagina 161)
Comandos del menu contextual - Diagrama de curvas|(Pagina|165)
Transicién de peticion "Finalizar peticién"/"Suavizar transicion del movimiento"|(Pagina|167)

Modificar la configuracién de la tabla de peticiones en el programa de usuario |(Pagina|169)

6.4.3.3 Comandos del menu contextual - Tabla de peticiones

La tabla de 6rdenes ofrece los comandos de menu contextual siguientes:

Insertar fila Empty
Inserta una fila vacia encima de la fila seleccionada.

El comando del menu contextual unicamente se puede ejecutar si al final de la tabla de
ordenes se dispone de suficientes filas vacias.

Agregar fila Empty
Inserta una fila vacia debajo de la fila seleccionada.

El comando del menu contextual unicamente se puede ejecutar si al final de la tabla de
ordenes se dispone de suficientes filas vacias.

Insertar fila de separacion
Inserta una fila de separacién encima de la fila seleccionada.

No es posible insertar dos filas de separacién consecutivas.

Agregar fila de separacién
Inserta una fila de separacién debajo de la fila seleccionada.

No es posible insertar dos filas de separacion consecutivas; tampoco se puede insertar una
fila de separacion al final de la tabla de érdenes.
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Cortar

Copiar

Pegar

Reemplazar

Borrar

Elimina las filas seleccionadas o el contenido de las celdas seleccionadas y las coloca en el
portapapeles.

Las filas seleccionadas se eliminan; las filas siguientes de la tabla de 6rdenes se desplazan
hacia arriba.

Copia las filas seleccionadas o el contenido de las celdas seleccionadas y las coloca en el
portapapeles.

e Filas seleccionadas:

Inserta las filas del portapapeles encima de la fila seleccionada.
e (Celda seleccionada:

Inserta el contenido del portapapeles en la fila seleccionada.

El comando del menu contextual unicamente se puede ejecutar si al final de la tabla de
ordenes se dispone de suficientes filas vacias.

Sustituye las filas seleccionadas con las filas del portapapeles.

Elimina las filas seleccionadas. Las filas siguientes de la tabla de 6rdenes se desplazan
hacia arriba.

Consulte también
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Configuracién - General (Pagina 155)

Configuracion de la tabla de 6rdenes (Pagina 155)

Trabajando con el diagrama de curvas|(Pagina|161)

Comandos del menu contextual - Diagrama de curvas|(Pagina| 165)

Transicién de peticion "Finalizar peticién"/"Suavizar transicion del movimiento"|(Pagina|167)

Modificar la configuracién de la tabla de peticiones en el programa de usuario|(Pagina|169)
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6.4.3.4 Trabajando con el diagrama de curvas

El diagrama de curvas incorpora las herramientas e informaciones siguientes:

Vista y componentes del diagrama de curvas

CNOXE, ® @ ®

Velocidad
[mmys]

T

©® ©®@ ® 6 ® ®

Regla de medicion

Eleccién de la cuadricula

Area de escala del eje de velocidad

Area de la barra de desplazamiento del eje de velocidad

Area de la barra de desplazamiento del eje de tiempo

Marca de posicion de la regla de medicién

Curva de velocidad

Seccién de curva de una orden seleccionada

Area de escala del eje de tiempo

Velocidad de arranque/parada

Area de la barra de desplazamiento del eje de posicién

Area de escala del eje de posicion

Posicion del final de carrera por SW

Curva de posicion

@O EBBEERI® OO

Ventana de curvas
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Seleccion de las secciones de separacion

Si la tabla de 6rdenes esta compuesta por varias secciones divididas por separadores, las
secciones del diagrama de curvas también se pueden seleccionar mediante seleccién de
una orden perteneciente a la seccion correspondiente.

Seleccionar 6rdenes
Las ordenes se pueden seleccionar en el diagrama de curvas y en la tabla de érdenes:

® En el diagrama de curvas, haga clic en un punto de la curva de velocidad o de la curva
de posicion. La orden correspondiente queda seleccionada en la tabla de 6rdenes.

® Seleccione una orden en la tabla de érdenes.

Las zonas correspondientes de la curva se destacan en el area de curva.

Seleccionar el area visible del diagrama de curvas

Para adaptar la seccién del diagrama de curvas que se desea representar, proceda como se
describe a continuacion:

Seleccién de la escala en el menu contextual:
e Escala de curvas:

Escala los ejes de manera que la curva de posicién y la curva de velocidad sean visibles.
e Escala de curvas y limites:

Escala los ejes de manera que tanto la curva de posicién y la curva de velocidad, como
las posiciones finales de carrera por software activadas y los limites inferior y superior de
velocidad sean visibles.

La vista actualmente seleccionada se identifica en el menu contextual con una marca de
verificacion.
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Seleccionar en el area de escala la seccion que se desea representar:

Tiempo[s]

< @
®

Y

A

v

Area en la que se encuentran los valores de la curva o los valores limite (ver seleccién en el menu contextual).

® ©

Area seleccionada que se representa en la ventana de curva.
El area seleccionada se ajusta mediante el borde derecho y el borde izquierdo con el cursor redondo.

I —

_
La posicién dentro del area @D se ajusta con el cursor de desplazamiento.
e

La posicién también se puede determinar haciendo clic en el area @

0,55 0.4 0,45 0,5

q
o

m

)
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Elegir con el ratdn la seccion que se desea representar:

Haga clic con el raton y arrastrelo hasta marcar un area en el diagrama de curvas. Tras
soltar el raton, la representacion del area de curva se amplia a la seleccion.

60 —
50 -
40 2

30
20 —
10 -

o_"

10|
20

o
r
L

L)

Tiempa[s]

Deshacer el ultimo cambio de la seccidn:

Para deshacer el ultimo cambio de la seccion, elija el comando del menu contextual
"Deshacer zoom".

Sincronizar la cuadricula

Haciendo clic en las escalas de eje, elija si la cuadricula se debe sincronizar con el eje de
posicion o con el eje de velocidad.

Leer los valores de la curva en la regla de medicion

Active la regla de medicion con el comando de menu contextual "Insertar regla de
medicion".

Con el cursor de la regla de medicién, desplace ésta hasta los puntos que desee de las
curvas.

: RE 714645
3.6 TT 3,8
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Consulte también
Configuracién - General (Pagina 155)
Configuracion de la tabla de 6rdenes (Pagina 155)
Comandos del menu contextual - Tabla de peticiones|(Pagina|159)
Comandos del menu contextual - Diagrama de curvas|(Pagina|165)
Transicién de peticion "Finalizar peticién"/"Suavizar transicion del movimiento"|(Pagina|167)

Modificar la configuracién de la tabla de peticiones en el programa de usuario|(Pagina|169)

6.4.3.5 Comandos del menu contextual - Diagrama de curvas

El area de la ventana de curvas incorpora los comandos de menu contextual siguientes:

Zoom 100 %

Selecciona un factor de zoom con el que se pueda ver el 100 % de los valores de las curvas
o los valores limite.

Deshacer el zoom

Anula la dltima modificacion de zoom.

Escala de curvas

Escala los ejes de manera que la curva de posicién y la curva de velocidad sean visibles.

Escala de curvas y limites

Escala los ejes de manera que tanto la curva de posicion y la curva de velocidad, como las
posiciones finales de carrera por software activadas y los limites inferior y superior de
velocidad sean visibles.

Insertar limites de velocidad

Inserta las lineas de los limites de velocidad.

Insertar fines de carrera por software

Inserta las lineas de los fines de carrera por software.

Insertar regla de medicion
Muestra u oculta la regla de medicién.

Utilice la regla de medicién si desea observar valores individuales de las curvas.
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Consulte también
Configuracién - General (Pagina 155)
Configuracion de la tabla de 6rdenes (Pagina 155)
Comandos del menu contextual - Tabla de peticiones|(Pagina|159)
Trabajando con el diagrama de curvas (Pagina 161)
Transicion de peticion "Finalizar peticién"/"Suavizar transicion del movimiento"|(Pégina 167)

Modificar la configuracién de la tabla de peticiones en el programa de usuario|(Pagina|169)
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6.4.3.6

Transicién de peticién "Finalizar peticion"/"Suavizar transicion del movimiento"

Los diagramas siguientes muestran la transicion del movimiento para distintas selecciones
del modo de transicion en la columna "Siguiente paso":

Transicién del movimiento si la orden precedente es una orden de posicionamiento

Los siguientes diagramas representan una secuencia de 6rdenes con dos 6rdenes de
movimiento. La primera es una orden de posicionamiento (verde). La segunda es una orden
de velocidad (roja) o de posicionamiento (azul):

Finalizar orden

Suavizar transicién del movimiento

Transicion de velocidad inferior a velocidad superior

A

v

>

Una orden con una velocidad mayor se afiade a una orden
de posicionamiento anterior. La primera orden de posicio-
namiento finaliza en su posicion de destino con la velocidad
"0". La segunda orden comienza a partir de la posicién de
parada.

t

Transicién de velocidad inferior a velocidad superior

A

v -- -

>

Una orden con una velocidad mayor se suaviza con una
orden de posicionamiento anterior. La primera orden de
posicionamiento finaliza sin parada en la posicion de des-
tino. La segunda orden se suaviza a la nueva velocidad.

Transicion de velocidad superior a velocidad inferior

A

v

>

Una orden con una velocidad inferior se afiade a una orden
de posicionamiento anterior. La primera orden de posicio-
namiento finaliza en su posicion de destino con la velocidad
"0". La segunda orden comienza a partir de la posicién de
parada.

Transicién de velocidad superior a velocidad inferior

A

\

>

t

Una orden con una velocidad inferior se suaviza con una
orden de posicionamiento anterior. La primera orden de
posicionamiento finaliza sin parada en la posicion de des-
tino. La primera orden se suaviza a la nueva velocidad.

1.2 orden "Positioning Relative" o "Positioning Absolute"

2.2 orden "Velocity setpoint”

2.2 orden "Positioning Relative" o "Positioning Absolute"
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Transicién del movimiento si la orden precedente es una orden de velocidad

Los siguientes diagramas representan una secuencia de érdenes con dos érdenes de
movimiento. La primera es una orden de velocidad (violeta). La segunda es una orden de
velocidad (roja) o de posicionamiento (azul):

Transicién de velocidad inferior a velocidad superior

A
v

= Em Em Em o B Em

!
7

>

Una orden con una velocidad mayor se afade a una orden
de velocidad anterior. La primera orden de velocidad finaliza
después del tiempo indicado. La segunda orden se suaviza
a la nueva velocidad.

Transicién de velocidad superior a velocidad inferior

A
v

£ == = o = =

| .

>
t

Una orden con una velocidad inferior se suaviza con una

orden de velocidad anterior. La segunda orden se suaviza a
la nueva velocidad.

1.2 orden "Velocity setpoint”

2.2 orden "Velocity setpoint”

2.2 orden "Positioning Relative" o "Positioning Absolute"

Consulte también

Configuracién - General (Pagina 155)

Configuracion de la tabla de 6rdenes (Pagina 155)

Comandos del menu contextual - Tabla de peticiones|(Pagina|159)

Trabajando con el diagrama de curvas (Pagina 161)

Comandos del menu contextual - Diagrama de curvas|(Pagina| 165)

Modificar la configuracién de la tabla de peticiones en el programa de usuario|(Pagina| 169)
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6.4.3.7 Modificar la configuracion de la tabla de peticiones en el programa de usuario

Los siguientes parametros de configuracién pueden modificarse en la CPU mientras se
ejecuta el programa de usuario:

Peticiones y valores correspondientes

Los parametros de la tabla de peticiones se pueden modificar incluso durante el tiempo de
ejecucion del programa de usuario. Para ello utilice las siguientes variables del objeto
tecnoldgico:

e <Nombre de la tabla>.Command[1..32].Type
para modificar el tipo de peticidn correspondiente

e <Nombre de la tabla>.Command[1..32].Position
para modificar la posicion o el recorrido

® <Nombre de la tabla>.Command[1..32].Velocity
para modificar la velocidad

® <Nombre de la tabla>.Command[1..32].Duration
para modificar la duracion

® <Nombre de la tabla>.Command[1..32].NextStep
para modificar el parametro "Siguiente paso"

® <Nombre de la tabla>.Command[1..32].StepCode
para modificar el cdédigo de paso

Para saber cuando tienen efecto las modificaciones de los parametros de configuracion,
consulte en el anexo la descripcion de las variables del objeto tecnol6gico (Pagina 453).

Consulte también
Lista de compatibilidad de las variables V1...3 <-> V4...5|(Pagina|55)
Configuracién - General (Pagina 155)
Configuracion de la tabla de 6rdenes (Pagina 155)
Comandos del menu contextual - Tabla de peticiones|(Pagina|159)
Trabajando con el diagrama de curvas|(Pagina 161)
Comandos del menu contextual - Diagrama de curvas (Pagina 165)

Transicién de peticion "Finalizar peticién"/"Suavizar transiciéon del movimiento"|(Pagina|167)
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6.4.4

6.4.4.1

Parametros avanzados

Configuracién: parametros avanzados

Configure las propiedades basicas de la representacion de. diagrama del objeto tecnolégico
"Tabla de 6rdenes" en la ventana de configuracién "Parametros avanzados".

Utilizar parametros del eje de

Seleccione en la lista desplegable los parametros del eje que deben servir como base para
la representacion grafica y para la comprobacion de la secuencia de movimientos.
Seleccione "Ejemplo de eje" en la lista desplegable si aun no ha insertado ningun eje en la
carpeta "Objetos tecnoldgicos" o si ha introducido valores que no se han configurado en
ningun eje existente.

Los parametros del eje seleccionado en el parametro "Eje" se utilizan para procesar la tabla
de 6rdenes en el programa de usuario.

Unidad de medida de posicién

Si selecciona un ejemplo de eje en la lista desplegable "Utilizar parametros de eje de",
podra ajustar la unidad de medida.

Si selecciona un eje configurado en la lista desplegable "Utilizar parametros de eje de", se
mostrara la unidad de medida del eje configurado.

Copiar parametros del eje

170

Seleccione el sentido de copia y el eje para copiar los parametros del eje. Puede copiar los
parametros del eje de ejemplo en el eje seleccionado o transferir los parametros del eje
seleccionado al eje de ejemplo. Con el boton "Aplicar configuracién" se copian los
parametros del eje de acuerdo con su configuracion.
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6.4.4.2 Configuracién - Dinamica

En la ventana de configuracion "Dinamica", configure la aceleracion y deceleracién, asi
como la limitacion de tirones del ejemplo de eje.

Si selecciona un eje configurado en la lista desplegable "Utilizar parametros de eje de" en
"Configuracién > Parametros avanzados > Parametros avanzados", se mostraran los
valores del eje configurado.

Si selecciona la entrada "Ejemplo de eje" en la lista desplegable "Utilizar parametros de eje
de" en "Configuracion > Parametros avanzados > Parametros avanzados", podra editar los
campos que se describen a continuacion.

Aceleracion/deceleracion

Ajuste la aceleracion deseada para el eje de ejemplo en el campo "Aceleracion”. La
deceleracién deseada se puede ajustar en el campo "Deceleracion”.

Las 6rdenes de movimiento configuradas en la tabla de 6rdenes se calculan con la
aceleracion / deceleracion seleccionada.

Limites:
® 1.0E-12 < aceleracion < 1.0E12
o 1.0E-12 < deceleracion < 1.0E12

Activar limitacion de tirones

Active la limitacidn de tirones con esta casilla de verificacion.

Tirén
Ajuste el tiron deseado para la rampa de aceleracién y deceleracion en el campo "Tiron".

Las 6rdenes de movimiento configuradas en la tabla de 6rdenes se calculan con el tirén
seleccionado.

Limites:

e 1.0E-12 <tir6n < 1.0E12
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6.4.4.3 Configuracion - Valores limite

En la ventana de configuracion "Valores limite" se configura la velocidad maxima, la
velocidad de arranque/parada y los finales de carrera por software del ejemplo de eje.

Si selecciona un eje configurado en la lista desplegable "Utilizar parametros de eje de" en
"Configuracién > Parametros avanzados > Parametros avanzados", se mostraran los
valores del eje configurado.

Si selecciona la entrada "Ejemplo de eje" en la lista desplegable "Utilizar parametros de eje
de" en "Configuracion > Parametros avanzados > Parametros avanzados", podra editar los
campos que se describen a continuacion.

Velocidad maxima / Velocidad de arranque/parada

Defina en estos campos la velocidad maxima admisible y la velocidad de arranque/parada
del eje de ejemplo. La velocidad de arranque/parada es la velocidad minima admisible del
eje de ejemplo.

Velocidad Valor limite
Velocidad de arranque/parada 0.0

de 1.0E-12 a 1.0E12
Velocidad maxima 0.0

de 1.0E-12 a 1.0E12

El valor de la velocidad maxima debe ser mayor o igual al valor de la velocidad de
arranque/parada.

Activar final de carrera por software

Con esta casilla de verificacion se activa la funcidon de los finales de carrera por software
inferior y superior. En el diagrama de curvas no se muestran los movimientos resultantes de
alcanzar finales de carrera por software.

Posicion final de carrera SW inferior/superior

En estos campos se especifica el valor de posicion de los finales de carrera por software
inferior y superior.

Final de carrera por software Valor limite
Final de carrera SW inferior de -1.0E12 a -1.0E-12
0.0
de 1.0E-12 a 1.0E12
Final de carrera SW superior de -1.0E12 a -1.0E-12
0.0
de 1.0E-12 a 1.0E12

El valor del final de carrera por software superior debe ser mayor o igual al valor del final de
carrera por software inferior.
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Cargar en la CPU

Los datos de los objetos tecnolégicos Motion Control se guardan en bloques de datos. Para
cargar un objeto tecnoldgico nuevo o modificado rigen por lo tanto las condiciones para la

carga de "Bloques".

APRECAUClON

Posibles fallos en el funcionamiento del eje al cargar sin configuraciéon hardware

La configuracion de hardware cambia cuando se realizan los siguientes cambios en la
configuracién del eje o el encoder:

¢ Modificacion del generador de impulsos (PTO)
¢ Modificacién de la direccion del final de carrera por HW

e Modificacién de la direccion del sensor del punto de referencia

¢ Modificacién de la direccion del telegrama PROFIdrive

e Modificacién de la direccidon de la salida analégica

¢ Modificacion de la direccion de la salida de habilitacidon o de la entrada de disponibilidad
Si la configuracion modificada del eje o el encdder se carga mediante los comandos del

menu contextual "Software" o "Software (todos los bloques)" sin cargar la configuracion
hardware, puede producirse un fallo de funcionamiento del eje.

Asegurese de cargar la configuracion hardware actual en la CPU bajo las condiciones
mencionadas.

Carga en el estado operativo RUN de la CPU S7-1200 (a partir de la version de firmware V2.2)

A partir de la version de firmware V2.2 de la CPU S7-1200, al realizar una carga en el
estado operativo RUN se comprueba si es posible cargar sin conmutar la CPU a STOP.

Al cargar los bloques de datos en el estado operativo RUN rigen las condiciones siguientes:

Carga en la memoria de carga

Carga en la memoria de trabajo

Valores modificados del bloque de
datos

Si

No

Estructura modificada del bloque de
datos

Si (a partir de la version de firmware
V4)

Si (a partir de la version de firmware
V4)

Durante la carga con reinicializa-
cion

Para variables en la reserva al
cargar sin reinicializaciéon

No (firmware V2.2...3)

Bloque de datos nuevo

No (firmware V2.2...3)
Si

Si

Bloque de datos borrado

Si

Si
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Tenga en cuenta también lo siguiente al borrar y cargar con reinicializacion de bloques de
datos:

e Al cargar un objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento, el eje debe estar bloqueado.

e Al cargar un objeto tecnoldgico Tabla de érdenes no debe haber ninguna orden
MC_CommandTable activa con esta tabla de 6rdenes (parametro "Busy" = FALSE).

e Al cargar un bloque de datos de instancia MC_Power, no debe estar activa la
correspondiente instruccion MC_Power (parametro "Busy" = FALSE).

A partir de la version tecnolégica V3.0, los objetos tecnolégicos Motion Control (bloques de
datos) también pueden cargarse con la CPU en el estado operativo RUN.

Los objetos tecnoldgicos de version inferior a V3.0 no pueden cargarse con la CPU en el
estado operativo RUN.

Seleccione una de las acciones descritas a continuacion para cargar en la memoria de
trabajo la configuracién modificada de un objeto tecnolégico Motion Control (a partir de la
version V3.0):

e Objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento y tabla de 6rdenes
Cambie el estado operativo de la CPU de STOP a RUN.

® Objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento
Bloquee el eje y ejecute un "Restart" con la instrucciéon Motion Control "MC_Reset".

e Objeto tecnoldgico Tabla de 6rdenes
Asegurese de que la tabla de 6rdenes no se utiliza. Cargue el bloque de datos de la tabla
de 6rdenes en la memoria de trabajo con la instrucciéon avanzada "READ_DBL".

Consulte también

Guia para utilizar Motion Control (Pagina 47)
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8.1

Panel de mando del eje

Utilice el panel de mando del eje para mover el eje en modo manual, optimizar los ajustes
del eje y realizar un test de su instalacion.

El panel de mando del eje solo puede manejarse si hay establecida una conexién online con
la CPU. Se recomienda desactivar cualquier otra comunicacion online durante el uso del
panel de mando del eje y la optimizacién para mantener los tiempos de reaccion lo mas
cortos posible.

El panel de mando del eje esta dividido en las siguientes areas:
e Control maestro

® FEje

e Orden

® Valores actuales

e Estado del gje

Nota
Tiempos de reaccion del panel de mando del eje

El tiempo de reaccion durante el manejo del panel de mando del eje depende de la carga de
comunicacion de la CPU. Cierre las demas ventanas online del TIA Portal para minimizar el
tiempo de reaccion.

En el cuadro de dialogo de inicio también puede adaptar el Timeout.
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8.1 Panel de mando del gje

Control maestro

Esta area permite asumir el control maestro del objeto tecnolégico o devolverlo al programa
de usuario:

e Boton "Activar”

Con en el boton "Activar" se establece una conexion online con la CPU y se asume el

control del objeto tecnolégico seleccionado. Observe lo siguiente al activar el control
maestro:

— Para poder asumir el control maestro, el objeto tecnoldgico tiene que estar bloqueado
en el programa de usuario.

— Hasta que no se devuelve el control, el programa de usuario no puede influir en las
funciones del objeto tecnolégico. Las érdenes de Motion Control del programa de
usuario al objeto tecnoldgico se rechazan con un error.

APRECAUCK’)N

Ejes adicionales en el modo automéatico

El control maestro se aplica solo al objeto tecnoldgico seleccionado. Si hay otros
ejes en modo automatico, pueden producirse situaciones peligrosas.

En ese caso, bloquee todos los ejes adicionales.

e Boton "Ceder"

Con el botén "Ceder" se devuelve el control maestro al programa de usuario.

Eje
En esta area se habilita o se bloquea el objeto tecnolégico para el funcionamiento con el
panel de mando del eje/la optimizacion:
e Botdn "Habilitar"
Con el botén "Habilitar" se habilita el objeto tecnolégico seleccionado.
e Bot6n "Bloquear”

Con el botdén "Bloquear" se bloquea el objeto tecnoldgico seleccionado.
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8.1 Panel de mando del eje

Orden

El manejo en el area "Orden" solo es posible con el eje habilitado. Seleccione uno de los
siguientes comandos:

s JOG

El comando se corresponde con la orden "MC_MoveJog" de Motion Control del programa
de usuario.

® Posicionamiento

El comando se corresponde con las érdenes de Motion Control "MC_MoveAbsolute" y
"MC_MoveRelative" del programa de usuario. Para realizar un posicionamiento absoluto
es necesario que el eje esté referenciado.

e Referenciado

El comando se corresponde con la orden "MC_Home" de Motion Control del programa de
usuario.

— El botén "Fijar punto de referencia" equivale a Mode = 0 (referenciado directo
absoluto)

— El botén "Referenciado” equivale a Mode = 3 (referenciado activo)

Para el referenciado activo se debe haber configurado el sensor del punto de referencia
en la configuracion del eje.

Los valores para las velocidades de aproximacion y referenciado y para el offset del
punto de referencia se toman, sin modificaciones, de la configuracion del eje.

Dependiendo de la seleccién aparecen los campos relevantes para la entrada de las
consignas y botones para iniciar el comando.

Marque la casilla de verificacién "Activar limitacion de tirones" para activar la limitacién de
tirones. De forma predeterminada, se adopta el tirén con el 10 % del valor configurado. Este
valor se puede modificar segun sea necesario.

Valores actuales
En esta area se muestran los siguientes valores reales del eje:
® Posicion

® \/elocidad
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8.1 Panel de mando del gje

Estado del eje

En el area "Estado del eje" se muestra el estado actual del eje y del accionamiento.

Aviso de estado

Descripcion

Habilitado

El eje esta habilitado vy listo para ser controlado con érdenes de Motion Control.

Referenciado

El eje esta referenciado y puede ejecutar 6rdenes de posicionamiento absoluto de la instruc-
cion "MC_MoveAbsolute" de Motion Control.

Listo

El accionamiento esta listo.

Error en eje

Se ha producido un error en el objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento. La causa detallada
del error se indica en el campo "Mensaje de error".

Valores del encéder
validos

Los valores del encoder son validos.

Simulacion activa

El eje se simula en la CPU. Las consignas no se emiten al accionamiento.

Error accionamiento

El accionamiento ha indicado un error debido a un fallo de la sefial de disponibilidad.

Restart necesario

En la memoria de carga se ha cargado una configuracion modificada del eje en el estado ope-
rativo RUN de la CPU. Para cargar la configuracion modificada en la memoria de trabajo, es
necesario reiniciar el eje. Para ello, utilice la instruccion de Motion Control "MC_Reset".

El campo "Mensaje de informacion" muestra informacion detallada sobre el estado del eje.
El campo "Mensaje de error” indica el error actual.

Una vez solucionados, confirme los errores pendientes haciendo clic en el botdn
"Confirmar".

Nota
Valores iniciales de velocidad, aceleracion/deceleracion y tirén

Por razones de seguridad, al activar el panel de mando del eje, los parametros "Velocidad",
"Aceleracion/deceleracion” y "Tiron" se inicializan unicamente con el 10 % de los valores
ajustados en la configuracion. El parametro "Tiron" se utiliza a partir del objeto tecnolégico
"Eje" V2.0.

Para la inicializaciéon se toman como base los valores de la vista de configuracion
"Parametros avanzados > Dinamica > General".

El parametro "Velocidad" del panel de mando del eje se deriva de la "Velocidad maxima"y
el parametro "Aceleracion/deceleracion” se deriva de la "Aceleracion” de la configuracion.

Los parametros "Velocidad", "Aceleracion/deceleracion™ y "Tiron" pueden modificarse en el
panel de mando del eje. Los valores de la configuraciéon no se ven afectados por ello.

Consulte también
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Guia para utilizar Motion Control (Pagina 47)
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8.2 Optimizacion

8.2 Optimizacion

El movimiento de los ejes con conexidn del accionamiento a través de PROFIdrive/salida
analdgica se efectua con regulacion de posicion.

La funcion "Optimizacion" ayuda a determinar la ganancia 6ptima (factor Kv) para el/lazo de
regulacion (Pagina|119) del eje. Para ello, con la funcion Trace se registra la curva de
velocidad del eje durante un movimiento de posicionamiento especificable. Seguidamente,
existe la posibilidad de evaluar el registro y adaptar la ganancia en correspondencia. Se
recomienda desactivar cualquier otra comunicacién online durante el uso del panel de
mando del eje y la optimizacién para mantener los tiempos de reaccién lo mas cortos
posible.

En el arbol del proyecto encontrara la funcion "Optimizaciéon" del objeto tecnoldgico Eje de
posicionamiento en "Objeto tecnoldgico > Puesta en marcha".

El cuadro de didlogo "Optimizacion" esta dividido en las siguientes areas:
e Control maestro

e Eje

e Estado del eje

® Optimizar ganancia

e Efectuar la medicion

® Trace

Nota
Los parametros no se aplican

Los valores de parametros ajustados se rechazan tras devolver el control. En caso
necesario, transfiera los valores a la configuracion.

Inicio de la optimizacion

Al iniciar la optimizacién, Trace se inicia simultaneamente. En este caso se puede adaptar
un Timeout en el cuadro de dialogo de inicio.
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8.2 Optimizacion

Control maestro

Esta area permite asumir el control maestro del objeto tecnolégico o devolverlo al programa
de usuario:

e Boton "Activar”

Con en el boton "Activar" se establece una conexion online con la CPU y se asume el

control del objeto tecnolégico seleccionado. Observe lo siguiente al activar el control
maestro:

— Para poder asumir el control maestro, el objeto tecnoldgico tiene que estar bloqueado
en el programa de usuario.

— Hasta que no se devuelve el control, el programa de usuario no puede influir en las
funciones del objeto tecnolégico. Las érdenes de Motion Control del programa de
usuario al objeto tecnoldgico se rechazan con un error.

APRECAUCK’)N

Ejes adicionales en el modo automatico

El control maestro se aplica solo al objeto tecnoldgico seleccionado. Si hay otros
ejes en modo automatico, pueden producirse situaciones peligrosas.

En ese caso, bloquee todos los ejes adicionales.

e Boton "Ceder"

Con el botén "Ceder" se devuelve el control maestro al programa de usuario.

Eje
En esta area se habilita o se bloquea el objeto tecnolégico para el funcionamiento con el
panel de mando del eje/la optimizacion:
e Botdn "Habilitar"
Con el botén "Habilitar" se habilita el objeto tecnolégico seleccionado.
e Bot6n "Bloquear”

Con el botdén "Bloquear" se bloquea el objeto tecnoldgico seleccionado.
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Estado del eje

8.2 Optimizacion

En el area "Estado del eje" se muestra el estado actual del eje y del accionamiento.

Aviso de estado

Descripcion

Habilitado El eje esta habilitado y listo para ser controlado con érdenes de Motion Control.

Referenciado El eje esta referenciado y puede ejecutar 6rdenes de posicionamiento absoluto de la instruc-
cion "MC_MoveAbsolute" de Motion Control.

Listo El accionamiento esta listo.

Error en eje

Se ha producido un error en el objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento. La causa detallada
del error se indica en el campo "Mensaje de error".

Valores del encéder
validos

Los valores del encoder son validos.

Simulacion activa

El eje se simula en la CPU. Las consignas no se emiten al accionamiento.

Error accionamiento

El accionamiento ha indicado un error debido a un fallo de la sefial de disponibilidad.

Restart necesario

En la memoria de carga se ha cargado una configuracion modificada del eje en el estado ope-
rativo RUN de la CPU. Para cargar la configuracion modificada en la memoria de trabajo, es
necesario reiniciar el eje. Utilice para ello la instruccion MC_Reset de Motion Control.

Optimizar ganancia

El campo "Mensaje de informacion" muestra informacion detallada sobre el estado del eje.

El campo "Mensaje de error” indica el error actual.

Una vez solucionados, confirme los errores pendientes haciendo clic en el boton
"Confirmar".

En esta area se llevan a cabo los ajustes para optimizar la ganancia:

Precontrol

Configure en este campo el precontrol de velocidad porcentual actual para la regulacién
de posicion.

Recorrido
Configure en este campo el recorrido para un paso de prueba.
Casilla de verificacion "Adaptar dinamica"

Active esta opcion para adaptar la aceleracion y la aceleracién maxima para la
optimizacion.

Velocidad
Configure en este campo la velocidad maxima para un paso de prueba.
Aceleracion

Configure en este campo la aceleracién para un incremento de prueba.
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8.2 Optimizacion

® Tiempo de medicion

El tiempo de medicidn se vuelve a calcular en cada caso dependiendo de la aceleracion,
la velocidad y el recorrido seleccionados.

El valor del tiempo de medicién se puede ajustar a posteriori.
e Ganancia

Configure en este campo la ganancia actual del regulador de posicion (Kv).
La ganancia surtira efecto al introducirla. Si la ganancia del regulador de posicion (Kv) es
demasiado grande, puede provocar un error en el accionamiento.

Efectuar la medicion

Trace

182

En esta area se ejecutan los pasos de prueba:
e Boton "Adelante”

Con el botén "Adelante" se inicia un paso de prueba en sentido positivo para la
optimizacion.

e Boton "Atras"

Con el botén "Atras" se inicia un paso de prueba en sentido negativo para la
optimizacion.
e Botén "Parada”

Con el botén "Parada" se finaliza el movimiento en curso de la optimizacion y el registro
de Trace.

Con cada incremento de prueba se inicia automaticamente un registro Trace de los
parametros necesarios, el cual se visualiza tras finalizar el incremento de prueba. Una vez
que se ha devuelto el control se borra el registro Trace.

Encontrara una descripcion completa de la funcién Trace en la ayuda del TIA Portal, en el
capitulo Funcion Trace y de analizador légico.
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9.1 Sinopsis de las instrucciones de Motion Control

Las instrucciones de Motion Control le permiten controlar el eje desde el programa de
usuario. Las instrucciones inician peticiones de Motion Control que ejecutan las funciones
deseadas.

Puede consultar en los parametros de salida de las instrucciones de Motion Control el
estado de las peticiones de Motion Control, asi como los eventuales errores producidos
durante su procesamiento. Estan disponibles las siguientes instrucciones de Motion Control:

® MC_Power: Habilitar, bloquear eje a partir de V6 (Pagina 213)

® MC_Reset: Acusar errores, reiniciar un objeto tecnoldgico a partir de V6 (Pagina 219)

® MC_Home: Referenciar eje, ajustar punto de referencia a partir de V6 |(Pagina|221)

® MC_Halt: Parar eje a partir de V6|(Pagina|227)

¢ MC_MoveAbsolute: Posicionar eje de forma absoluta a partir de V6 (Pagina 231)

¢ MC_MoveRelative: Posicionar eje de forma relativa a partir de V6 (Pagina|236)

¢ MC_MoveVelocity: Mover eje con especificacion de velocidad a partir de V6 (Pagina 240)
¢ MC_MovedJog: Mover eje en modo Jog a partir de V6 (Pagina|246)

e MC_CommandTable: Ejecutar peticiones de eje como secuencia de movimientos a partir
de V6 (Pagina 250)

e MC_ChangeDynamic: Modificar ajustes dinamicos del eje a partir de V6 (Pagina 253)

® MC_ReadParam: Leer de forma continuada datos de movimiento de un eje de
posicionamiento a partir de V6 (Pagina 256)

e MC_WriteParam: Escribir variable del eje de posicionamiento a partir de V6 |(Pagina 258)

Consulte también
Crear un programa de usuario (Pagina|184)
Notas de programacion (Pagina 188)

Comportamiento de peticiones de Motion Control tras desconexién y rearranque completo
(Pagina 190)

Seguimiento de las peticiones activas (Pagina 191)

Indicaciones de error de las instrucciones de Motion Control|(Pagina|202)
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9.2 Crear un programa de usuario

9.2

Requisitos

Procedimiento

184

Crear un programa de usuario

A continuacién se crea en el programa de usuario la estructura basica para controlar el eje.
Las instrucciones de Motion Control utilizadas permiten controlar todas las funciones del eje
disponibles.

® E| objeto tecnoldgico esta creado y configurado sin errores.

Antes de crear y probar el programa de usuario se recomienda probar el funcionamiento del
eje y de los elementos correspondientes de la instalacion con el panel de mando del eje.

Para crear el programa de usuario proceda conforme al principio descrito a continuacion:

1.

En el arbol del proyecto haga doble clic en su bloque Iégico (el bloque légico debe
llamarse en el programa ciclico).

El bloque légico se abre en el editor de programacion y se muestran las instrucciones
disponibles.

2. Abra la categoria "Tecnologia" y la carpeta "Motion Control".

3. Arrastre con Drag & Drop la instrucciéon "MC_Power" al segmento que desee del bloque

I6gico.

Se abre el cuadro de dialogo para definir el DB de instancia.
Elija en el didlogo entre las siguientes alternativas:

Instancia individual

Haga clic en el botén "Instancia individual" y seleccione si desea determinar el nombre y
el numero del DB de instancia automatica o manualmente.

Multiinstancia

Haga clic en el botén "Multiinstancia" y seleccione si desea determinar el numero de la
multiinstancia automatica o manualmente.
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9.2 Crear un programa de usuario

5. Haga clic en el botén "Aceptar".

La instruccién de Motion Control "MC_Power" se inserta en el segmento.

%0OB4
"MC_Power_OB"
MC_Powwer
ER EMO
R A L ] Status A ..
false = Enable ErrarH ...
0 - StopMode

Los parametros marcados con "<???>" se deben asignar; el resto de parametros se
encuentran asignados con valores predeterminados.

Los parametros representados en negro son necesarios para usar la instruccion de
Motion Control.
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6. Seleccione el objeto tecnolégico en el arbol del proyecto y arrastrelo con Drag & Drop

hasta <??7?>.

%0B4
"MC_Power_DEB"
MC_Povver
EM EMO —

w0OB1 Status = ...
“Arhse 1" - Axis Error=1 ...

false = Enable

0 - Stophade

Una vez seleccionado el bloque de datos del objeto tecnoldgico estan disponibles los
siguientes botones:

Haga clic en el simbolo del estetoscopio para abrir el diagndstico del objeto tecnoldgico.

=)

Haga clic en el simbolo de la caja de herramientas si desea abrir la vista de
configuracion del objeto tecnoldégico.

%OE4
"MC_Poweer OB"
MC_Power IEI
EM ENO —
%OB1 Status = ...
"Achse_1" = Axis Error=1 ...

false = Enable

0 - StopMode @

Con un clic en la flecha hacia abajo se abre la vista de otros pardmetros de la instruccion
Motion Control.

%OB4
"MC_Poweer_OB"

WC_Power IE‘

EM EMO
%01 Status = .
"Achze 1" —{Axis - ..

falze -4 Enable ErrorH
0 -{StopMode

Los parametros visibles representados ahora en gris pueden ser utilizados de manera
opcional.

7. Siga los pasos 3 a 6 para introducir otras instrucciones de Motion Control deseadas.
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Resultado
Se ha creado la estructura basica para controlar el eje en el programa de usuario.

Introduzca en otras partes del programa de usuario los parametros de entrada de las
instrucciones de Motion Control para lanzar las érdenes deseadas en el objeto tecnolégico
" H "

Eje".

Evalue los parametros de salida de las instrucciones de Motion Control y las variables del
bloque de datos del eje para hacer un seguimiento de las 6rdenes lanzadas y del estado del
eje.

Para mas detalles acerca de los parametros de las instrucciones de Motion Control consulte
las descripciones detalladas de los mismos.

Consulte también
Sinopsis de las instrucciones de Motion Control|(Pagina|183)
Notas de programacion |(Pagina|188)

Comportamiento de peticiones de Motion Control tras desconexién y rearranque completo
(Pagina 190)

Seguimiento de las peticiones activas (Pagina 191)

Indicaciones de error de las instrucciones de Motion Control|(Pagina 202)
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9.3 Notas de programacion

9.3 Notas de programacion

Tenga en cuenta las siguientes indicaciones al crear su programa de usuario:
e |lamada ciclica de las instrucciones de Motion Control empleadas

El estado actual de procesamiento de las érdenes se puede consultar a través de los
parametros de salida de la instruccion de Motion Control. El estado se actualiza cada vez
que se llama la instruccion Motion Control. Por ello, asegurese de llamar las
instrucciones de Motion Control de forma ciclica.

e Aceptacion de los valores de los parametros de una instruccion de Motion Control

Los valores de los parametros en los parametros de entrada se aceptan con un flanco
positivo en el parametro de entrada "Execute" al llamar el bloque.

La orden de Motion Control se inicia con estos valores de parametros. Los valores de
parametros modificados a posteriori en la instruccion de Motion Control no se aceptan
hasta el siguiente inicio de la orden de Motion Control.

Una excepcion es el parametro de entrada "StopMode" de la instruccion de Motion
Control "MC_Power" y "Velocity" de la instruccién de Motion Control "MC_MovedJog". Un
cambio en el parametro de entrada también se aplica con "Enable" = TRUE, o bien
"JogForward" y "JogBackward".

® Programacion considerando las informaciones del estado

En un procesamiento paso a paso de 6rdenes de Motion Control asegurese de que la
orden en curso haya finalizado antes de iniciar una nueva orden. Compruebe la
finalizacion de la orden en curso a través de los avisos de estado de la instruccion de
Motion Control y de las variables "StatusBits" del objeto tecnoldgico.

En los siguientes ejemplos se debe tener en cuenta la secuencia descrita. Si no se tiene
en cuenta se muestra un error del eje o de la orden.

— Habilitacion del eje con la instruccion de Motion Control "MC_Power"

El eje debe ser habilitado antes de que éste pueda aceptar 6rdenes de movimiento.
Compruebe la habilitacion del eje mediante una operacién légica Y de la variable
<Nombre del eje>.StatusBits.Enable = TRUE con el pardmetro de salida

Status = TRUE de la instruccién de Motion Control "MC_Power".

— Acusar errores con la instruccion de Motion Control "MC_Reset"

Antes de iniciar una orden de Motion Control se deben acusar los errores activos con
"MC_Reset". Corrija la causa del error y acuselo con la instruccién de Motion Control
"MC_Reset". Compruebe que el error haya sido acusado correctamente antes de
lanzar una nueva orden. Emplee para ello una operacion logica Y de la variable
<Nombre del eje>.StatusBits.Error = FALSE con el parametro de salida Done = TRUE
de la instruccion de Motion Control "MC_Reset".

— Referenciacion del eje con la instruccion de Motion Control "MC_Home"

Antes de poder iniciar una orden MC_MoveAbsolute se debe referenciar el eje.
Compruebe tras la referenciacion del eje su correcta finalizacién con una operacién
l6gica Y de la variable <Nombre del eje>.StatusBits.HomingDone = TRUE con el
parametro de salida Done = TRUE de la instruccién de Motion Control "MC_Home".

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
188 Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG



Programar

9.3 Notas de programacion

® Procesamiento de relevo de 6rdenes de Motion Control

Las 6rdenes de Motion Control para mover el eje también se pueden ejecutar con
caracter de relevo.

Si se inicia una nueva orden de Motion Control del eje durante una orden de Motion
Control en curso, la orden en curso queda relevada por la nueva orden, sin que la orden
en curso deba ser ejecutada completamente. La orden relevada notifica esta
circunstancia a la instruccién de Motion Control mediante CommandAborted = TRUE. De
esta forma, una orden MC_MoveRelative en curso puede ser relevada, p.ej., por una
orden MC_MoveAbsolute.

e Evitar la reutilizacion de la misma instancia

Todas las informaciones relevantes de una orden de Motion Control se guardan en su
instancia.

Cuando utilice esta instancia no inicie ninguna otra orden si desea hacer un seguimiento
del estado de la orden actual. Utilice distintas instancias si desea realizar un seguimiento
por separado de las 6rdenes. Si se utiliza la misma instancia para varias érdenes de
Motion Control, las informaciones de estado y error de las distintas 6rdenes se
sobrescriben unas a otras.

En el programa de usuario se debe llamar cada eje con una llamada propia de la
instruccion de Motion Control "MC_Power" con un bloque de datos de instancia propio.

e |lamada de instrucciones de Motion Control en distintas clases de prioridad (niveles de
ejecucion)

Las instrucciones de Motion Control que tienen la misma instancia no pueden llamarse
en distintas clases de prioridad sin enclavamiento. Para mas detalles sobre cdmo llamar
las instrucciones de Motion Control enclavadas para efectuar un seguimiento, consulte el
apartado "Seguimiento de érdenes de clases de prioridad superiores (niveles de
ejecucién) (Pagina 265)".

Consulte también
Sinopsis de las instrucciones de Motion Control|(Pagina|183)
Crear un programa de usuario (Pagina 184)

Comportamiento de peticiones de Motion Control tras desconexién y rearranque completo
(Pagina 190)

Seguimiento de las peticiones activas (Pagina 191)
Indicaciones de error de las instrucciones de Motion Control|(Pagina 202)

Realizar un seguimiento de las peticiones de clases de prioridad superiores (niveles de
procesamiento) (Pagina 265)
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9.4 Comportamiento de peticiones de Motion Control tras desconexion
y rearranque completo

Con un POWER OFF o STOP de la CPU se cancelan todas las 6érdenes de Motion Control
activas. Todas las salidas de la CPU se inicializan, incluidas las salidas de impulsos y
sentido.

Con el siguiente POWER ON o rearranque completo de la CPU (CPU en RUN) se inicializan
nuevamente los objetos tecnoldgicos y las 6rdenes de Motion Control.

Todos los datos actuales de los objetos tecnoldgicos, asi como toda la informacion de
estado y error de las 6rdenes de Motion Control activas anteriormente se ponen a los
valores iniciales.

Antes de poder utilizar el eje nuevamente, es necesario habilitarlo con la instruccion de
Motion Control "MC_Power". Si desea una referenciacion, también debera referenciar el eje
nuevamente con la instruccion de Motion Control "MC_Home". Si se utiliza un encoder
absoluto, el referenciado también se mantiene después de la desconexion (POWER OFF).

Consulte también
Sinopsis de las instrucciones de Motion Control|(Pagina|183)
Crear un programa de usuario|(Pagina|184)
Notas de programacion (Pagina|188)
Seguimiento de las peticiones activas (Pagina 191)

Indicaciones de error de las instrucciones de Motion Control|(Pagina|202)

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
190 Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG



Programar

9.5 Seguimiento de las peticiones activas

9.5 Seguimiento de las peticiones activas

9.5.1 Seguimiento de las peticiones activas

Al realizar un seguimiento de las peticiones activas de Motion Control se pueden diferenciar
tres grupos tipicos:

® Instrucciones Motion Control con el parametro de salida "Done"
® Lainstruccién de Motion Control "MC_MoveVelocity"

® La instrucciéon de Motion Control "MC_MoveJog"

9.5.2 Instrucciones Motion Control con parametro de salida Done

Las instrucciones de Motion Control con el parametro de salida "Done" se inician a través
del parametro de entrada "Execute" y tienen un final definido (p. ej. con la instruccion de
Motion Control "MC_Home": Referenciacion realizada con éxito). Con ello, la orden concluye
y el eje se para.

Las 6rdenes de la siguiente instruccion de Motion Control tienen un final predeterminado:
® MC_Reset

* MC_Home

e MC_Halt

e MC_MoveAbsolute

e MC_MoveRelative

e MC_CommandTable (a partir del objeto tecnolégico V2)

e MC_ChangeDynamic (a partir del objeto tecnologico V2)

o MC_WriteParam (a partir del objeto tecnolégico V4)

o MC_ReadParam (a partir del objeto tecnoldgico V4)

El parametro de salida "Done" muestra el valor TRUE si la orden se ejecuta con éxito.

Los parametros de salida "Busy", "CommandAborted" y "Error" indican que la orden aun
esta siendo procesada, ha sido cancelada o que se ha producido un error. La instruccion de
Motion Control "MC_Reset" no puede ser cancelada, por lo que no dispone de ningun
parametro de salida "CommandAborted". Dado que la instrucciéon de Motion Control
"MC_ChangeDynamic" finaliza de forma inmediata, no dispone de ningun parametro de
salida "Busy" ni "CommandAborted".

Mientras se procesa la orden de Motion Control el pardmetro de salida "Busy" muestra el
valor TRUE. Si la orden ha concluido, ha sido cancelada o detenida por un error, el
parametro de salida "Busy" cambia su valor a FALSE. Ello ocurre independientemente de la
sefial en el parametro de entrada "Execute".
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Los parametros de salida "Done", "CommandAborted" y "Error" muestran el valor TRUE
durante al menos un ciclo. Mientras el parametro de entrada Execute sea TRUE, los avisos
de estado se mostraran con memoria.

A continuacién se muestra, a modo de ejemplo, el comportamiento del bit de estado en
diversas situaciones:

Procesamiento integro de la orden

Si la orden de Motion Control se procesa integramente hasta su finalizacién, ello se indica a
través del parametro de salida "Done" con el valor TRUE. El estado de la sefal del
parametro de entrada "Execute" afecta a la duracion de la visualizacién en el parametro de

salida "Done™:
"Execute" cambia su valor durante el procesamiento de la "Execute" cambia su valor tras finalizar la orden a FALSE
orden a FALSE
- | | A | |
| I I |
1 fi=im = TSR = T T e 3 1 F=-- . NE——
Execute 0 I l | Execute 0 | | |
| | |
I | |
| | |

1 F-- s e i & 1 | - — pr——— o — = — — — .
Bus I I Bus I |
yG yo

1 F—-=—+ == — — — - — — — — — — — —. 1 F ==+ = = = = = p— — — — — — -
Don
oeo | n Done0 :
I [ [ I I
I [ [ I [
{1 el o oo wie o O T e — b e - - = = U
Command I I Command I I
Aborted © ' ! Aborted ‘ ' ‘
| | I | |
| | | |
1 e = o om esenablls o e m pen s i [ A SN ) - = = s = = e
I [ I |
Error0 : : Error 0 . :
| I > | ;

La orden se inicia con un flanco ascendente en el parametro de entrada Execute. Segun la programacion, es posible
poner "Execute" al valor FALSE durante la orden o mantener el valor TRUE hasta después de finalizar la orden.

Mientras la orden se encuentra activa, el parametro de salida "Busy" muestra el valor TRUE.

Una vez finalizada la orden (p. €j. con la instruccion de Motion Control "MC_Home": Referenciacion realizada con
éxito) el parametro de salida "Busy" cambia a FALSE y "Done" a TRUE.

Si "Execute" mantiene el valor TRUE hasta el final de la orden, "Done" también permanece en TRUE y cambia su
valor junto con "Execute" a FALSE.

Si "Execute" cambia a FALSE antes de que la orden finalice, "Done" muestra el valor TRUE unicamente durante un
ciclo de procesamiento.

©@ ® OO O
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Cancelacion de la orden

9.5 Seguimiento de las peticiones activas

Si la orden de Motion Control es cancelada durante su procesamiento, ello se indica a
través del parametro de salida "CommandAborted" con el valor TRUE. El estado de la senal
del parametro de entrada "Execute" afecta a la duracién de la visualizacion en el parametro

de salida "CommandAborted":

"Execute" cambia su valor a FALSE antes de cancelar la

"Execute" cambia su valor a FALSE después de cancelar la

orden. orden.
Abort\i Abort\i
A | [ A 1 |
| [ 1 |
1 F-- —pmmmm———————— 1F-- — — = = — — -
Execute N Execute I 1 I
0 | | 0 1 |
| [ 1 |
| | 1 |
1 F—-- Jrm e i 1 - — p———— - T—————
Busy I | Busy I I I
0 | 1 : 0 1 |
| | 1 |
| [ 1 |
1 F—-—4+———=Fl-— - - = - = — - —— - 1 ==+ === [
Done | 1 Done 1 I
0 | LIl 0 | |
| | 1 |
| | 1 |
{ fomvmdnm w w e i - - | e s e — e s
Command \ n Command
Aborted ° ; 1 Aborted © : |
| [ 1 |
{1 bl = o Bla cmonoms o e s aosemae 1 b = = b Lo oo mvdins o o wn i n
Il 1 |
Error 0 e Error 0 " .
[ 1 |
DG ” o600  ®
(@ | La orden se inicia con un flanco ascendente en el parametro de entrada Execute. Segun la programacion, es posible
poner "Execute" al valor FALSE durante la orden o mantener el valor TRUE hasta después de finalizar la orden.
® Mientras la orden se encuentra activa, el parametro de salida "Busy" muestra el valor TRUE.
® La orden es cancelada por otra orden de Motion Control durante su procesamiento. Con la cancelacion de la orden el
parametro de salida "Busy" cambia a FALSE y "CommandAborted" a TRUE.
® Si "Execute" mantiene el valor TRUE hasta después de la cancelacion de la orden, "CommandAborted" también per-
manece en TRUE y cambia su valor junto con "Execute" a FALSE.
® Si "Execute" cambia a FALSE ya antes de la cancelacion de la orden, "CommandAborted" muestra el valor TRUE
Unicamente durante un ciclo de procesamiento.
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Error durante el procesamiento de la orden

Si se produce un error al procesar la orden de Motion Control, ello se muestra en el
parametro de salida "Error" con el valor TRUE. El estado de la senal del parametro de
entrada "Execute" afecta a la duracion de la visualizacién en el parametro de salida "Error":

"Execute" cambia su valor a FALSE antes de producirse el | "Execute" cambia su valor a FALSE después de producirse
error. el error.
Error \1 Error \¢
A | | A | 1 |
1 | 1 | ] |
b — - =TT e e e 1 B R A R W 1 S [ S
Execute 0 I I 1l Execute 0 I : I
| | 1 |
| ] |
| ] |

Busy1 ___I_r _____________ Busy1 ___I_[ ______ T

B 1 bF——4+———=FI——— - - — - — — — — — . 1 F--4+-=-—F-=-==—-- + - - ==
one | 11 Don I 1 |
0 | | 080 | ] |
I 11 | 1 I
I 11 | 1 I

1 b=k e e — bl o e e m - ; [J] I R B = e
Command . I I Command I 1 I
Aborted ] :: Aborted ° “ : ‘f
I 1 | 1 |

1 il = = = We—s—e— = = = — s 1 b o — it

ErrorO ! h Error

La orden se inicia con un flanco ascendente en el parametro de entrada Execute. Segun la programacion, es posible
poner "Execute" al valor FALSE durante la orden o mantener el valor TRUE hasta después de finalizar la orden.

Mientras la orden se encuentra activa, el parametro de salida "Busy" muestra el valor TRUE.
y

Se produce un error al procesar la orden. Al producirse el error el parametro de salida "Busy" cambia a FALSE y
"Error" a TRUE.

Si "Execute" mantiene el valor TRUE hasta después de producirse el error, "Error" también permanece en TRUE y
cambia su valor junto con "Execute" a FALSE.

@ ® @0 6

Si "Execute" cambia a FALSE antes de producirse el error, "Error" muestra el valor TRUE Unicamente durante un
ciclo de procesamiento.
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9.5.3 Instruccién Motion Control MC_MoveVelocity

Una orden "MC_MoveVelocity" se inicia con un flanco ascendente en el parametro
"Execute". El objetivo de la orden se cumple en cuanto se alcanza la velocidad
parametrizada y el eje se mueve a velocidad constante. En cuanto se alcanza y mantiene la
velocidad parametrizada, en el parametro "InVelocity" se muestra el valor TRUE.

El movimiento del eje se puede detener, p. €j. con una orden "MC_Halt".

Los parametros de salida "Busy", "CommandAborted" y "Error" indican que la orden aun
esta siendo procesada, ha sido interrumpida o que se ha producido un error.

Mientras se procesa la orden de Motion Control el parametro de salida "Busy" muestra el
valor TRUE. Si la orden es cancelada por otra orden o por un error, el parametro de salida
"Busy" cambia su valor a FALSE. Ello ocurre independientemente de la senal en el
parametro de entrada "Execute".

Los parametros de salida "CommandAborted" y "Error" muestran el valor TRUE durante al
menos un ciclo. Mientras el parametro de entrada Execute sea TRUE, los avisos de estado
se mostraran con memoria.

A continuacién se muestra, a modo de ejemplo, el comportamiento del bit de estado en
diversas situaciones:

Se alcanza la velocidad parametrizada

Si la orden de Motion Control se procesa hasta alcanzar la velocidad parametrizada, ello se
indica a través del parametro de salida "InVelocity" con el valor TRUE. El parametro
"Execute" no influye en la duracién de visualizacion del parametro "InVelocity".

A

1 - - g — — — = = = - — .
Execute 0 I I

Busy 1___I

InVelocity

Command
Aborted

Error

v

® ®

O) La orden se inicia con un flanco ascendente en el parametro "Execute”. Segun la programacion, "Execute" se puede
volver a poner a FALSE antes o después de alcanzar la velocidad parametrizada. Mientras se procesa la orden, el
parametro "Busy" presenta el valor TRUE.

® Al alcanzar la velocidad parametrizada, el parametro "InVelocity" cambia a TRUE. Los parametros "Busy" y "InVeloci-
ty" se mantienen en el valor TRUE hasta que la orden "MC_MoveVelocity" es relevada por otra orden de Motion Con-
trol o es cancelada con un error.
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La orden se cancela antes de alcanzar la velocidad parametrizada

Si la orden de Motion Control se cancela antes de alcanzar la velocidad parametrizada, ello
se indica en el parametro de salida "CommandAborted" con el valor TRUE. El estado de la
senal del parametro de entrada "Execute" afecta a la duracion de la visualizacion en el
parametro de salida "CommandAborted".

"Execute" cambia su valor a FALSE antes de cancelar la "Execute" cambia su valor a FALSE después de cancelar la
orden. orden.
Abort\i Abort\i
A LIl & | 1 |
1 | I , | 1 |
- - - -r---—-—-—--—-=-=- == [= ke —————— e T SR
Execute 0 | | 1l Execute 0 I 1 I
| | 1 |
| | 1 |
| | ] |

Busy;___l_[: ____________ Busy;___l_r _____________

1 F—=+=-=- | i i 1  F-=—+-=F - === == + - ==
InVelocity 1] InVelocity 1 1 |
0 LI 0 | | |
[ | 1 |
| | ] |
1TrF--+---H---—--"=-=-"=-=-=-=--": 1 bk p—— - - -
Command Command
Aborted © : ! Aborted :
| 1 |
[ | 1 |
. [ N Lol i impiommiyme: ms m iis (im imimmem [ T TS TR AR I S LRy
11 [ 1 I
Error 0 - Error 0 " :
[ I | ] |
» »

La orden se inicia con un flanco ascendente en el parametro de entrada Execute. Segun la programacion, es posible
poner "Execute" al valor FALSE durante la orden o mantener el valor TRUE hasta después de cancelar la orden.

Mientras la orden se encuentre activa, el parametro de salida "Busy" mostrara el valor TRUE.

La orden es interrumpida por otra orden de Motion Control durante su procesamiento. Con la interrupcion de la orden
el parametro de salida "Busy" cambia a FALSE y "CommandAborted" a TRUE.

Si "Execute" mantiene el valor TRUE hasta después de cancelarse la orden, "CommandAborted" también permanece
a TRUE y cambia su estado junto con "Execute" a FALSE.

©@ ® OO O

Si "Execute" vuelve a ser FALSE antes de cancelarse la orden, "CommandAborted" muestra el valor TRUE Unica-
mente durante un ciclo de procesamiento.

Nota

Bajo las siguientes condiciones no se muestra ninguna cancelacién en el parametro de
salida "CommandAborted":

Se ha alcanzado la velocidad parametrizada, el parametro de entrada "Execute" es FALSE y
se lanza una nueva orden de Motion Control.
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Antes de alcanzarse la velocidad parametrizada se produce un error

Si se produce un error mientras se procesa la orden de Motion Control antes de alcanzarse
la velocidad parametrizada, ello se muestra en el parametro de salida "Error" con el valor

TRUE. El estado de la senal del parametro de entrada "Execute" afecta a la duracion de la
visualizacion en el parametro de salida "Error":

"Execute" cambia su valor a FALSE antes de producirse el | "Execute" cambia su valor a FALSE después de producirse
error. el error.
Error \¢ Error \¢
| 11 3
: | 1
-_— e i R 1 L e 3
Execute 0 | I 1 Execute 0 I I
| 1
| 1
| 1
1F-- == m— - - 1 p——p————7 =7 === =
Busy 0 | | | Busy " | |
| 1
| 11
| 1
1 b=tk === = = — = —— — . 1 -4+ - — - - — - —— .
InVelocit I 1l i
Yo | - InVelocity 0
| 11
| 11
I SRy [ e - O e L Y [ G| AU SNINPII [ SRR (S
Command p | 1| Command
Aborted | : : Aborted
I 11
1 F-=-L-—-- I-' ————————————— 1 b ——— -
Error 0 | | Error I |
| 1
D OO g g
O) La orden se inicia con un flanco ascendente en el parametro de entrada Execute. Segun la programacion, "Execute"”
puede cambiar a FALSE durante la orden o mantener el valor TRUE hasta después de producirse el error.
® Mientras la orden se encuentre activa, el parametro de salida "Busy" mostrara el valor TRUE.
® Se produce un error al procesar la orden. Al producirse el error el parametro de salida "Busy" cambia a FALSE y
"Error" a TRUE.
® Si "Execute" mantiene el valor TRUE hasta después de producirse el error, "Error" también permanece en TRUE y
cambia su estado a FALSE con "Execute".
@ Si "Execute" cambia a FALSE antes de producirse el error, "Error" muestra el valor TRUE unicamente durante un
ciclo de procesamiento.
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9.5.4

198

Nota

Bajo las siguientes condiciones no se muestra ningun error en el pardmetro de salida
" "
Error":

Se ha alcanzado la velocidad parametrizada, el parametro de entrada "Execute" tiene el
valor FALSE y se produce un error en el eje (p. €j., se alcanza el final de carrera por
software).

El error del eje se indica Unicamente en la instrucciéon de Motion Control "MC_Power".

Instruccién Motion Control MC_MoveJog

Las peticiones de la instruccion de Motion Control "MC_MoveJog" realizan un modo Jog.

Las peticiones de las instrucciones de Motion Control "MC_MovedJog" no tienen un final
definido. El objetivo de la peticidén se cumple en cuanto se alcanza por primera vez la
velocidad parametrizada y el eje se mueve a velocidad constante. En cuanto se alcanza la
velocidad parametrizada, en el parametro de salida "InVelocity" se muestra el valor TRUE.

La peticion finaliza en cuanto al parametro de entrada "JogForward" o "JogBackward" es
FALSE vy el eje se para por completo.

Los parametros de salida "Busy", "CommandAborted" y "Error" indican que la peticion aun
esta siendo procesada, ha sido cancelada o que se ha producido un error.

Mientras se procesa la peticién de Motion Control el parametro de salida "Busy" muestra el
valor TRUE. Si la peticion ha concluido, ha sido cancelada o detenida por un error, el
parametro de salida "Busy" cambia su valor a FALSE.

El parametro de salida "InVelocity" muestra el estado TRUE mientras que el eje se mueva a
la velocidad parametrizada. Los parametros de salida "CommandAborted" y "Error"
muestran el estado durante al menos un ciclo. Mientras uno de los parametros de entrada
"JogForward" o "JogBackward" es TRUE, los avisos de estado se muestran con copia.

A continuacién se muestra, a modo de ejemplo, el comportamiento del bit de estado en
diversas situaciones:
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Se alcanza y mantiene la velocidad parametrizada

Si la peticion de Motion Control se procesa hasta alcanzar la velocidad parametrizada, ello
se indica a través del parametro de salida "InVelocity" con el valor TRUE.

El modo Jog se controla a través del parametro de entrada | El modo Jog se controla a través del parametro de entrada

"JogForward" "JogBackward".
. | oo . O T b
JogForward | ! | JogForward ‘ ‘ E
0 : : 0 : .
I | | | | |
| | | | | |
LT R I R - - — = i Lz= | N
JogBackward 0 ‘ ‘ ' JogBackward 8 1 [ ,
I | | |
I | | |
Busy - _I ‘ ‘ ST
Bus [
0 [ Y 0 \
| |
| |

1 b e e p——
InVelocity 5 :_ | I

i 1 F-—-+—-——-——}j _— -
InVeIocity0 [ I I

Commando ; Command ___T_____;—_____:____
Aborted ‘ ‘ | Aborted 0 ‘ ‘ :
| | | I | |
1 berlye 2 2 e E oo oo oo o S ool Lo oo oo . | | |

Erroro ; ! Error ___:______:______f_'__
‘ ; 0 |
| | ’ I | |

La peticion se inicia con un flanco ascendente en el parametro de entrada "JogForward" o "JogBackward".

Mientras la peticion se encuentra activa, el parametro de salida "Busy" muestra el valor TRUE.

Al alcanzar la velocidad parametrizada el parametro de salida "InVelocity" cambia a TRUE.

®|® 0O

El movimiento del eje finaliza en cuanto se reajusta el parametro de entrada "JogForward" o "JogBackward" al valor
FALSE. El eje comienza a decelerar. De esta forma, el eje deja de moverse a velocidad constante y el parametro de
salida "InVelocity" cambia su estado a FALSE.

En cuanto el eje se para, la peticiéon de Motion Control finaliza y el pardmetro de salida "Busy" cambia su valor a
FALSE.

©
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9.5 Seguimiento de las peficiones activas

La peticiéon se cancela durante el procesamiento

Si la peticién de Motion Control es cancelada durante su procesamiento, ello se indica a
través del parametro de salida "CommandAborted" con el valor TRUE. El comportamiento
depende de si se ha alcanzado o no la velocidad parametrizada.

El modo Jog se controla a través del parametro de entrada
"JogForward".

El modo Jog se controla a través del parametro de entrada
"JogBackward".

Abort

A
JogForward 4
0

JogBackward !
0

Busy T
0

o1
InVelocity | 1
0

Command !
Aborted 0 :

1
Error
0

v

Abort \1
% T S ..
JogForward 0 ‘ . '
I 1 |
I 1 I
1bk-- | SR U
JogBackward i 1
‘ i .
[ 1 I
1 - ] ----==-- : ——————
Busy 0 .
I 1 |
[ 1 I
InVelocity of | ilkiaha ‘L' - J, _______ : ______
0 ] ]
| 1 I
I 1 |
Command ' [T~ \h D
Aborted 0 :
[ 1 I
I 1 |
1T F——F—=—4=-=== === e & = B e
Error | 1 |
0 I 1 I
| 1 |

v

DO B 0

La peticion se inicia con un flanco ascendente en el parametro de entrada "JogForward" o "JogBackward".

Mientras la peticidon se encuentra activa, el parametro de salida "Busy" muestra el valor TRUE.

La peticion es cancelada por otra peticion de Motion Control durante su procesamiento. Con la cancelacion de la
peticion el parametro de salida "Busy" cambia a FALSE y "CommandAborted" a TRUE.

®| ©0|0

da"CommandAborted" cambia su valor a FALSE.

Al inicializar el parametro de entrada "JogForward" o "JogBackward" al valor FALSE, el valor del pardmetro de sali-

Nota

La cancelacion de la peticién se muestra en el parametro de salida "CommandAborted”
Unicamente durante un ciclo de procesamiento, cuando se cumplen todas las condiciones

siguientes:

Los parametros de entrada "JogForward" y "JogBackward" tienen el valor FALSE (el eje
continda no obstante decelerando) y se lanza una nueva peticién de Motion Control.
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9.5 Seguimiento de las peticiones activas

Se produce un error mientras se procesa la peticiéon

Si se produce un error mientras se procesa la peticiéon de Motion Control, ello se muestra en
el parametro de salida "Error" con el valor TRUE. El comportamiento depende de si se ha
alcanzado o no la velocidad parametrizada.

El modo Jog se controla a través del parametro de entrada | El modo Jog se controla a través del parametro de entrada
"JogForward". "JogBackward".
Error\¢ Error \¢
4 | 1 1A_______'_______‘ _____
1 = ey~ JogForward ! |
JogForward s | ' | g " ’ |
| 1 1 |
| 1 1 |
g b __1_____ 1 F-- -
JogBackward \ 1 JogBackward . | [
0 - T Y 1
S ! |
| 1 1 I
1 - —tee——— - — o — -, - —_——
Busy L i e Busy 0 I_ |
0 T
| 1 1 I
| 1 ; 1 |
______ ; [ e e e ) = 2 e e
InVelocity L :- T 1. ______ InVelocity 0 i |
0 1 |
| 1
| 1 1 |
| 1 P D o
Command EEli il i m narhalat R Command -: T
Aborted 0 : 1 Aborted 0 . ‘
| 1
| 1 I I
A I T N B P N 1 I s e s
Error i ]—l Error | I
0 : ! 0
I 1 I I
g olele ®
O) La peticion se inicia con un flanco ascendente en el parametro de entrada "JogForward" o "JogBackward".
® Mientras la peticion se encuentra activa, el parametro de salida "Busy" muestra el valor TRUE.
® Se produce un error al procesar la peticion. Al producirse el error el parametro de salida "Busy" cambia a FALSE y
"Error" a TRUE.
® Al reajustar el parametro de entrada "JogForward" o "JogBackward" a FALSE, el valor del parametro de salida"Error"
cambia su valor a FALSE.
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9.6 Indicaciones de error de /as instrucciones de Motion Control/

0.6

Nota

Si se produce un error, éste se muestra en el parametro de salida "Error" Unicamente
durante un ciclo de procesamiento, si se cumplen todas las condiciones siguientes:

Los parametros de entrada "JogForward" y "JogBackward" tienen el valor FALSE (el eje
continda no obstante decelerando) y se produce un error (p.ej. se alcanza un final de carrera
por software).

Indicaciones de error de las instrucciones de Motion Control

Las instrucciones de Motion Control muestran posibles errores de las 6rdenes de Motion
Control y del objeto tecnoldgico en los parametros de salida "Error", "ErrorlD" y "Errolnfo" de
las instrucciones de Motion Control.

Indicacién de errores en los parametros de salida "Error", "ErroriD" y "Errorinfo"

202

El parametro de salida "Error" muestra el valor TRUE para indicar que la orden no ha podido
ser ejecutada o que ésta no se ha ejecutado completamente. La causa del error se
desprende del valor del parametro de salida "ErrorID" . El valor del parametro de salida
"Errorinfo" provee informacion detallada sobre la causa del error. En la indicacion de errores
se distingue entre las siguientes clases de error:

® Error de funcionamiento con parada del eje (p.ej. "final de carrera por hardware
alcanzado")

Los errores de funcionamiento con parada del eje son errores que surgen en el programa
de usuario en tiempo de ejecucion. Si el eje se encuentra en movimiento, en funcién del
error se detiene con la deceleracion configurada o con la de parada de emergencia. Los
errores se muestran en la instruccion de Motion Control causante del error y en la
instruccion de Motion Control "MC_Power".

e Error de funcionamiento sin parada del eje (p.ej. "eje no referenciado”)

Los errores de funcionamiento sin parada del eje son errores que surgen en el programa
de usuario en tiempo de ejecucion. Si el eje se encuentra en movimiento, el movimiento
continua. Los errores sélo se muestran en la instruccion de Motion Control causante del
error.

® Error de parametrizacion de la instruccion de Motion Control
(p. €j. "Valor incorrecto en el parametro "Velocity")

Los errores de parametrizacion se producen cuando existen indicaciones incorrectas en
los parametros de entrada de las instrucciones de Motion Control. Si el eje se encuentra
en movimiento, el movimiento continua. Los errores solo se muestran en la instruccion
de Motion Control causante del error.
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9.6 Indicaciones de error de las instrucciones de Motion Confrol/

® Error de configuracion en el objeto tecnoldgico "Eje" (p. €j. el valor de "aceleracion” no es
valido)

Se produce un error de configuracién cuando en la configuracion del eje se configuran
incorrectamente uno o varios parametros o cuando se modifican incorrectamente datos
de configuracién modificables durante el tiempo de ejecucién del programa. Si el eje se
encuentra en movimiento, éste para con la deceleracién de parada de emergencia
configurada. El error se muestra en la instruccién de Motion Control causante del error y
en la instruccion de Motion Control "MC_Power".

® Error de configuracion en el TO "Tabla de 6rdenes " (p. €j., "El valor de "Velocidad" no es
valido")
Existe un error de configuracion cuando en la configuracion de la tabla de 6rdenes se
configuran incorrectamente uno o varios parametros o cuando se modifican
incorrectamente datos de configuracién modificables durante el tiempo de ejecucién del

programa. Si el eje se encuentra en movimiento, el movimiento continua. Los errores se
indican unicamente en la instruccién de Motion Control "MC_CommandTable".

® FErrorinterno

El eje se para en cuanto se produce un error interno. Los errores se muestran en la
instruccion de Motion Control causante del error y, en parte, en la instruccién de Motion
Control "MC_Power".

En ellanexo (Pagina 374) encontrara una descripcion detallada de los ErrorID y Errorinfo,
asi como ayudas para ellos.

Consulte también
Sinopsis de las instrucciones de Motion Control|(Pagina|183)
Crear un programa de usuario (Pagina|184)
Notas de programacion |(Pagina|188)

Comportamiento de peticiones de Motion Control tras desconexién y rearranque completo
(Pagina 190)

Lista de los ErrorID y las Errorinfos (objetos tecnoldgicos V4...5)|(Pagina|374)

Seguimiento de las peticiones activas (Pagina 191)
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9.7 Reinicializacion de objetos tecnologicos

9.7 Reinicializacion de objetos tecnoldgicos

Descripcién

El sistema inicializa automaticamente los objetos tecnolégicos después de conectar la CPU
y después de cargar los valores iniciales del bloque de datos tecnolégico en la CPU. Si al
volver a realizar la carga en la CPU se detectan cambios relevantes para la reinicializacion,
el objeto tecnoldgico se reinicializa automaticamente.

Si con el programa de usuario se han modificado datos relevantes para la reinicializaciéon en
RUN, el usuario debe reinicializar el objeto tecnoldgico para que se apliquen los cambios.

Si desea guardar los cambios en el bloque de datos tecnoldgico incluso tras la
reinicializacion del objeto tecnoldgico, es necesario escribir los cambios en el valor inicial de
la memoria de carga con la instrucciéon avanzada "WRIT_DBL".

Restart necesario

Si es necesario reiniciar el objeto tecnoldgico, se indica en "Objeto tecnoldgico >
Diagndstico > Bits de estado y error > Avisos de estado > Eje > Restart necesario" y en la
variable del objeto tecnoldgico "<Nombre de eje>.StatusBits.RestartRequired".

Reinicio de un objeto tecnoldgico

El usuario reinicializa el objeto tecnoldgico con la instruccion "MC_Reset" de Motion Control
con el parametro "Restart" = TRUE.

Con un reinicio se restablece el estado "referenciado" de un objeto tecnoldgico con valores
reales incrementales (<Nombre de eje>.StatusBits.HomingDone).
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9.8 Transferencia de parametros para bloques de funcion

9.8 Transferencia de parametros para bloques de funcién

Si se desea reutilizar un bloque de funcion con instrucciones de Motion Control para
diversos objetos tecnolégicos, es necesario generar en la interfaz del bloque de funcién
llamante un parametro de entrada del tipo de datos del objeto tecnolégico correspondiente.
El tipo de datos se asigna en la interfaz de bloque mediante entrada directa. Después, este
parametro se transfiere al parametro "axis" de las instrucciones de Motion Control como
referencia al objeto tecnoldgico. Los tipos de datos de objetos tecnoldgicos corresponden a
la estructura del bloque de datos de tecnologia correspondiente.

Indicando el tipo de datos, las variables del objeto tecnolégico se direccionan en el bloque
de funcién (<Parametros de la interfaz de bloque>.<Variable del objeto tecnoldgico>).

Si no se necesita acceder a las variables del objeto tecnoldgico, puede utilizarse el tipo de
datos "DB_ANY". El tipo de datos "DB_Any" permite una programacion mas variable.

La tabla siguiente muestra los tipos de datos para la referencia a los objetos tecnoldgicos:

Objeto tecnolégico

Tipo de datos para la referencia al objeto tecnolégico

Eje de posicionamiento TO_PositioningAxis

Tabla de 6rdenes

TO_CommandTable

Ejemplo 1
La tabla siguiente muestra la definicién de las variables utilizadas:
Operando Declaracion Tipo de datos Descripcion
axis Input TO_PositioningAxis Referencia al objeto tecnologico
on Input BOOL Sefial para habilitar el eje
actPosition Output Real Consulta de la posicion real del bloque de datos de
tecnologia
instMC_POWER | Static MC_POWER Multiinstancia de la instruccion de Motion Control
MC_Power
El siguiente programa SCL muestra cémo realizar la tarea:
SCL Explicacién
#instMC POWER (Axis := #axis, Enable := #on); //Llamada de la instruccién de Motion Control
MC Power con habilitacidén del eje
#actPosition := #axis.ActualPosition; //Consulta de la posicidén real del bloque de datos

de tecnologia
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9.8 Transferencia de parametros para bloques de funcion

Ejemplo 2
El tipo de datos "DB_Any" ofrece otra posibilidad para transferir los tipos de datos de un
objeto tecnolégico. El tipo de datos "DB_Any" puede asignarse en el programa en tiempo de
ejecucion.
El ejemplo ilustra dos posibilidades para transferir tipos de datos tecnoldgicos a una
instruccion de este tipo, p €j., "MC_CommandTable", creada como multiinstancia. La
primera ilustra el uso del tipo de datos "TO_PositioningAxis". La segunda posibilidad ilustra
la transferencia sencilla del objeto tecnolégica Lista de 6rdenes en funcién de la entrada
"emdTablToUse". Segun sea el valor a la entrada se transferira una de las tres entradas
"emdTablx" a la instruccion "MC_CommandTable" mediante "tempCmdTableSel".
La tabla siguiente muestra la declaracion de las variables utilizadas:

Variable Declaracion Tipo de datos Descripcion

axis Input TO_PositioningAxis Eje de posicionamiento

cmdTabl1 Input DB_ANY Primera tabla de 6rdenes

cmdTabl2 Input DB_ANY Segunda tabla de érdenes

cmdTabl3 Input DB_ANY Tercera tabla de 6rdenes

cmdTablToUse | Input Int Seleccion Tablas de 6rdenes 1 a 3

instMC_Comma | Static MC_CommandTable Multiinstancia de MC_CommandTable

ndTable

tem- Temp DB_ANY Tabla de 6rdenes actual

pCmdTableSel
El ejemplo siguiente muestra el procedimiento basico:

SCL Explicacién

#instMC CommandTable (Axis:=#axis,

CommandTable:=#temCmdTableSel) ;

CASE #cmdTablToUse OF

1: #tempCmdTableSel #cmdTabll; //Programa para el caso 1
2: #tempCmdTableSel := #cmdTabl2; //Programa para el caso 2
3: f#tempCmdTableSel := #cmdTabl3; //Programa para el caso 3
ELSE //programa para los demés valores:
#tempCmdTableSel := #cmdTabll; //-> ajuste predeterminado primera tabla de orde-
nes
END CASE;

//Llamada de la instruccién "MC_CommandTable"
//con transferencia variable de los objetos tecno-
légicos

//Asignacién del eje

//Asignacién indirecta de la tabla de d6rdenes

Informacion adicional

206

Encontrara méas ejemplos de programacion con el tipo de datos "DB_Any" en la FAQ
siguiente:

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/es/view/109750880
(https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109750880)
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Diagnostico del eje

10.1 Bits de estado y error (objetos tecnolégicos a partir de V4)

Con la funciéon de diagnéstico "Bits de estado y error” se vigilan en el TIA Portal los
principales mensajes de estado y error del eje. Cuando el eje esta activado, la indicacién de
la funcién de diagndstico esta disponible en el modo online, en los modos de operacion
"Control manual" y "Modo automatico". Los mensajes de estado y error mostrados tienen el
significado siguiente:

Mensajes de estado

Mensaje de estado - Eje

Descripcion

Habilitado

El eje esta habilitado y listo para ser controlado con érdenes de Motion Control.
(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.StatusBits.Enable)

Referenciado

El eje esta referenciado y puede ejecutar 6rdenes de posicionamiento absoluto de la instruc-
cion "MC_MoveAbsolute" de Motion Control. Para realizar un posicionamiento relativo no es
necesario que el eje esté referenciado. Casos especiales:

e Durante el referenciado activo el estado es FALSE.

e Si se referencia un eje de forma pasiva, el estado durante el referenciado pasivo es TRUE.
(Variable del objeto tecnolégico: <Nombre del eje>.StatusBits.HomingDone)

Error en eje

Se ha producido un error en el objeto tecnologico "Eje". En el modo automatico, la informacién
detallada sobre el error se puede consultar en los parametros ErrorlD y Errorinfo de las ins-
trucciones de Motion Control. En el modo manual, la causa detallada del error se muestra en
el campo "Aviso de error" del panel de mando del eje.

(Variable del objeto tecnolégico: <Nombre del eje>.StatusBits.Error)

Panel de mando activo

Se ha activado el modo de operacién "Control manual" en el panel de mando del eje. El panel
de mando asume la autoridad sobre el control del objeto tecnolégico "Eje". El eje no puede ser
controlado por el programa de usuario.

(Variable del objeto tecnolégico: <Nombre del eje>.StatusBits.ControlPanelActive)

Restart necesario

En la memoria de carga se ha cargado una configuracion modificada del eje en el estado ope-
rativo RUN de la CPU. Para cargar la configuracion modificada en la memoria de trabajo, es
necesario reiniciar el eje. Utilice para ello la instrucciéon MC_Reset de Motion Control.

(Variable del objeto tecnolégico: <Nombre del eje>.StatusBits.RestartRequired)

Mensaje de estado -
Accionamiento

Descripcién

Listo

El accionamiento esta listo.
(Variable del objeto tecnolégico: <Nombre del eje>.StatusBits.DriveReady)

Error accionamiento

El accionamiento ha indicado un error debido a un fallo de la sefal de disponibilidad.

(Variable del objeto tecnolégico: <Nombre del eje>.ErrorBits.DriveFault)

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG 207



Diagndstico del eje

10.1 Bits de estado y error (objetos tecnoldgicos a partir de VV4)

Aviso de estado - Movi-
miento

Descripcién

Parada El eje esta parado.
(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.StatusBits.StandStill)
Aceleracion El eje esta acelerando.

(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.StatusBits.Accelerating)

Velocidad constante

El eje se mueve a una velocidad constante.
(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.StatusBits.ConstantVelocity)

Deceleracion

El eje esta decelerando (frenando).
(Variable del objeto tecnolégico: <Nombre del eje>.StatusBits.Decelerating)

Mensaje de estado - Tipo
de movimiento

Descripcién

Posicionamiento

El eje ejecuta una orden de posicionamiento de la instruccién de Motion Control
"MC_MoveAbsolute", "MC_MoveRelative" o del panel de mando del eje.

(Variable del objeto tecnolégico: <Nombre del eje>.StatusBits.PositioningCommand)

Movimiento con veloci-
dad predeterminada

El eje ejecuta una orden a la velocidad especificada en la instruccién de Motion Control
"MC_MoveVelocity", "MC_MoveJog" o en el panel de mando del eje.

(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.StatusBits.VelocityCommand)

Referenciado

El eje ejecuta una orden de referenciado de la instruccién de Motion Control "MC_Home" o del
panel de mando del eje.

(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.StatusBits.HomingCommand)

Tabla de érdenes activa

El eje se controla con la instrucciéon de Motion Control "MC_CommandTable".

(Variable del objeto tecnolégico: <Nombre del eje>.StatusBits.CommandTableActive)

Mensajes de estado de finales de carrera

Mensajes de estado de fina-

les de carrera

Descripcion

Final de carrera por SW infe-

rior alcanzado

Se ha alcanzado o sobrepasado un final de carrera por software.
(Variable del objeto tecnologico: <Nombre del eje>.StatusBits.SWLimitMinActive)

Final de carrera por SW supe-

rior alcanzado

Se ha alcanzado o sobrepasado un final de carrera por hardware.
(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.StatusBits.SWLimitMaxActive)

Final de carrera por HW infe-

rior alcanzado

Se ha alcanzado o sobrepasado el final de carrera por hardware inferior.
(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.StatusBits. HWLimitMinActive)

Final de carrera por HW supe-

rior alcanzado

Se ha alcanzado o sobrepasado el final de carrera por hardware superior.

(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.StatusBits.HWLimitMaxActive)
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Mensajes de error

10.1 Bits de estado y error (objetos tecnoldgicos a partir de V/4)

Mensaje de error

Descripcién

Final de carrera por SW al-
canzado

Se ha alcanzado o sobrepasado un final de carrera por software.
(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.ErrorBits.SWLimit)

Final de carrera por HW al-
canzado

Se ha alcanzado o sobrepasado un final de carrera por hardware.
(Variable del objeto tecnolégico: <Nombre del eje>.ErrorBits.HWLimit)

Sentido de movimiento no
permitido

El sentido de la orden no se corresponde con el sentido configurado.
(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.ErrorBits.DirectionFault)

PTO en uso Un segundo eje utiliza el mismo PTO (Pulse Train Output) y HSC (High Speed Counter) y
se encuentra habilitado con "MC_Power".
(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.ErrorBits. HWUsed)

Encoder Error en el sistema del encéder.

(Variable del objeto tecnolégico: <Nombre del eje>.ErrorBits.SensorFault)

Intercambio de datos

Hay interferencias en la comunicacién con un dispositivo conectado.
(Variable del objeto tecnolégico: <Nombre del eje>.ErrorBits.CommunicationFault)

Posicionamiento

El eje no se ha posicionado correctamente al final de un movimiento de posicionamiento.
(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.ErrorBits.PositionigFault)

Error de seguimiento

Se ha rebasado por exceso el error de seguimiento maximo admisible.
(Variable del objeto tecnolégico: <Nombre del eje>.ErrorBits.FollowingErrorFault)

Los valores del encoder no
son validos

Los valores del encoder no son validos.
(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.StatusSensor.State)

Error de configuracion

El objeto tecnoldgico "eje" ha sido configurado incorrectamente o se han modificado inco-
rrectamente datos de configuracién modificables durante el tiempo de ejecucion del pro-
grama de usuario.

(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.ErrorBits.ConfigFault)

Error interno

Se ha producido un error interno.

(Variable del objeto tecnolégico: <Nombre del eje>.ErrorBits.SystemFault)

En la ventana de salida que se encuentra debajo se muestra el primer error notificado y aun
no acusado.

Consulte también

Variables StatusBits V4...5|(Pagina 446)
Variables ErrorBits V4...5/(P4gina 450)

Bits de diagndstico, estado vy error (objeto tecnoldgico "Eje" V1...3) (Pagina 371)

Lista de compatibilidad de las variables V1...3 <-> V4...5(Pagina 55)

Estado de movimiento (Pagina 210)
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10.2 Estado de movimiento

Con la funcién de diagnéstico "Estado de movimiento" se vigila el estado de movimiento del
eje en el TIA Portal. Cuando el eje esta activado, la indicacién de la funcion de diagnédstico
esta disponible en el modo online, en los modos de operacion "Control manual" y "Modo
automatico". Las informaciones de estado mostradas tienen el siguiente significado:

Estado Descripcién

Posicion real El campo "Posicion real" muestra la posicion medida del eje. Si el eje no esta referenciado, el
valor indica el valor de posicionamiento relativo a la posicion de habilitacion del eje.

(Variable del objeto tecnolédgico: <Nombre del eje>.ActualPosition)

Velocidad real El campo "Velocidad real" muestra la velocidad medida del eje.
(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.ActualVelocity)

Consigna de posicion El campo "Consigna de posicion" muestra la consigna de posicion calculada del eje. Si el eje
no esta referenciado, el valor indica el valor de posicionamiento relativo a la posicion de habili-
tacion del eje.

(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.Position)

Consigna de velocidad El campo "Consigna de velocidad" muestra la velocidad de consigna calculada del eje.
(Variable del objeto tecnolégico: <Nombre del eje>.Velocity)

Posicion de destino El campo "Posicion de destino" indica la posicion de destino actual de una orden de posicio-
namiento activa o del panel de mando del eje. El valor de la "Posicién de destino" solamente
es valido mientras se ejecuta una orden de posicionamiento.

(Variable del objeto tecnolégico: <Nombre del eje>.StatusPositioning.TargetPosition)

Recorrido residual El campo "Recorrido restante" indica la distancia que falta por recorrer de una orden de posi-
cionamiento activa o del panel de mando del eje. El valor de "Recorrido restante" solamente
es valido mientras se ejecuta una orden de posicionamiento.

(Variable del objeto tecnolégico: <Nombre del eje>.StatusPositioning.Distance)

Consulte también
Variables relativas a los valores de posicion y velocidad V4...5 (Pagina 426)
Variables StatusPositioning V4...5 (Pagina 443)
Lista de compatibilidad de las variables V1...3 <-> V4...5 (Pagina 55)
Variables relativas a los valores de posicion y velocidad a partir de V6 (Pagina|306)
Variables MotionStatus V1...3/(Pagina 420)

Bits de estado y error (objetos tecnoldgicos a partir de V4) |(Pagina|207)
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10.3 Ajustes dinamicos

Con la funcion de diagndstico "Ajustes dinamicos" se vigilan en el TIA Portal los valores
limite dindmicos configurados para el eje. Cuando el eje esta activado, la indicacién de la
funcion de diagndstico esta disponible en el modo online, en los modos de operacion
"Control manual" y "Modo automatico". Las informaciones de estado mostradas tienen el
siguiente significado:

Limite dinamico Descripcion

Aceleracion El campo "Aceleracion" muestra la aceleracion actual configurada para el eje.
(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.DynamicDefaults.Acceleration)

Deceleracion El campo "Deceleracion" muestra la deceleracion actual configurada para el eje.
(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.DynamicDefaults.Deceleration)

Deceleracion de parada | El campo "Deceleracion de parada de emergencia" muestra la deceleracion de parada de
de emergencia emergencia actual configurada para el eje.

(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.DynamicDefaults.EmergencyDeceleration)

Tirén El campo muestra el tiron configurado en la actualidad para el gje.

(a partir del objeto tecno- | (Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.DynamicDefaults.Jerk)
légico V2)

Consulte también
Variables DynamicDefaults V4...5 (Pagina 435)
Lista de compatibilidad de las variables V1...3 <-> V4...5/(Pagina 55)
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10.4 Trama PROFIdrive

La funcion de diagnéstico "Objeto tecnoldgico > Diagndstico > Trama PROFIdrive" permite
vigilar las tramas PROFIdrive del accionamiento y del encoder en el TIA Portal. La
visualizacion de la funcién de diagnéstico esta disponible en modo online.

Area "Accionamiento”

En esta area se muestran los parametros siguientes de la trama PROFIdrive del
accionamiento al controlador:

® | as palabras de estado "ZSW1"y "ZSW2"
® | a consigna de velocidad de giro emitida al accionamiento (NSOLL)

® | a velocidad de giro real notificada por el accionamiento (NIST)

Area "Encéder”

En esta area se muestran los parametros siguientes de la trama PROFIdrive del encdder al
controlador:

® | a palabra de estado "G1_ZSW"
e E| valor real de posicién "G1_XIST1" (valor real ciclico del encoder)

e E| valor real de posicién "G1_XIST2" (valor absoluto del encdder)
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11.1 S7-1200 Motion Control a partir de V6
11.1.1 MC_Power

11.1.1.1 MC_Power: Habilitar, bloquear eje a partir de V6
Descripcién

La instruccién de Motion Control "MC_Power" habilita o bloquea un eje.

Requisitos
e FE| objeto tecnoldgico se ha configurado correctamente.
e No hay ningun error que impida la habilitacién.
Con accionamiento PROFIdrive o conexion analdgica del accionamiento:

® Se ha establecido la comunicacion BUS ciclica entre el controlador y el encoder
("<Nombre del eje>.StatusSensor[1].CommunicationOK" = TRUE).

® Se ha establecido la comunicacion BUS ciclica entre el controlador y el accionamiento
("<Nombre del eje>.StatusDrive.CommunicationOK" = TRUE).

Comportamiento de relevo

El procesamiento del "MC_Power" no puede ser cancelado por ninguna orden de Motion
Control.

Al bloquear el eje (parametro de entrada "Enable" = FALSE ) se cancelan todas las érdenes
de Motion Control conforme al "StopMode" seleccionado en el respectivo objeto tecnoldgico.
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Parametros
Parametro | Declaracién | Tipo de datos Valor por Descripcién
defecto
Axis INPUT TO_Axis - Objeto tecnologico del eje
Enable INPUT BOOL FALSE TRUE | El eje es habilitado.
FALSE | Todas las 6rdenes en curso se cancelan conforme
al "StopMode" parametrizado. El eje se detiene y
se bloquea.
StartMode | INPUT INT 1 0 Habilitar eje de posicionamiento sin regulacion de
posicion *)
1 Habilitar eje de posicionamiento con regulacion de
posicion *)

*) Si se utiliza un eje de posicionamiento con accionamiento
PTO (Pulse Train Output), el parametro se ignora.

El parametro actua inicialmente al habilitar el eje de posi-
cionamiento (Enable cambia de FALSE a TRUE) y al habili-
tar un eje después de acusar correctamente una alarma
que ha provocado que este se bloqueara.

StopMode | INPUT INT 0 0 Parada de emergencia
Si existe una demanda de bloqueo del eje, éste
frena con la deceleracion de parada de emergen-

cia configurada. Cuando el eje se para, se blo-
quea.

1 Desconexion inmediata

Si existe una demanda de bloqueo del eje, se
emite la consigna cero y se bloquea el eje. En
funcién de la configuracién, el eje se frena en el
accionamiento y se para.

Si el accionamiento se conecta mediante PTO
(Pulse Train Output):

al bloquear el eje, dadas las caracteristicas técni-
cas la salida de impulsos se detiene con una de-
celeraciéon que depende de la frecuencia:

e Frecuencia de salida =2 100 Hz

Deceleracion: max. 30 ms

e Frecuencia de salida < 100 Hz

Deceleracion: 30 ms hasta max. 1,5sa 2 Hz

2 Parada de emergencia con limitacién de tirones

Si existe una demanda de bloqueo del eje, éste
frena con la deceleracion de parada de emergen-
cia configurada. Si la limitacién de tirones esta
activada, se tiene en cuenta el tirén configurado.
Cuando el eje se para, se bloquea.

Status OUTPUT BOOL FALSE Estado de la habilitacion del eje
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Parametro | Declaracién | Tipo de datos Valor por Descripcion
defecto

FALSE | El eje esta bloqueado

El eje no ejecuta ninguna orden de Motion Control
y no acepta nuevas ordenes (excepcion: orden
MC_Reset).

Si el accionamiento se conecta mediante PTO
(Pulse Train Output):

El eje no esta referenciado.

Al bloquear el eje, el estado cambia a FALSE solo
cuando el eje alcanza la velocidad cero.

TRUE | El eje esta habilitado

El eje esta listo para ejecutar 6rdenes de Motion
Control.

Al habilitar el eje, el estado cambia a TRUE en
cuanto se produce la sefial "Accionamiento listo".
Si no se ha configurado la sefial del accionamien-
to "Accionamiento listo" en la configuracion del
eje, el estado cambia inmediatamente a TRUE.

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE | "MC_Power" esta activo.

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE | En lainstruccion de Motion Control "MC_Power" o
el objeto tecnoldgico correspondiente se ha pro-
ducido un error. La causa del error se puede con-
sultar en los parametros "ErrorlD" y "Errorinfo".
ErrorlD OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de error|(Pagina|277) del parametro "Error"

Errorinfo OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de informacién de error|(Pagina 277) del pa-
rametro "ErrorlD"

Nota

Si el eje se desconecta a causa de un error, se vuelve a habilitar automaticamente tras
eliminar y acusar el error. Requisito para ello es que el parametro de entrada "Enable”
mantenga el valor TRUE durante esta operacion.

Habilitacion de un eje con sefiales del accionamiento configuradas
Para habilitar un eje, proceda del siguiente modo:

1. Compruebe los requisitos antes mencionados.

2. Configure el parametro de entrada "StartMode" y "StopMode" con el valor deseado.
Ponga el parametro de entrada "Enable" en TRUE.

La salida de habilitaciéon para "Habilitar accionamiento" cambia a TRUE para habilitar la
potencia del accionamiento. La CPU aguarda la sefial "Accionamiento listo" del
accionamiento.

El eje queda habilitado en cuanto se emite la sefal "Accionamiento listo" en la entrada de
disponibilidad configurada de la CPU. El parametro de salida "Status”, asi como la
variable del objeto tecnolégico <Nombre del eje>.StatusBits.Enable muestran el valor
TRUE.
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Habilitacion de un eje sin sefales del accionamiento configuradas
Para habilitar un eje, proceda del siguiente modo:
1. Compruebe los requisitos antes mencionados.

2. Configure el parametro de entrada "StartMode" y "StopMode" con el valor deseado.
Ponga el parametro de entrada "Enable" en TRUE. El eje es habilitado. El parametro de
salida "Status", asi como la variable del objeto tecnolégico <Nombre del
eje>.StatusBits.Enable muestran el valor TRUE.

Bloqueo de un eje
Para bloquear un eje puede proceder de la siguiente manera:
1. Detenga el eje.

La variable del objeto tecnolégico <Nombre del eje:>.StatusBits.StandStill permite
reconocer el momento de parada del eje.

2. Cambie el parametro de entrada "Enable" a FALSE en cuanto se produzca la parada.

3. Silos parametros de salida "Busy" y "Status", asi como la variable del objeto tecnoldgico
<Nombre del eje>.StatusBits.Enable muestran el valor FALSE, el bloqueo del eje de
habra finalizado.

Consulte también
MC_Reset: Acusar errores, reiniciar un objeto tecnoldgico a partir de V6|(Paginal219)
MC_Home: Referenciar eje, ajustar punto de referencia a partir de V6|(Paginal221)
MC_MoveAbsolute: Posicionar eje de forma absoluta a partir de V6 (Pagina 231)
MC_MoveRelative: Posicionar eje de forma relativa a partir de V6 (Pagina 236)
MC_MoveVelocity: Mover eje con especificacion de velocidad a partir de V6 (Pagina 240)
MC_Movedog: Mover eje en modo Jog a partir de V6 (Pagina 246)

MC_CommandTable: Ejecutar peticiones de eje como secuencia de movimientos a partir de
V6|(Pagina|250)

MC_ChangeDynamic: Modificar ajustes dinamicos del eje a partir de V6 (Pagina 253)

MC_ReadParam: Leer de forma continuada datos de movimiento de un eje de
posicionamiento a partir de V6 (Pagina 256)

MC_WriteParam: Escribir variable del eje de posicionamiento a partir de V6 (Pagina 258)
MC_Halt: Parar eje a partir de V6 (Pagina|227)

Configuracién - Sefal de velocidad cero (solo PROFIdrive y conexion analdgica del
accionamiento) (Pagina|118)

Mover eje sin requlacion de posicion en caso de trabajos de mantenimiento o reparacion
(Pagina 276)
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11.1.1.2 MC_Power: Diagrama de funciones a partir de V6

Diagrama de funcionamiento
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Seccion Se habilita un eje y a continuacién se vuelve a bloquear. En cuanto el accionamiento devuelve la sefal "Ac-

cionamiento listo" a la CPU se puede verificar el éxito de la habilitacién a través de "Status_1".
A

Seccion Una vez habilitado un eje se produce un error, provocando el bloqueo del eje. El error se soluciona y se acu-

sa con "MC_Reset". A continuacién se vuelve a habilitar el eje.
B

O) El final exacto de las sefales depende del accionamiento seleccionado y del StopMode.
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11.1.2

11.1.2.1

Descripcién

Requisitos

MC_Reset

11.1 S7-1200 Motion Control a partir de V6

MC_Reset: Acusar errores, reiniciar un objeto tecnolégico a partir de V6

La instruccién de Motion Control "MC_Reset" permite acusar "Errores de funcionamiento
con parada del eje" y "Errores de configuracién". En la "Lista de ErrorIDs y Errorinfos”, en el
apartado "Ayuda", puede consultar los errores que deben ser acusados.

Es posible cargar la configuracién del eje en la memoria de trabajo después de una carga
en el estado operativo RUN.

® El objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento se ha configurado correctamente.

® En caso de un error de configuracion acusable debe haberse eliminado la causa (p. €j. la
aceleracion en el objeto tecnolodgico Eje de posicionamiento ha sido cambiada a un valor
valido).

Comportamiento de relevo

La orden MC_Reset no puede ser cancelada por ninguna otra orden de Motion Control.

La nueva orden MC_Reset no cancela ninguna otra orden de Motion Control en curso.

Parametros
Parametro | Declaracion | Tipo de datos Valor por Descripcion
defecto
Axis INPUT TO_Axis - Objeto tecnolégico del eje
Execute INPUT BOOL FALSE Inicio de la orden con flanco ascendente
Restart INPUT BOOL FALSE TRUE | Carga la configuracion del eje en la memoria de
trabajo desde la memoria de carga. La orden solo
puede ejecutarse con el eje bloqueado.
Para ello, tenga en cuenta las indicaciones refe-
rentes a la Carga en la CPU (Pagina 173).
FALSE | Acusa errores pendientes
Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE | El error se ha acusado.
Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE | Orden en proceso
Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE | Ha ocurrido un error al ejecutar la orden. La causa
del error se puede consultar en los parametros
"ErrorlD" y "Errorinfo”.
ErrorlD OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de error|(Pagina 277) del parametro "Error"
Errorinfo OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de informacion de error|(Pagina 277) del pa-
rametro "ErrorlD"
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Acusar un error con MC_Reset
Para acusar un error proceda del siguiente modo:
1. Compruebe los requisitos antes mencionados.

2. Inicie el acuse del error mediante un flanco ascendente en el parametro de entrada
"Execute". Con MC_Reset a partir de la V7.0 puede acusar errores de bloqueo de
conexion en el encoder o el accionamiento configurado antes de habilitar el eje.

3. El error ha sido acusado si el parametro de entrada "Done" muestra el valor TRUE vy la
variable del objeto tecnolégico <Nombre del eje:>.StatusBits.Error el valor FALSE.

Nota
Acusar con "Restart" = FALSE
Si se trata solo de acusar errores, ajuste "Restart" = FALSE. Durante el reinicio no es

posible utilizar el objeto tecnoldgico. Se acusan todos los errores en ejes y encéders, incluso
si no estan habilitados o no son efectivos.

Consulte también
MC_Power: Habilitar, bloquear eje a partir de V6 (Pagina 213)
MC_Home: Referenciar eje, ajustar punto de referencia a partir de V6|(Paginal221)
MC_Halt: Parar eje a partir de V6 (Pagina 227)
MC_MoveAbsolute: Posicionar eje de forma absoluta a partir de V6 (Pagina 231)
MC_MoveRelative: Posicionar eje de forma relativa a partir de V6 (Pagina 236)
MC_MoveVelocity: Mover eje con especificacion de velocidad a partir de V6 (Pagina 240)
MC_Movedog: Mover eje en modo Jog a partir de V6 (Pagina 246)

MC_CommandTable: Ejecutar peticiones de eje como secuencia de movimientos a partir de
V6 /|(Pagina|250)

MC_ChangeDynamic: Modificar ajustes dinamicos del eje a partir de V6 (Pagina 253)

MC_ReadParam: Leer de forma continuada datos de movimiento de un eje de
posicionamiento a partir de V6 (Pagina 256)

MC_WriteParam: Escribir variable del eje de posicionamiento a partir de V6 (Pagina 258)
Cargar en la CPU|(Pagina|173)
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11.1.3

11.1.3.1

Descripcién

Requisitos

11.1 S7-1200 Motion Control a partir de V6

MC_Home

MC_Home: Referenciar eje, ajustar punto de referencia a partir de V6

La instruccién de Motion Control "MC_Home" permite contrastar la coordenada axial con la
posicion fisica real del accionamiento. Si el eje debe posicionarse de forma absoluta, es
necesaria el referenciado. Pueden ejecutarse los siguientes tipos de referenciado:

Referenciado activo (Mode = 3)
La aproximacion al punto de referencia se ejecuta automaticamente.
Referenciado pasivo (Mode = 2)

En el referenciado pasivo, la instruccion de Motion Control "MC_Home" no realiza ningun
movimiento de referencia. El desplazamiento necesario para ello debe ser realizado por

el usuario con otras instrucciones de Motion Control. El eje se referencia al detectarse el
sensor del punto de referencia.

Referenciado directo absoluto (Mode = 0)

La posicion actual del eje se fija con el valor del parametro "Position".

Referenciado directo relativo (Mode = 1)

La posicion actual del eje se desplaza en la cuantia del valor del parametro "Position".
Ajuste relativo del encéder absoluto (Mode = 6)

La posicion actual del eje se desplaza en la cuantia del valor del parametro "Position".
Ajuste absoluto del encéder absoluto (Mode = 7)

La posicion actual del eje se fija con el valor del parametro "Position".

Mode 6y 7 solo son aplicables en accionamientos con interfaz de accionamiento analdgica
y accionamiento PROFIdrive.

El objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento se ha configurado correctamente.

El eje esta habilitado. (No es valido para accionamiento PROFIdrive/conexién analdgica
del accionamiento Mode =00 1)

Al iniciar con Mode =0, 1 y 2 no puede haber ninguna orden MC_CommandTable activa.
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Comportamiento de relevo

222

El comportamiento de relevo depende del modo seleccionado:
Mode =0,1,6,7

La orden MC_Home no puede ser interrumpida por ninguna otra orden de Motion Control.

La orden MC_Home no interrumpe ninguna orden en curso de Motion Control. Las 6rdenes
de desplazamiento con referencia de posicidon continuan, después del referenciado,
conforme a la nueva posicion de referenciado (valor en el parametro de entrada: "Position").

Mode =2

La orden MC_Home puede ser interrumpida por las siguientes 6rdenes de Motion Control:

Orden MC_Home Mode =2, 3

La nueva orden MC_Home interrumpe la siguiente orden en curso de Motion Control:

Orden MC_Home Mode = 2

Las érdenes de desplazamiento con referencia de posicion contintian, después del
referenciado, conforme a la nueva posicién de referenciado (valor en el parametro de
entrada: "Position").

Mode =3

La orden MC_Home puede ser interrumpida por las siguientes 6rdenes de Motion Control:

Orden MC_Home Mode =3
Orden MC_Halt

Orden MC_MoveAbsolute
Orden MC_MoveRelative
Orden MC_MoveVelocity
Orden MC_MovedJog

Orden MC_CommandTable

La nueva orden MC_Home interrumpe las siguientes 6rdenes en curso de Motion Control:

Orden MC_Home Mode =2, 3
Orden MC_Halt

Orden MC_MoveAbsolute
Orden MC_MoveRelative
Orden MC_MoveVelocity
Orden MC_Movedog

Orden MC_CommandTable
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Parametro

Parametro Declaracién | Tipo de datos Valor por Descripcion
defecto

Axis INPUT TO_Axis - Objeto tecnoldgico del eje
Execute INPUT BOOL FALSE Inicio de la orden con flanco ascendente
Position INPUT REAL 0.0 e Mode=0,2y3

Posicion absoluta del eje una vez finalizado el
proceso de referenciado

e Mode =1
Valor de correccion para la posicion actual del
eje

Limites:

-1.0E12 < Position < 1.0E12

Mode INPUT INT 0 Modo de toma de referencia

0 Referenciado directo (absoluto)

La nueva posicion del eje es el valor de
posicion del parametro "Position”.

1 Referenciado directo (relativo)

La nueva posicion del eje es la posicion
actual del eje + el valor de posicién del
parametro "Position".

2 Referenciado pasivo

Referenciado conforme a la configura-
cion del eje. Tras el referenciado se
aplica el valor del parametro "Position"
como nueva posicion del eje.

En un eje ya referenciado <Nombre del
eje>.StatusBits.HomingDone = TRUE,
este bit de estado permanece activado
todo el tiempo en el que se realiza otro
referenciado pasivo.

3 Referenciado activo

Aproximacién al punto de referencia
conforme a la configuracion del eje. Tras
el referenciado se aplica el valor del
parametro "Position" como nueva posi-
cion del eje.

6 Ajuste del encoder absoluto (relativo)

La posicion actual del eje se desplaza en
la cuantia del valor del parametro "Posi-
tion". El offset calculado del valor absolu-
to se guarda de forma remanente en la
CPU. (<Nombre de
eje>.StatusSensor.AbsEncoderOffset)
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Parametro Declaracién | Tipo de datos Valor por Descripcién
defecto

7 Ajuste del encoder absoluto (absoluto)

La posicién actual del eje se fija con el
valor del parametro "Position". El offset
calculado del valor absoluto se guarda
de forma remanente en la CPU. (<Nom-

bre de
eje>.StatusSensor.AbsEncoderOffset)

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE La orden ha finalizado

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE Orden en proceso

CommandAborted | OUTPUT BOOL FALSE TRUE La orden ha sido interrumpida por otra
durante su procesamiento.

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE Ha ocurrido un error al ejecutar la orden.

La causa del error se puede consultar en
los parametros "ErrorlD" y "Errorinfo".

ErrorlD OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de error|(Pagina|277) del pardmetro
"Error"

Errorinfo OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de informacion de error|(Pagina 277)
del parametro "ErrorlD"

Reference- OUTPUT REAL 0.0 Indicacién de la posicion en la que se ha referencia-

MarkPosition do el objeto tecnolégico (valido con "Done" = TRUE)
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Desactivacion del estado "referenciado”

El estado "referenciado" de un objeto tecnolégico (<Nombre de
eje>.StatusBits.HomingDone) se desactiva cuando se dan las siguientes condiciones:

e Conexion del accionamiento a través de PTO (Pulse Train Output):

Inicio de una orden "MC_Home" de referenciado activo

(El estado "referenciado" se activa de nuevo una vez concluido correctamente el
proceso de referenciado).

Bloqueo del eje por la instruccién de Motion Control "MC_Power"
Cambio entre modo automatico y control manual

Tras POWER OFF -~ POWER ON de la CPU

Tras un rearranque completo de la CPU (RUN-STOP - STOP-RUN)

e Objetos tecnoldgicos con valores reales incrementales:

Inicio de una orden "MC_Home" de referenciado activo

(El estado "referenciado” se activa de nuevo una vez concluido correctamente el
proceso de referenciado).

Error en el sistema del encdder o fallo del encdder
Reinicio del objeto tecnolégico

Tras POWER OFF -~ POWER ON de la CPU
Borrado total

Cambio de la configuracion del encoder

e Objetos tecnoldgicos con valores reales absolutos:

Error en el sistema del sensor/fallo del encoder
Sustitucion de la CPU

Cambio de la configuracion del encoder

Restablecimiento de la configuracion de fabrica de la CPU

Transferencia de otro proyecto al controlador

Referenciado de un eje

Para referenciar el eje, proceda del siguiente modo:

1. Compruebe los requisitos antes mencionados.

2. Configure los valores con los parametros de entrada necesarios e inicie el referenciado
mediante un flanco ascendente en el parametro de entrada "Execute".

3. El referenciado concluye cuando el parametro de salida muestra "Done" y la variable del
objeto tecnolégico <Nombre del eje:>.StatusBits.HomingDone el valor TRUE. La posicion
de referencia se puede consultar en la variable <Nombre de eje>.ReferenceMarkPosition
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Consulte también

226

MC_Power: Habilitar, bloquear eje a partir de V6 (Pagina 213)

MC_Reset: Acusar errores, reiniciar un objeto tecnoldgico a partir de V6|(Paginal219)
MC_Halt: Parar eje a partir de V6|(Pagina|227)

MC_MoveAbsolute: Posicionar eje de forma absoluta a partir de V6 (Pagina 231)
MC_MoveRelative: Posicionar eje de forma relativa a partir de V6 (Pagina 236)
MC_MoveVelocity: Mover eje con especificacion de velocidad a partir de V6 |(Pagina 240)
MC_Movedog: Mover eje en modo Jog a partir de V6 (Pagina 246)

MC_CommandTable: Ejecutar peticiones de eje como secuencia de movimientos a partir de
V6|(Pagina|250)

MC_ChangeDynamic: Modificar ajustes dinamicos del eje a partir de V6 (Pagina 253)

MC_ReadParam: Leer de forma continuada datos de movimiento de un eje de
posicionamiento a partir de V6 (Pagina 256)

MC_WriteParam: Escribir variable del eje de posicionamiento a partir de V6 (Pagina 258)
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11.1.4 MC_Hailt
11.1.41 MC_Halt: Parar eje a partir de V6
Descripcién

La instruccién de Motion Control "MC_Halt" cancela todas las operaciones de movimiento y
frena el eje con la deceleracion configurada hasta pararlo por completo. La posicion de
parada no esta definida.

Requisitos
[ J

El objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento se ha configurado correctamente.

El eje esta habilitado.

Comportamiento de relevo

La orden MC_Halt puede ser cancelada por las siguientes érdenes de Motion Control:

Orden MC_Home Mode = 3
Orden MC_Halt

Orden MC_MoveAbsolute
Orden MC_MoveRelative
Orden MC_MoveVelocity
Orden MC_MovedJog

Orden MC_CommandTable

La nueva orden MC_Halt cancela las siguientes érdenes de Motion Control en curso:

Orden MC_Home Mode = 3
Orden MC_Halt

Orden MC_MoveAbsolute
Orden MC_MoveRelative
Orden MC_MoveVelocity
Orden MC_MovedJog

Orden MC_CommandTable
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Parametros

Parametro Declaracién | Tipo de datos Valor por Descripcién

defecto

Axis INPUT TO_SpeedAxis |- Objeto tecnolégico del eje

Execute INPUT BOOL FALSE Inicio de la orden con flanco ascendente

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE | Se ha alcanzado la velocidad cero

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE | Orden en proceso

CommandAborted | OUTPUT BOOL FALSE TRUE | La orden ha sido cancelada por otra duran-
te su procesamiento.

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE | Ha ocurrido un error al ejecutar la orden.
La causa del error se puede consultar en
los parametros "ErrorlD" y "Errorinfo".

ErrorlD OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de error|(Pagina|277) del pardmetro

"Error"

Errorinfo OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de informacion de error|(Pagina 277)

del pardmetro "ErrorID"

Consulte también
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MC_Power: Habilitar, bloquear eje a partir de V6 (Pagina 213)

MC_Reset: Acusar errores, reiniciar un objeto tecnoldgico a partir de V6|(Pagina|219)
MC_Home: Referenciar eje, ajustar punto de referencia a partir de V6|(Pagina 221)
MC_MoveAbsolute: Posicionar eje de forma absoluta a partir de V6 (Pagina 231)
MC_MoveRelative: Posicionar eje de forma relativa a partir de V6 (Pagina 236)
MC_MoveVelocity: Mover eje con especificacion de velocidad a partir de V6 |(Pagina 240)
MC_Movedog: Mover eje en modo Jog a partir de V6 (Pagina 246)

MC_CommandTable: Ejecutar peticiones de eje como secuencia de movimientos a partir de
V6|(Pagina|250)

MC_ChangeDynamic: Modificar ajustes dinamicos del eje a partir de V6 (Pagina 253)

MC_ReadParam: Leer de forma continuada datos de movimiento de un eje de
posicionamiento a partir de V6 (Pagina 256)

MC_WriteParam: Escribir variable del eje de posicionamiento a partir de V6 (Pagina 258)

Mover eje sin requlacion de posicion en caso de trabajos de mantenimiento o reparacion
(Pagina 276)
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11.1.4.2 MC_Halt: Diagrama de funciones a partir de V6

Diagrama de funcionamiento
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Los siguientes valores han sido configurados en la ventana de configuracion
Dinamica > General:

® Aceleracion: 10.0

® Deceleracion: 5.0
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Seccion El eje se frena con una orden MC_Halt hasta pararse completamente. La parada completa se notifica median-
te "Done_2".
A

Seccion Mientras una orden MC_Halt frena el eje, esta es interrumpida por otra orden de desplazamiento. La interrup-
cion se notifica mediante "Abort_2".
B
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11.1.5 MC_MoveAbsolute
11.1.51 MC_MoveAbsolute: Posicionar eje de forma absoluta a partir de V6
Descripcién

La instrucciéon de Motion Control "MC_MoveAbsolute" inicia un movimiento de
posicionamiento del eje respecto a una posicidén absoluta.

Requisitos
[ J
[ J

El objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento se ha configurado correctamente.
El eje esta habilitado.

El eje esta referenciado.

Comportamiento de relevo

La orden MC_MoveAbsolute puede ser interrumpida por las siguientes érdenes de Motion
Control:

Orden MC_Home Mode = 3
Orden MC_Halt

Orden MC_MoveAbsolute
Orden MC_MoveRelative
Orden MC_MoveVelocity
Orden MC_MovedJog

Orden MC_CommandTable

La nueva orden MC_MoveAbsolute interrumpe las siguientes 6rdenes de Motion Control en
Curso:

Orden MC_Home Mode = 3
Orden MC_Halt

Orden MC_MoveAbsolute
Orden MC_MoveRelative
Orden MC_MoveVelocity
Orden MC_MovedJog

Orden MC_CommandTable
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Parametros
Parametro Declaracién | Tipo de datos Valor por Descripcién
defecto
Axis INPUT TO_Positioning | - Objeto tecnolégico del eje
Axis
Execute INPUT BOOL FALSE Inicio de la orden con flanco ascendente
Position INPUT REAL 0.0 Posicion absoluta de destino
Limites:
-1.0E12 < Position < 1.0E12
Velocity INPUT REAL 10.0 Velocidad del eje
No siempre se alcanza esta velocidad, dependiendo
de la aceleracion y deceleracion configuradas y de
la posicion de destino fijada.
Limites:
Velocidad de arranque/parada < Velocity < velocidad
maxima

Direction INPUT INT 1 Sentido de movimiento del eje

Solo se evalua si "Médulo” esta activado. "Objeto

tecnolégico > Configuracion > Parametros avanza-

dos > Modulo > Activar médulo”

Los ejes PTO ignoran el parametro.

0 El signo de la velocidad (parametro "Veloci-
ty") determina el sentido de movimiento.

1 Sentido positivo
(La posicion de destino se alcanza en sen-
tido positivo)

2 Sentido negativo
(La posicion de destino se alcanza en sen-
tido negativo)

3 Recorrido mas corto
(Partiendo de la posicién actual, la tecnolo-
gia selecciona el recorrido mas corto a la
posicion de destino)

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE | Posicién absoluta de destino alcanzada

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE | Orden en proceso

CommandAborted | OUTPUT BOOL FALSE TRUE | La orden ha sido interrumpida por otra
durante su procesamiento.

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE | Ha ocurrido un error al ejecutar la orden. La
causa del error se puede consultar en los
parametros "ErrorlD" y "Errorinfo".

ErrorlD OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de error|(Pagina 277) del parametro

"Error"
Errorinfo OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de informacion de error|(Pagina 277)
del pardmetro "ErrorID"
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Consulte también
MC_Power: Habilitar, bloquear eje a partir de V6 (Pagina|213)
MC_Reset: Acusar errores, reiniciar un objeto tecnoldgico a partir de V6|(Pagina 219)
MC_Home: Referenciar eje, ajustar punto de referencia a partir de V6|(Pagina 221)
MC_Halt: Parar eje a partir de V6 (Pagina|227)
MC_MoveRelative: Posicionar eje de forma relativa a partir de V6 (Pagina 236)
MC_MoveVelocity: Mover eje con especificacion de velocidad a partir de V6 |(Pagina 240)
MC_Movedog: Mover eje en modo Jog a partir de V6 (Pagina 246)

MC_CommandTable: Ejecutar peticiones de eje como secuencia de movimientos a partir de
V6/(Pagina 250)

MC_ChangeDynamic: Modificar ajustes dinamicos del eje a partir de V6 (Pagina 253)

MC_ReadParam: Leer de forma continuada datos de movimiento de un eje de
posicionamiento a partir de V6 (Pagina 256)

MC_WriteParam: Escribir variable del eje de posicionamiento a partir de V6 (Pagina 258)

Configuracion - Médulo (solo conexion PROFIdrive/analdgica del accionamiento)
(Pagina 92)
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11.1.5.2 MC_MoveAbsolute: Diagrama de funciones a partir de V6

Diagrama de funcionamiento
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Los siguientes valores han sido configurados en la ventana de configuracion
Dinamica > General:

® Aceleracion: 10.0

® Deceleracion: 10.0

Seccion Un eje es desplazado por una orden MC_MoveAbsolute a la posicion absoluta 1000.0. En cuanto se alcanza
la posicion de destino el sistema lo notifica mediante "Done_1". Con "Done_1" = TRUE se lanza otra orden
A MC_MoveAbsolute, con posicion de destino 1500.0. Debido a los tiempos de reaccion (p.ej. tiempo de ciclo
del programa de usuario, ...) se produce una breve parada del eje (ver representacion ampliada). En cuanto
se alcanza con éxito la nueva posicion de destino el sistema lo notifica mediante "Done_2".

Seccion Una orden MC_MoveAbsolute activa es interrumpida por otra orden MC_MoveAbsolute. La interrupcion se
notifica mediante "Abort_1". A continuacion, el eje se mueve con la nueva velocidad hasta la nueva posicion
B de destino 1500.0. En cuanto se alcanza la nueva posicién de destino el sistema lo notifica mediante "Do-
ne_2".
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11.1.6 MC_MoveRelative
11.1.6.1 MC_MoveRelative: Posicionar eje de forma relativa a partir de V6
Descripcién

La instruccion de Motion Control "MC_MoveRelative" inicia un movimiento de
posicionamiento relativo respecto a la posicion inicial.

Requisitos
® El objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento se ha configurado correctamente.

® El egje esta habilitado.

Comportamiento de relevo

La orden MC_MoveRelative puede ser interrumpida por las siguientes érdenes de Motion
Control:

® Orden MC_Home Mode =3
e Orden MC_Halt

e Orden MC_MoveAbsolute
e Orden MC_MoveRelative

® Orden MC_MoveVelocity

e Orden MC_Moveldog

e Orden MC_CommandTable

La nueva orden MC_MoveRelative interrumpe las siguientes 6rdenes en curso de Motion
Control:

® Orden MC_Home Mode = 3
® Orden MC_Halt

® Orden MC_MoveAbsolute
® Orden MC_MoveRelative

® Orden MC_MoveVelocity

® Orden MC_Movedog

® Orden MC_CommandTable
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Parametros
Parametro Declaracién | Tipo de datos Valor por Descripcion
defecto
Axis INPUT TO_PositioningA | - Objeto tecnoldgico del eje
Xis
Execute INPUT BOOL FALSE Inicio de la orden con flanco ascendente
Distance INPUT REAL 0.0 Trayecto de posicionamiento
Limites:
-1.0E12 < Distance < 1.0E12
Velocity INPUT REAL 10.0 Velocidad del eje
No siempre se alcanza esta velocidad, dependiendo
de la aceleracion y deceleracion configuradas y del
trayecto fijado.
Limites:
Velocidad de arranque/parada < Velocity < velocidad
maxima

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE | Posicion de destino alcanzada

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE | Orden en proceso

CommandAborted | OUTPUT BOOL FALSE TRUE | La orden ha sido interrumpida por otra
durante su procesamiento.

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE | Ha ocurrido un error al ejecutar la orden.
La causa del error se puede consultar en
los parametros "ErrorlD" y "Errorinfo".

ErrorlD OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de error|(Pagina|277) del parametro

"Error"

Errorinfo OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de informacion de error|(Pagina 277)

del parametro "ErrorID"

Consulte también

MC_Power: Habilitar, bloquear eje a partir de V6 (Pagina|213)

MC_Reset: Acusar errores, reiniciar un objeto tecnolégico a partir de V6|(Pagina 219)
MC_Home: Referenciar eje, ajustar punto de referencia a partir de V6|(Pagina|221)
MC_Halt: Parar eje a partir de V6 (Pagina 227)

MC_MoveAbsolute: Posicionar eje de forma absoluta a partir de V6 (Pagina 231)
MC_MoveVelocity: Mover eje con especificacion de velocidad a partir de V6 |(Pagina 240)
MC_Movedog: Mover eje en modo Jog a partir de V6 (Pagina 246)

MC_CommandTable: Ejecutar peticiones de eje como secuencia de movimientos a partir de
V6/|(Pagina 250)

MC_ChangeDynamic: Modificar ajustes dinamicos del eje a partir de V6 (Pagina 253)

MC_ReadParam: Leer de forma continuada datos de movimiento de un eje de
posicionamiento a partir de V6 (Pagina 256)

MC_WriteParam: Escribir variable del eje de posicionamiento a partir de V6 (Pagina 258)
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11.1.6.2

Diagrama de funcionamiento

MC_MoveRelative: Diagrama de funciones a partir de V6
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Los siguientes valores han sido configurados en la ventana de configuracion

Dinamica > General:
® Aceleracion: 10.0

® Deceleracion: 10.0
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Seccion Un eje es desplazado por una orden MC_MoveRelative en la distancia ("Distance") 1000.0. En cuanto se
alcanza la posicion de destino el sistema lo notifica mediante "Done_1". Con "Done_1" = TRUE se lanza otra
A orden MC_MoveRelative con la distancia 500.0. Debido a los tiempos de reaccioén (p.ej. tiempo de ciclo del
programa de usuario, ...) se produce una breve parada del eje (ver representacién ampliada). En cuanto se
alcanza con éxito la nueva posicion de destino el sistema lo notifica mediante "Done_2".

Seccion Una orden MC_MoveRelative activa es interrumpida por otra orden MC_MoveRelative. La interrupcion se
notifica mediante "Abort_1". A continuacion, el eje se mueve con la nueva velocidad hasta recorrer el nuevo
B trayecto ("Distance") 500.0. En cuanto se alcanza la nueva posicion de destino el sistema lo notifica mediante
"Done_2".
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11.1.7 MC_MoveVelocity
11.1.71 MC_MoveVelocity: Mover eje con especificacién de velocidad a partir de V6
Descripcién

La instruccién de Motion Control "MC_MoveVelocity" mueve el eje de forma constante a la
velocidad predeterminada.

Requisitos
® El objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento se ha configurado correctamente.

® E| eje esta habilitado.

Comportamiento de relevo

La orden MC_MoveVelocity puede ser interrumpida por las siguientes érdenes de Motion
Control:

® Orden MC_Home Mode =3
e Orden MC_Halt

e Orden MC_MoveAbsolute
e Orden MC_MoveRelative

® Orden MC_MoveVelocity

e Orden MC_Moveldog

e Orden MC_CommandTable

La nueva orden MC_MoveVelocity interrumpe las siguientes érdenes en curso de Motion
Control:

® Orden MC_Home Mode = 3
® Orden MC_Halt

® Orden MC_MoveAbsolute
® Orden MC_MoveRelative

® Orden MC_MoveVelocity

® Orden MC_MovedJog

® Orden MC_CommandTable

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
240 Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG



Instrucciones
11.1 S7-1200 Motion Control a partir de V6

Parametros
Parametro Declaracién | Tipo de datos Valor por Descripcion
defecto
Axis INPUT TO_SpeedAxis |- Objeto tecnoldgico del eje
Execute INPUT BOOL FALSE Inicio de la orden con flanco ascendente
Velocity INPUT REAL 10.0 Velocidad predeterminada para mover el eje
Limites:
Velocidad de inicio/parada < |Velocity| < velocidad
maxima
(Velocity = 0.0 esté permitido)
Direction INPUT INT 0 Preajuste de sentido
0 Sentido de giro segun el signo del valor del
parametro "Velocity"
1 Sentido de giro positivo
(El signo del valor del parametro "Velocity"
se ignora)
2 Sentido de giro negativo
(El signo del valor del parametro "Velocity"
se ignora)
Current INPUT BOOL FALSE Mantener velocidad actual

FALSE | "Mantener velocidad actual" desactivado.
Se utilizan los valores de los parametros
"Velocity" y "Direction".

TRUE | "Mantener velocidad actual" activado. Los
valores de los parametros "Velocity" y "Di-
rection" no se tienen en cuenta.

En cuanto el eje vuelve a desplazarse a la
velocidad actual, el parametro "InVelocity"
devuelve el valor TRUE.
PositionControlled | INPUT BOOL TRUE FALSE | Modo sin regulacion de posicion

TRUE | Modo con regulacion de posicién

El parametro es valido mientras se ejecuta la orden
MC_MoveVelocity. Después volvera a tener validez
el ajuste de MC_Power.

Si se utiliza un eje PTO, el parametro se ignora.
InVelocity OUTPUT BOOL FALSE TRUE |e "Current"= FALSE:

La velocidad indicada en el parametro
"Velocity" ha sido alcanzada.

e "Current" = TRUE:

El eje se mueve a la velocidad actual
en el momento de arranque.
Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE | Orden en proceso

CommandAborted | OUTPUT BOOL FALSE TRUE | La orden ha sido interrumpida por otra
durante su procesamiento.
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Parametro Declaracién | Tipo de datos Valor por Descripcién
defecto

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE | Ha ocurrido un error al ejecutar la orden. La
causa del error se puede consultar en los
parametros "ErrorlD" y "Errorinfo".

ErrorlD OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de error|(Pagina|277) del pardmetro

"Error"
Errorinfo OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de informacion de error|(Pagina 277)

del parametro "ErrorlD"

Comportamiento

242

Nota
PLCopen version 2.0

La instruccién de Motion Control "MC_MoveVelocity" a partir de V4 es conforme con la
version 2.0 de PLCopen.

Los parametros "InVelocity" y "Busy" muestran su estado con independencia del parametro
"Execute" hasta que la orden es relevada por otra o cancelada con un error. Tenga en
cuenta también al respecto el capitulo Seguimiento de 6rdenes en curso|(Pagina|191).

con velocidad de consigna cero (Velocity = 0.0)

Una orden MC_MoveVelocity con "Velocity" = 0.0 interrumpe (al igual que una orden
MC_Halt) las érdenes de movimiento activas y detiene el eje con la deceleraciéon
configurada.

Una vez alcanzada la parada se muestra en el parametro de salida "InVelocity" el valor
TRUE durante al menos un ciclo de programa.

"Busy" muestra el valor TRUE durante un proceso de deceleracién, cambiando a FALSE
junto con "InVelocity". Si el pardmetro "Execute" = TRUE, "InVelocity" y "Busy" se indican
memorizados.

Cuando inicia la orden MC_MoveVelocity se activa el bit de estado "SpeedCommand" en el
objeto tecnolégico. El bit de estado "ConstantVelocity" con la parada del eje. Ambos bits se
ajustan a la nueva situacién al iniciarse una nueva orden de movimiento.
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Consulte también
MC_Power: Habilitar, bloquear eje a partir de V6 (Pagina|213)
MC_Reset: Acusar errores, reiniciar un objeto tecnoldgico a partir de V6|(Pagina 219)
MC_Home: Referenciar eje, ajustar punto de referencia a partir de V6|(Pagina 221)
MC_Halt: Parar eje a partir de V6 (Pagina|227)
MC_MoveAbsolute: Posicionar eje de forma absoluta a partir de V6|(Pagina|231)
MC_MoveRelative: Posicionar eje de forma relativa a partir de V6 (Pagina 236)
MC_Movedog: Mover eje en modo Jog a partir de V6 (Pagina 246)

MC_CommandTable: Ejecutar peticiones de eje como secuencia de movimientos a partir de
V6/|(Pagina 250)

MC_ChangeDynamic: Modificar ajustes dinamicos del eje a partir de V6 (Pagina 253)

MC_ReadParam: Leer de forma continuada datos de movimiento de un eje de
posicionamiento a partir de V6 (Pagina 256)

MC_WriteParam: Escribir variable del eje de posicionamiento a partir de V6 (Pagina 258)

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG 243



Instrucciones

11.1 §7-1200 Motion Conftrol a partir de V6

11.1.7.2 MC_MoveVelocity: Diagrama de funciones a partir de V6

Diagrama de funcionamiento
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Los siguientes valores han sido configurados en la ventana de configuracion
Dinamica > General:

® Aceleracion: 10.0

® Deceleracion: 10.0
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Seccion Una orden MC_MoveVelocity activa notifica el alcance de la velocidad consignada a través de "InVel_1".
Seguidamente es interrumpida por otra orden MC_MoveVelocity. La interrupcion se notifica mediante
A "Abort_1". En cuanto se alcanza la nueva velocidad de destino 15.0 el sistema lo notifica mediante "InVel_2".
A continuacién el eje continia moviéndose de forma constante a la nueva velocidad.
Seccion Una orden MC_MoveVelocity activa es interrumpida por otra orden MC_MoveVelocity antes de alcanzar la
velocidad consignada. La interrupcién se notifica mediante "Abort_1". En cuanto se alcanza la nueva veloci-
B dad de destino 15.0 el sistema lo notifica mediante "InVel_2". A continuacion el eje continia moviéndose de

forma constante a la nueva velocidad.
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11.1.8 MC_MovedJog
11.1.8.1 MC_Movedog: Mover eje en modo Jog a partir de V6
Descripcién

La instruccién de Motion Control "MC_MoveJog" mueve el eje de forma constante a la
velocidad predeterminada en modo Jog. Utilice esta instruccion de Motion Control para,
p.€j., fines de test y puesta en servicio.

Requisitos
® El objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento se ha configurado correctamente.

® El egje esta habilitado.

Comportamiento de relevo

La orden MC_MovedJog puede ser interrumpida por las siguientes érdenes de Motion
Control:

® Orden MC_Home Mode =3
e Orden MC_Halt

e Orden MC_MoveAbsolute
e Orden MC_MoveRelative

® Orden MC_MoveVelocity

e Orden MC_Moveldog

e Orden MC_CommandTable

La nueva orden MC_MovedJog interrumpe las siguientes 6rdenes en curso de Motion
Control:

® Orden MC_Home Mode = 3
® Orden MC_Halt

® Orden MC_MoveAbsolute
® Orden MC_MoveRelative

® Orden MC_MoveVelocity

® Orden MC_MovedJog

® Orden MC_CommandTable
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Parametros
Parametro Declaracién | Tipo de datos Valor por Descripcion
defecto

Axis INPUT TO_SpeedAxis |- Objeto tecnoldgico del eje

JogForward INPUT BOOL FALSE Mientras el parametro sea TRUE, el eje se movera a
la velocidad predeterminada en el parametro "Velo-
city" en sentido positivo.

JogBackward INPUT BOOL FALSE Mientras el pardmetro sea TRUE, el eje se movera a

la velocidad predeterminada en el parametro "Velo-
city" en sentido negativo.

Si ambos parametros son al mismo tiempo TRUE, el eje se detiene con la deceleracién configurada. En los parametros
"Error", "ErrorlD" y "Errorinfo" se muestra un error.

Velocity INPUT REAL 10.0 Preajuste de velocidad para el modo Jog.
Limites:
Velocidad de arranque/parada < Velocity < velocidad
maxima

PositionControlled | INPUT BOOL TRUE FALSE | Modo sin regulacion de posicion

TRUE | Modo con regulacion de posicion

El parametro es valido mientras se ejecuta la orden
MC_Movedog. Después volvera a tener validez el
ajuste de MC_Power.

Si se utiliza un eje PTO, el parametro se ignora.

InVelocity OUTPUT BOOL FALSE TRUE | La velocidad indicada en el parametro
"Velocity" ha sido alcanzada.

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE | Orden en proceso

CommandAborted | OUTPUT BOOL FALSE TRUE | La orden ha sido interrumpida por otra
durante su procesamiento.

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE | Ha ocurrido un error al ejecutar la orden. La
causa del error se puede consultar en los
parametros "ErrorlD" y "Errorinfo".

ErrorlD OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de error|(Pagina|277) del parametro
"Error"
Errorinfo OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de informacion de error (Pagina 277)

del pardmetro "ErrorID"
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Consulte también

248

MC_Power: Habilitar, bloquear eje a partir de V6 (Pagina 213)

MC_Reset: Acusar errores, reiniciar un objeto tecnoldgico a partir de V6|(Paginal219)
MC_Home: Referenciar eje, ajustar punto de referencia a partir de V6|(Pagina 221)
MC_Halt: Parar eje a partir de V6 (Pagina|227)

MC_MoveAbsolute: Posicionar eje de forma absoluta a partir de V6|(Pagina|231)
MC_MoveRelative: Posicionar eje de forma relativa a partir de V6 (Pagina 236)
MC_MoveVelocity: Mover eje con especificacién de velocidad a partir de V6 (Pagina 240)

MC_CommandTable: Ejecutar peticiones de eje como secuencia de movimientos a partir de
V6|(Pagina|250)

MC_ChangeDynamic: Modificar ajustes dinamicos del eje a partir de V6 (Pagina 253)

MC_ReadParam: Leer de forma continuada datos de movimiento de un eje de
posicionamiento a partir de V6 (Pagina 256)

MC_WriteParam: Escribir variable del eje de posicionamiento a partir de V6 (Pagina 258)
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11.1.8.2

11.1 S7-1200 Motion Control a partir de V6

MC_Movedog: Diagrama de funciones a partir de V6

Diagrama de funcionamiento
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Los siguientes valores han sido configurados en la ventana de configuracion
Dindmica > General:
® Aceleracion: 10.0
® Deceleracion: 5.0
Seccion "Jog_F" permite mover el eje en sentido positivo en modo Jog. En cuanto se alcanza la velocidad de destino
50.0 el sistema lo notifica a través de "InVel_1". Tras desactivar "Jog_F" el eje frena hasta pararse del todo.
A
Seccion "Jog_B" permite mover el eje en sentido negativo en modo Jog. En cuanto se alcanza la velocidad de destino
-50.0 el sistema lo notifica a través de "InVel_1".
B

Si estéa activado "Jog_B", el valor del parametro "Velocity" se modifica a 25.0. "InVel_1" se desactiva y el eje
frena. En cuanto se alcanza la nueva velocidad de destino -25.0 el sistema lo notifica mediante "InVel_1".
Tras desactivar "Jog_B" el eje frena hasta pararse del todo.
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11.1.9 MC_CommandTable

11.1.9.1 MC_CommandTable: Ejecutar peticiones de eje como secuencia de movimientos a
partir de V6

Descripcién

La instruccion de Motion Control "MC_CommandTable" reune varias 6rdenes individuales de
control de un eje en una secuencia de movimientos. La "MC_CommandTable" esta
disponible para ejes con conexidén de accionamiento mediante PTO (Pulse Train Output).

Requisitos

El objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento se ha insertado y configurado
correctamente.

El accionamiento esta conectado mediante PTO (Pulse Train Output).
El objeto tecnoldgico Tabla de 6rdenes se ha insertado y configurado correctamente.

El eje esta habilitado.

Comportamiento de relevo

La orden MC_CommandTable puede ser cancelada por las siguientes érdenes de Motion
Control:

Orden MC_Home Mode = 3
Orden MC_Halt

Orden MC_MoveAbsolute
Orden MC_MoveRelative
Orden MC_MoveVelocity
Orden MC_MovedJog

Orden MC_CommandTable

La nueva orden MC_CommandTable cancela las siguientes 6rdenes de Motion Control en
curso:

Orden MC_Home Mode =3
Orden MC_Halt

Orden MC_MoveAbsolute
Orden MC_MoveRelative
Orden MC_MoveVelocity
Orden MC_MovedJog

Orden MC_CommandTable

La orden Motion Control en curso se cancela cuando se inicia la primera orden
"Positioning Relative", "Positioning Absolute", "Velocity set point" o "Halt".
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Parametros

Parametro Declaracién | Tipo de datos Valor por Descripcion

defecto

Axis INPUT TO_SpeedAxis |- Objeto tecnoldgico del eje

Com- INPUT TO_CommandT | - Objeto tecnoldgico de la tabla de érdenes

mandTable able

Execute INPUT BOOL FALSE Inicio de la tabla de 6rdenes con flanco ascendente

StartStep INPUT INT 1 Indicacién que sefala a partir de qué paso debe proce-

sarse la tabla de ordenes.
Limites:
1 < StartStep < EndStep

EndStep INPUT INT 32 Indicacion que sefiala hasta qué paso debe procesarse

la tabla de 6rdenes.
Limites:
StartStep < EndStep < 32

Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE | La tabla de érdenes se ha procesado correcta-
mente

Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE | La tabla de érdenes se encuentra en proceso

CommandA- | OUTPUT BOOL FALSE TRUE | La tabla de érdenes ha sido cancelada por otra

borted orden durante el procesamiento.

Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE | Durante el procesamiento de la tabla de 6rde-
nes se ha producido un error. La causa del error
se puede consultar en los parametros "Error|D"
y "Errorinfo".

ErrorlD OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de error|(Pagina|277) del parametro "Error"

Errorinfo OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de informacion de error|(Pagina 277) del

parametro "ErrorID"

CurrentStep | OUTPUT INT 0 Paso de la tabla de érdenes que se encuentra actual-

mente en preparacion

StepCode OUTPUT WORD 16#0000 Valor numérico/patrén de bits definido por el usuario que

corresponde a la etapa actualmente en procesamiento
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Consulte también
MC_Power: Habilitar, bloquear eje a partir de V6 (Pagina 213)
MC_Reset: Acusar errores, reiniciar un objeto tecnoldgico a partir de V6|(Paginal219)
MC_Home: Referenciar eje, ajustar punto de referencia a partir de V6|(Pagina 221)
MC_Halt: Parar eje a partir de V6 (Pagina|227)
MC_MoveAbsolute: Posicionar eje de forma absoluta a partir de V6|(Pagina|231)
MC_MoveRelative: Posicionar eje de forma relativa a partir de V6 (Pagina 236)
MC_MoveVelocity: Mover eje con especificacion de velocidad a partir de V6 (Pagina 240)
MC_Movedog: Mover eje en modo Jog a partir de V6 (Pagina 246)
MC_ChangeDynamic: Modificar ajustes dinamicos del eje a partir de V6 (Pagina 253)

MC_ReadParam: Leer de forma continuada datos de movimiento de un eje de
posicionamiento a partir de V6 (Pagina 256)

MC_WriteParam: Escribir variable del eje de posicionamiento a partir de V6 (Pagina 258)
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11.1.10 MC_ChangeDynamic

11.1.10.1 MC_ChangeDynamic: Modificar ajustes dinamicos del eje a partir de V6

Descripcién

La instrucciéon de Motion Control "MC_ChangeDynamic" permite modificar los ajustes
siguientes del eje:

® Modificar valor del tiempo de aceleracion (aceleracion)
® Modificar valor del tiempo de deceleracion (deceleracion)

® Modificar valor del tiempo de deceleracion de parada de emergencia (deceleracion de
parada de emergencia)

® Modificar valor del tiempo de redondeo (tirén)

El efecto del cambio se puede consultar en la descripcion de las variables (Pagina 304).

Requisitos

El objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento se ha configurado correctamente.

Comportamiento de relevo

Una orden MC_ChangeDynamic no puede ser cancelada por ninguna otra orden de Motion
Control.

Una nueva orden MC_ChangeDynamic no cancela ninguna orden de Motion Control en
Curso.
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Parametro
Parametro | Declaracién | Tipo de datos Valor por Descripcién
defecto
Axis INPUT TO_SpeedAxis |- Objeto tecnologico del eje
Execute INPUT BOOL FALSE Inicio de la orden con flanco ascendente
Change- INPUT BOOL FALSE TRUE | Modificar tiempo de posicionamiento segun el
RampUp parametro de entrada "RampUpTime":
RampUp- INPUT REAL 5.00 Tiempo (en segundos) que debe pasar para acelerar el eje
Time sin limitacion de tirones desde la parada a la velocidad
maxima configurada.
El cambio afecta al valor de la variable <Nombre del
eje>.Config.DynamicDefaults.Acceleration. El efecto de los
cambios puede consultarse en la descripcion de esta varia-
ble.
Change- INPUT BOOL FALSE TRUE | Tiempo de deceleracion segun el parametro de
RampDown entrada "RampDownTime" modificado
RampDown | INPUT REAL 5.00 Tiempo (en segundos) que debe pasar para decelerar el
Time eje sin limitacion de tirones desde la velocidad maxima
configurada hasta su detencion
El cambio afecta al valor de la variable <Nombre del
eje>.Config.DynamicDefaults.Deceleration . El efecto de los
cambios puede consultarse en la descripcion de esta varia-
ble.
Chan- INPUT BOOL FALSE TRUE | Modificar tiempo de deceleraciéon de parada de
geEmer- emergencia segun el parametro de entrada
gency "EmergencyRampTime"
Emergen- INPUT REAL 2.00 Tiempo (en segundos) que debe transcurrir para decelerar
cyRampTi- el eje sin limitacion de tirones en el modo de parada de
me emergencia desde la velocidad maxima configurada hasta
la velocidad cero
El cambio afecta al valor de la variable <Nombre del
eje>.Config.DynamicDefaults.EmergencyDeceleration . El
efecto de los cambios puede consultarse en la descripcion
de esta variable.
ChangelJer- | INPUT BOOL FALSE TRUE | Modificar tiempo de redondeo segun el parametro
kTime de entrada "JerkTime"
JerkTime INPUT REAL 0.25 Tiempo de redondeo (en segundos) que se aplica a la ram-
pa de aceleracion y deceleracion del eje
El cambio afecta al valor de la variable <Nombre del
eje>.Config.DynamicDefaults.Jerk . El efecto de los cam-
bios puede consultarse en la descripcidon de esta variable.
Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE | Los valores modificados se han escrito en el DB
tecnolégico. En la descripcién de las variables se
indica cuando surte efecto la modificacion.
Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE | Ha ocurrido un error al ejecutar la orden. La causa
del error se puede consultar en los parametros
"ErrorlD" y "Errorinfo".
ErrorlD OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de error|(Pagina/277) del parametro "Error"
Errorinfo OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de informacion de error|(Pagina 277) del pa-
rametro "ErrorID"
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Nota

En los parametros de entrada "RampUpTime", "RampDownTime", "EmergencyRampTime" y
"JerkTime" se pueden indicar valores que excedan los valores limite admisibles de los
parametros resultantes: "aceleracién", "deceleracion”, "deceleracion de parada de
emergencia" y "tirén".

Teniendo en cuenta las ecuaciones y limites del capitulo "Dinamica|(Paginal99)", recuerde
que las entradas que efectue deben encontrarse dentro del rango permitido.

Consulte también
MC_Power: Habilitar, bloguear eje a partir de V6|(Pagina 213)
MC_Reset: Acusar errores, reiniciar un objeto tecnoldgico a partir de V6|(Pagina 219)
MC_Home: Referenciar eje, ajustar punto de referencia a partir de V6|(Pagina 221)
MC_Halt: Parar eje a partir de V6|(Pagina|227)
MC_MoveAbsolute: Posicionar eje de forma absoluta a partir de V6|(Pagina|231)
MC_MoveRelative: Posicionar eje de forma relativa a partir de V6 (Pagina 236)
MC_MoveVelocity: Mover eje con especificacion de velocidad a partir de V6|(Pagina 240)
MC_Movedog: Mover eje en modo Jog a partir de V6 (Pagina 246)

MC_CommandTable: Ejecutar peticiones de eje como secuencia de movimientos a partir de
V6 /|(Pagina 250)

MC_ReadParam: Leer de forma continuada datos de movimiento de un eje de
posicionamiento a partir de V6 (Pagina 256)

MC_WriteParam: Escribir variable del eje de posicionamiento a partir de V6 (Pagina 258)

Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V6...7 (Pagina 304)
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11.1.11 MC_ReadParam

11.1.11.1 MC_ReadParam: Leer de forma continuada datos de movimiento de un eje de
posicionamiento a partir de V6

Descripcién

La instrucciéon de Motion Control "MC_ReadParam" permite la lectura continua de los datos
de movimiento y avisos de estado de un eje. El valor actual de las correspondientes
variables se determina al iniciarse la orden.

Pueden leerse los siguientes datos de movimiento y avisos de estado:

® A partir de la version tecnolégica V4:

Posicion de consigna del eje
Velocidad de consigna y real del eje
Distancia actual del eje hasta la posicién de destino

Posicion de destino del eje

® A partir de la version tecnolégica V5, ademas:

Requisitos

Posicion real del eje
Velocidad real del eje

Error de seguimiento actual
Estado del accionamiento
Estado del encoder

Bits de estado

Bits de error

El objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento se ha configurado correctamente.

Comportamiento de relevo

Una orden MC_ReadParam no puede ser cancelada por ninguna otra orden de Motion
Control.

Una nueva orden MC_ReadParam no cancela ninguna orden de Motion Control en curso.
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Parametro Declaracién | Tipo de datos Valor por

defecto

Descripcién

Enable INPUT BOOL FALSE

TRUE | Leer la variable determinada a través de "Para-
meter" y almacenar el valor en la direccion de

destino determinada a través de "Value".

FALSE | No actualizar datos de movimiento parametriza-
dos

INPUT VARIANT -

(REAL)

Parameter

Puntero VARIANT en el valor que se debe leer. Las si-
guientes variables son admisibles:

e <Nombre de eje>.Position
e <Nombre de eje>.Velocity
e <Nombre de eje>.ActualPosition
e <Nombre de eje>.ActualVelocity

e <Nombre de eje>.StatusPositioning.<Nombre de varia-
ble>

e <Nombre de eje>.StatusDrive.<Nombre de variable>
e <Nombre de eje>.StatusSensor.<Nombre de variable>
e <Nombre de eje>.StatusBits.<Nombre de variable>

e <Nombre de eje>.ErrorBits.<Nombre de variable>

La descripcion de las variables y estructuras de variables
mencionadas se encuentra en el anexo Variables del obje-
to tecnoldgico Eje de posicionamiento V6...7 (Pagina 304).

INOUT VARIANT -

(REAL)

Value

Puntero VARIANT en la variable de destino o en la direc-
cion de destino en la que se debe escribir el valor leido.

Valid OUTPUT BOOL FALSE

TRUE | El valor leido es valido.

FALSE | El valor leido no es valido.

Busy OUTPUT BOOL FALSE

TRUE | Orden en proceso

Error OUTPUT BOOL FALSE

TRUE | Ha ocurrido un error al ejecutar la orden. La cau-
sa del error se puede consultar en los parametros

"ErrorlD" y "Errorinfo”.

ErrorlD OUTPUT WORD 16#0000

Identificador de error|(Pagina|277) del parametro "Error"

Errorinfo OUTPUT WORD 16#0000

Identificador de informacion de error|(Pagina|277) del
parametro "ErrorlD"
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Consulte también
MC_Power: Habilitar, bloquear eje a partir de V6 (Pagina 213)
MC_Reset: Acusar errores, reiniciar un objeto tecnoldgico a partir de V6|(Paginal219)
MC_Home: Referenciar eje, ajustar punto de referencia a partir de V6|(Pagina 221)
MC_Halt: Parar eje a partir de V6 (Pagina|227)
MC_MoveAbsolute: Posicionar eje de forma absoluta a partir de V6 (Pagina 231)
MC_MoveRelative: Posicionar eje de forma relativa a partir de V6 (Pagina 236)
MC_MoveVelocity: Mover eje con especificacion de velocidad a partir de V6 |(Pagina 240)
MC_Movedog: Mover eje en modo Jog a partir de V6 (Pagina 246)

MC_CommandTable: Ejecutar peticiones de eje como secuencia de movimientos a partir de
V6|(Pagina|250)

MC_ChangeDynamic: Modificar ajustes dinamicos del eje a partir de V6 (Pagina 253)

MC_WriteParam: Escribir variable del eje de posicionamiento a partir de V6 (Pagina 258)

11.1.12 MC_WriteParam

11.1.12.1 MC_WriteParam: Escribir variable del eje de posicionamiento a partir de V6

Descripcién

La instrucciéon de Motion Control "MC_WriteParam™ permite escribir variables del objeto
tecnoldgico Eje de posicionamiento en el programa de usuario. A diferencia de la asignacién
de valores de las variables en el programa de usuario, "MC_WriteParam™ también puede
modificar valores de variables de solo lectura.

Las variables que se pueden escribir en las distintas condiciones, asi como el momento en
el que se hacen efectivos los cambios, se pueden consultar en la descripcion de las
variables del objeto tecnoldgico (Pagina 304).

Requisitos
® El objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento se ha configurado correctamente.

® Para escribir variables que solo son legibles en el programa de usuario, el eje debe estar
bloqueado.

® | as variables cuya modificacion requiere un reinicio no se pueden escribir con
"MC_WriteParam".

Comportamiento de relevo

Una orden MC_WriteParam no puede ser cancelada por ninguna otra orden de Motion
Control.

Una nueva orden MC_WriteParam no cancela ninguna orden de Motion Control en curso.
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Parametro
Parametro Declaracién Tipo de datos Valor por defec- | Descripcién
to
Parameter INPUT VARIANT (BOOL, INT, | - Puntero VARIANT en la variable del obje-
DINT, UDINT, REAL) to tecnoldgico (Pagina 304) Eje de posi-
cionamiento (direccion de destino)
Value INPUT VARIANT (BOOL, INT, | - Puntero VARIANT en el valor (direccion
DINT, UDINT, REAL) de origen) que se desea escribir.
Execute INPUT BOOL FALSE Inicio de la orden con flanco ascendente
Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE Se ha escrito el valor
Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE Orden en proceso
Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE Ha ocurrido un error al ejecu-
tar la orden. La causa del error
se puede consultar en los
parametros "ErrorID" y "Erro-
rinfo".
ErrorlD OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de error|(Pagina|277) del
parametro "Error"
Errorinfo OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de informacion de error
(Pagina|277) del pardmetro "ErrorID"

Consulte también

MC_Power: Habilitar, bloquear eje a partir de V6 (Pagina|213)

MC_Reset: Acusar errores, reiniciar un objeto tecnolégico a partir de V6|(Pagina 219)
MC_Home: Referenciar eje, ajustar punto de referencia a partir de V6|(Pagina|221)
MC_Halt: Parar eje a partir de V6 (Pagina 227)

MC_MoveAbsolute: Posicionar eje de forma absoluta a partir de V6 (Pagina 231)
MC_MoveRelative: Posicionar eje de forma relativa a partir de V6 (Pagina 236)
MC_MoveVelocity: Mover eje con especificacion de velocidad a partir de V6 |(Pagina 240)
MC_Movedog: Mover eje en modo Jog a partir de V6 (Pagina 246)

MC_CommandTable: Ejecutar peticiones de eje como secuencia de movimientos a partir de
V6/|(Pagina 250)

MC_ChangeDynamic: Modificar ajustes dinamicos del eje a partir de V6 (Pagina 253)

MC_ReadParam: Leer de forma continuada datos de movimiento de un eje de
posicionamiento a partir de V6 (Pagina 256)

Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V6...7 (Pagina 304)
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12.1 Utilizando varios ejes con el mismo PTO

Utilice la funcionalidad de Motion Control de la CPU S7-1200 para utilizar varios objetos
tecnoldgicos Eje de posicionamiento con el mismo PTO (Pulse Train Output) y, de esta
forma, con las mismas salidas de la CPU. Ello resulta adecuado, p.ej., para utilizar a través
de un PTO diversas configuraciones de eje para diferentes procesos de produccion. Es
posible alternar a voluntad entre estas configuraciones de eje, tal y como se describe a
continuacion. La siguiente representacion muestra las principales relaciones funcionales:

Objeto tecnoldgico
MC_Power_Instanz_1 "Eje de posicionamiento_1" PTOA

S (Pulse Train Output 1)

Configuracion del eje 1

Objeto tecnoldgico
MC_Power_Instanz_2 "Eje de posicionamiento_2"

&

Configuracién del eje 2

Objeto tecnoldgico
MC_Power_Instanz_X "Eje de posicionamiento_X"

Ef

Configuracion del eje X

En el ejemplo ilustrado, varios objetos tecnolégicos Eje de posicionamiento, cada uno con
una configuracion propia de eje, utilizan el mismo PTO. En el programa de usuario se debe
llamar cada eje con una llamada propia de la instruccién de Motion Control "MC_Power" con
un bloque de datos de instancia propio. En cada momento el PTO puede ser utilizado cada
vez por un solo eje. El eje que utiliza el PTO en el instante actual lo indica con la variable
<Nombre de eje>.StatusBits.Activated = TRUE.
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Cambio del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento

262

El siguiente esquema de programa muestra como cambiar entre diversos objetos
tecnoldgicos y, con ello, entre diversas configuraciones de eje. Para poder utilizar el mismo
PTO con diferentes ejes sin indicaciones de error, solamente se deben llamar instrucciones
de Motion Control del eje que debe utilizarse actualmente.

La siguiente representacién muestra lo anterior utilizando la instruccién de Motion Control
"MC_Power" como ejemplo:

_I_I'/d._ EN Objeto tecnologico
amada i o : -
inactiva MC_Power_Instanz_1 Eje de posicionamiento_1 PTO1
a . (Pulse Train Output 1)
——————EN Objeto tecnolégico
Llamada nes s : "
activa MC_Power_Instanz_2 Eje de posicionamiento_2
&=
Enable = TRUE StatusBits.Activated = TRUE
Error = FALSE ErrorBits.HwUsed = FALSE
————EN Objeto tecnolégico
Llamada

MC_Power_Instanz_X "Eje de posicionamiento_X"
&=

Las variables del eje activado (aqui "eje de posicionamiento_2") muestran las siguientes

visualizaciones tipicas en el programa de usuario:

® <Nombre de eje>.StatusBits.Activated = TRUE

® <Nombre de eje>.ErrorBits. HWUsed = FALSE

inactiva

Proceda como se describe a continuaciéon para cambiar el objeto tecnoldgico Eje de
posicionamiento. El ejemplo muestra el cambio del "Eje de posicionamiento_2" al "Eje de
posicionamiento_1":

1. Finalice los eventuales movimientos en curso del "Eje de posicionamiento_2" activado

2. Bloquee el "Eje de posicionamiento_2" con la pertinente instruccién de Motion Control
"MC_Power" mediante el parametro de entrada Enable = FALSE

3. Compruebe si se ha bloqueado el "Eje de posicionamiento_2" con una operacion légica Y
del parametro de salida Status = FALSE de la instruccién de Motion Control "MC_Power"
y la variable del objeto tecnolégico <nombre del eje>.StatusBits.Enable = FALSE.

4. Desactive la llamada condicionada de las instrucciones de Motion Control para el "Eje de
posicionamiento_2"

5. Active la llamada condicionada de las instrucciones de Motion Control para el "Eje de
posicionamiento_1". Con la primera llamada de la correspondiente instruccion de Motion
Control "MC_Power" se desactiva el "Eje de posicionamiento_2" y se activa el "Eje de
posicionamiento_1".
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6. Desbloquee el "Eje de posicionamiento_1" con la instruccion de Motion Control
"MC_Power" mediante el parametro de entrada Enable = TRUE.

7. Compruebe la habilitacion del "Eje de posicionamiento_1" realizada con una operacién
I6gica Y del parametro de salida Status = TRUE de la instruccion de Motion Control
"MC_Power" y la variable del objeto tecnolégico <Nombre de

eje>.StatusBits.Enable = TRUE.

Basicamente se pueden llamar también ciclicamente todas las instrucciones de Motion
Control de todos los ejes que operan con un PTO.

Llamada

activa MC_Power Instanz_1
Enable = FALSE
Error = TRUE
EN
Llamada
activa MC_Power_Instanz_2
Enable = TRUE
Error = FALSE
Llamada

activa MC_Power_Instanz_X

Enable = FALSE
Error = TRUE

Objeto tecnolégico
"Eje de posicionamiento_1" PTO1

Ege

StatusBits.Activated = FALSE
ErrorBits.HwUsed = TRUE

(Pulse Train Output 1)

Objeto tecnoldgico
"Eje de posicionamiento_2"

&_

StatusBits.Activated = TRUE
ErrorBits.HwUsed = FALSE

Objeto tecnologico
"Eje de posicionamiento_X"

&
StatusBits.Activated = FALSE
ErrorBits.HwUsed = TRUE

Un eje (aqui "Eje de posicionamiento_2") queda activado al habilitarlo.

Al contrario de lo que ocurre con la llamada condicionada, las instrucciones de Motion
Control de los ejes desactivados (aqui "Eje de posicionamiento_1"y "Eje de
posicionamiento_x") muestran errores. Las variables de estos ejes muestran el estado
<Nombre de eje>.StatusBits.Activated = FALSE y <Nombre de

eje>.ErrorBits.HWUsed = TRUE.

Utilice la llamada condicionada de las instrucciones de Motion Control si desea configurar el
programa de usuario sin indicaciones de error.

Consulte también

Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V4...5/(Pagina 426)

Utilizar varios accionamientos con el mismo PTO (Pagina 264)

Realizar un seguimiento de las peticiones de clases de prioridad superiores (niveles de

procesamiento) (Pagina 265)

Casos especiales al utilizar finales de carrera por software para conexion del accionamiento

mediante PTO (Pagina 268)

Lista de los ErrorID y las Errorinfos (objetos tecnolégicos V4...5) (Pagina|374)
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12.2

Utilizar varios accionamientos con el mismo PTO

Si desea utilizar varios accionamientos de forma alternativa, puede utilizarlos con un PTO
conjunto mediante una conmutacién (Pulse Train Output). La siguiente representacion
muestra la estructura basica de conexion:

SIEMENS

Signal Board

2 567 0
5 EEEES EEEEES

Salidas de impulso y de sentido

La conmutacion de los accionamientos puede ser controlada, si fuera necesario, por el
programa de usuario, a través de una salida digital. Si se precisan diferentes
configuraciones de eje para los diferentes accionamientos, éstas se deben conmutar para el
PTO. Encontrara mas informacién al respecto en|"Utilizar varios ejes con el mismo PTO"
(Pagina 261).

Consulte también

264

Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V4...5/(Pagina 426)
Utilizando varios ejes con el mismo PTO (Pagina 261)

Realizar un seguimiento de las peticiones de clases de prioridad superiores (niveles de
procesamiento)|(Pagina|265)

Casos especiales al utilizar finales de carrera por software para conexion del accionamiento
mediante PTO (Pagina/268)

Lista de los ErrorID y las Errorinfos (objetos tecnoldgicos V4...5) (Pagina|374)
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12.3 Realizar un seguimiento de las peticiones de clases de prioridad
superiores (niveles de procesamiento)

Segun la aplicacién puede resultar necesario tener que iniciar 6rdenes de Motion Control
(p-ej. con control de alarma) en una clase de prioridad superior.

Para el seguimiento de estado, las llamadas a las instrucciones de Motion Control se deben
efectuar con poca distancia temporal. Si las instrucciones de Motion Control de la clase
superior de prioridad se llaman una sola vez o a intervalos de tiempo muy dilatados, las
ordenes de Motion Control no se pueden seguir suficientemente. En este caso existe la
posibilidad de efectuar un seguimiento a posteriori en el OB de ciclo. Para cada inicio de
una orden de Motion Control de la clase superior de prioridad debe existir un bloque de
datos de instancia no utilizado actualmente. El siguiente diagrama de flujo muestra como
iniciar érdenes de Motion Control en una clase de prioridad superior (p.ej. OB de alarma del
proceso) y realizar un seguimiento a posteriori en el OB de ciclo.
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266

OB de ciclo

Mas codigo general
de programa

—

Variable:
DBx_utilizado =
TRUE?

No

Llamada de la instruccion
Motion Control con DBx y
"Execute" = TRUE
(leer estado de la peticion)

Peticion Motion Control,
¢sfinalizada o cancelada?

Llamada de la instruccion Motion
Control con DBx y
"Execute" = FALSE

(preparar DB para primera utilizacién)

v

Inicializar variable:

DBx_utilizado

¢Todos los DBs
disponibles
consultados?

DBx = siguiente

DB disponible

Mas codigo general
de programa

Punto de control
del ciclo

OB de alarma de proceso
Inicio del OB de
alarma de proceso ?

Mas cédigo general
de programa

—
Variable: No

DBx_utilizado =
TRUE?

g

¢Todos los DBs Si
disponibles 1
consultados?

Nol

DBx = siguiente
DB disponible

Ajustar variable:

DBx_utilizado

-

Llamada de la instruccion
Motion Control con DBx y
"Execute" = TRUE
(inicio de la peticién)

A 4

Error
(no hay suficientes
DBs disponibles)

4

Mas coédigo general
de programa

Fin del OB de g)

alarma de proceso

En funcion de la frecuencia de las 6rdenes de Motion Control a iniciar se debe haber
generado una cantidad suficiente de bloques de datos de instancia. En las variables
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DBx_utilizado el usuario debe especificar el bloque de datos de instancia empleado
actualmente.

Inicio de la orden de Motion Control en el OB de alarma de proceso

Mediante consultas binarias de las variables DBx_utilizado (naranja) se busca un bloque de
datos de instancia no utilizado en ese instante. Si se encuentra, el bloque de datos de
instancia utilizado se identifica como "utilizado" (verde) y la orden de Motion Control se inicia
con este bloque de datos de instancia (azul).

A continuacién se procesan eventualmente otras partes del programa del OB de alarma del
proceso y posteriormente se regresa al OB de ciclo.

Seguimiento de las 6rdenes de Motion Control iniciadas en el OB de ciclo

En el OB de ciclo se comprueba con la variable DBx_utilizado (violeta) la utilizacién de todos
los bloques de instancia disponibles.

Si un bloque de datos de instancia esta siendo utilizado (orden de Motion Control en
proceso), se procede a llamar la instruccion de Motion Control y el parametro de entrada
Execute = TRUE, para leer los avisos de estado (rojo).

Si la orden ha sido procesada o cancelada se contintia con las siguientes medidas (azul
verdoso):

® | lamada de la instruccion de Motion Control con el parametro de entrada
Execute = FALSE

® Reajuste de la variable DBx_utilizado

Con ello finaliza el seguimiento de la orden y el bloque de datos de instancia vuelve a estar
disponible para ser utilizado nuevamente.

Consulte también
Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V4...5/(Pagina 426)
Utilizando varios ejes con el mismo PTO (Pagina 261)
Utilizar varios accionamientos con el mismo PTO (Pagina 264)

Casos especiales al utilizar finales de carrera por software para conexion del accionamiento
mediante PTO (Pagina/268)

Lista de los ErrorID y las Errorinfos (objetos tecnolégicos V4...5) (Pagina|374)
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12.4 Casos especiales al utilizar finales de carrera por software para
conexion del accionamiento mediante PTO

12.4.1 Finales de carrera por software y el proceso de referenciaciéon

La parametrizacion inadecuada de 6rdenes de referenciado puede influir en la deceleracién
del eje hasta el final de carrera por software. Tenga en cuenta los siguientes ejemplos a la
hora de realizar su programacion.

Ejemplo 1:
Mientras se ejecuta un comando de movimiento, la posicion actual del eje se desplaza
mediante una orden de referenciado (p.ej. definir punto de referencia) en sentido del final de
carrera por software. Aun es posible parar el eje hasta alcanzar el final de carrera por
software:

Anterior posicion Nueva posicion Final de carrera s
del gje del eje por software

(@ | La curva verde muestra el movimiento sin orden de referenciado. El eje frena con la deceleracion configurada, paran-
dose antes de la posicion del final de carrera por software.

@) Con la orden de referenciado se fija una nueva posicién del eje. De esta forma se omite el area entre la antigua y la
nueva posicion del gje.
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Condicionado por la nueva posicion del eje, tedricamente el eje se pararia con la deceleracion configurada detras de
la posicion del final de carrera por software (curva roja).

Dado que ya no es posible frenar con la deceleracion configurada, el eje se mueve realmente conforme a la curva
azul. Después de moverse a una marcha constante, el eje frena con la deceleracién de parada de emergencia confi-
gurada, y se para en la posicion del final de carrera por software.

Ejemplo 2:

Mientras se ejecuta un comando de movimiento, la posicion actual del eje se desplaza
mediante una orden de referenciado (p.ej. definir punto de referencia) en sentido del final de
carrera por software. Al contrario de lo que ocurre en el ejemplo 1, ya no es posible parar el
eje hasta alcanzar el final de carrera por software. El eje traspasa la posicion del final de
carrera por software.

Nueva posicion Final de carrera s
del eje por software

Anterior posicion
del eje

La curva verde muestra el movimiento sin orden de referenciado. El eje frena con la deceleracion configurada, paran-
dose antes de la posicion del final de carrera por software.

Con la orden de referenciado se fija una nueva posicion del eje. De esta forma se omite el area entre la antigua y la
nueva posicion del eje.

Condicionado por la nueva posicion del eje, tedricamente el eje se pararia con la deceleracion configurada muy por
detras de la posicion del final de carrera por software (curva roja).

® © O O

Dado que ya no es posible frenar con la deceleracion configurada, el eje se mueve realmente conforme a la curva
azul. El eje frena con la deceleracion de parada de emergencia configurada. No obstante, la deceleracion de parada
de emergencia no es suficiente para parar el eje en la posicidon del final de carrera por software. El eje sobrepasa la
posicion del final de carrera por software.
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12.4 Casos especiales al utilizar finales de carrera por sofiware para conexion del accionamiento medjante
PTO

Ejemplo 3:

Mientras se produce la operacion de frenado, la posicion actual del eje se desplaza
mediante una orden de referenciado (p. €j., Ajustar punto de referencia) en sentido del final
de carrera por software. Aun es posible parar el eje hasta alcanzar el final de carrera por
software:

Nueva posicién Final de carrera s
del eje por software

Anterior posicién
del eje

La curva verde muestra el movimiento sin orden de referenciado. El eje frena con la deceleracion configurada, paran-
dose antes de la posicion del final de carrera por software.

Con la orden de referenciado se fija una nueva posicién del eje. De esta forma se omite el area entre la antigua y la
nueva posicion del eje.

Condicionado por la nueva posicién del eje, tedricamente el eje se pararia con la deceleracion configurada detras de
la posicion del final de carrera por software (curva roja).

® @ ®| ©

Dado que ya no es posible frenar con la deceleracion configurada, el eje se mueve realmente conforme a la curva
azul. Después de moverse a una marcha constante, el eje frena con la deceleracion de parada de emergencia confi-
gurada, y se para en la posicion del final de carrera por software.
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12.4 Casos especiales al utilizar finales de carrera por software para conexion del accionamiento medjante PTO

Ejemplo 4:

Mientras se produce la operacion de frenado, la posicion actual del eje se desplaza
mediante una orden de referenciado (p. €j., Ajustar punto de referencia) en sentido del final
de carrera por software. Al contrario de lo que ocurre en el ejemplo 3, ya no es posible parar
el eje hasta alcanzar el final de carrera por software. El eje traspasa la posicion del final de
carrera por software.

Nueva posicién Final de carrera s
del eje por software

Anterior posicién
del eje

La curva verde muestra el movimiento sin orden de referenciado. El eje frena con la deceleracion configurada, paran-
dose antes de la posicion del final de carrera por software.

Con la orden de referenciado se fija una nueva posicion del eje. De esta forma se omite el area entre la antigua y la
nueva posicion del eje.

Condicionado por la nueva posicion del eje, tedricamente el eje se pararia con la deceleracion configurada muy por
detras de la posicion del final de carrera por software (curva roja).

Dado que ya no es posible frenar con la deceleracion configurada, el eje se mueve realmente conforme a la curva
azul. El eje frena con la deceleracion de parada de emergencia configurada. No obstante, la deceleracion de parada
de emergencia no es suficiente para parar el eje en la posicidon del final de carrera por software. El eje sobrepasa la
posicion del final de carrera por software.

® © O O
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12.4 Casos especiales al utilizar finales de carrera por software para conexion del accionamiento mediante
PTO

Consulte también

Finales de carrera por software en relacién con los cambios de posicionamiento del final de
carrera por software. |(Pagina 272)

Final de carrera por software y modificaciones en la dinamica (Pagina 272)

Comportamiento del eje ante la respuesta de los limites de posicion (Pagina 96)

12.4.2 Finales de carrera por software en relacién con los cambios de posicionamiento
del final de carrera por software.

Con una modificacién poco favorable de la posicion del final de carrera por software
mientras se ejecuta el programa de usuario, es posible acortar de forma abrupta la distancia
entre la posicion actual del eje y la posicion del final de carrera por software.

La reaccion del eje que se produce es similar a la descrita en el capitulo|Finales de carrera
por software y el proceso de referenciacién|(Pagina|268).

Consulte también
Finales de carrera por software y el proceso de referenciacion (Pagina 268)
Final de carrera por software y modificaciones en la dinamica (Pagina 272)

Comportamiento del eje ante la respuesta de los limites de posicion (Pagina 96)

12.4.3 Final de carrera por software y modificaciones en la dinamica

En combinacién con érdenes de movimiento de relevo se puede influir en la deceleracion
del eje en el area del final de carrera por software. Esto es posible cuando la orden de
movimiento que la releva se inicia con una deceleracion inferior (Variable <Nombre de
eje>.DynamicDefaults.Deceleration). Tenga en cuenta los siguientes ejemplos a la hora de
realizar su programacion.

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
272 Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG



Anexo

12.4 Casos especiales al utilizar finales de carrera por software para conexion del accionamiento medjante PTO

Ejemplo 1:

Mientras se mueve el eje, la orden de desplazamiento en curso es relevada por otra orden
de movimiento con una deceleracion inferior:

P

N

Se inicia el siguiente Final de carrera s
movimiento por software

O) La tendencia de la curva verde muestra el movimiento de una orden en curso sin relevo. El eje frena con la decelera-
cion configurada, parandose antes de la posicion del final de carrera por software.

Condicionado por la orden de movimiento de relevo con una deceleracion inferior, el eje se pararia teéricamente
detras de la posicion del final de carrera por software (curva roja).

®

® | Dado que ya no es posible frenar con la deceleracion configurada de la orden de movimiento de relevo, el eje se
mueve realmente conforme a la curva azul. Después de moverse a una marcha constante, el eje frena con la decele-
racion de parada de emergencia, parandose en la posicion del final de carrera por software.
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12.4 Casos especiales al utilizar finales de carrera por software para conexion del accionamiento mediante
PTO

Ejemplo 2:

Mientras se frena el eje, la orden de desplazamiento en curso es relevada por otra orden de
movimiento con una deceleracion inferior:

Se inicia el siguiente Final de carrera
movimiento por software

@ La tendencia de la curva verde muestra el movimiento de una orden en curso sin relevo. El eje frena con la decelera-
cion configurada, parandose antes de la posicion del final de carrera por software.

Debido a la orden de movimiento de relevo con una deceleracion inferior, el eje se pararia tedricamente muy por
detras de la posicion del final de carrera por software (curva roja).

® Dado que ya no es posible frenar con la deceleracion configurada de la orden de movimiento de relevo, el eje se
mueve realmente conforme a la curva azul. Después de moverse a una marcha constante, el eje frena con la decele-
racion de parada de emergencia, parandose en la posicion del final de carrera por software.

S)

Consulte también
Finales de carrera por software y el proceso de referenciacion (Pagina 268)

Finales de carrera por software en relacién con los cambios de posicionamiento del final de
carrera por software. (Pagina|272)

Comportamiento del eje ante la respuesta de los limites de posicién|(Pagina|96)
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12.5 Reduccion de la velocidad para una duracion breve de posicionamiento

12.5 Reduccién de la velocidad para una duracién breve de
posicionamiento

Si la duracion planificada del posicionamiento es < 2 ms, la velocidad de la orden de
posicionamiento puede ser reducida por la CPU.

La orden se ejecuta con una velocidad reducida en todo el recorrido. La velocidad reducida
(impulsos/s) se calcula con la férmula siguiente:

® Velocidad reducida = niumero de impulsos que deben emitirse * 500 Hz

Si la duracion planificada del posicionamiento es >= 2 ms, no se efectua ninguna reduccién
de la velocidad.

12.6 Adaptacion dinamica de la velocidad de arranque/parada

Debido a la configuracion de los limites de velocidad (velocidad de arranque/parada,
velocidad maxima), de los valores dinamicos (aceleracién, deceleracion, tirén), asi como de
la velocidad de destino de la orden de desplazamiento, en determinadas circunstancias
puede ocurrir que la CPU cambie la velocidad de arranque/parada dinamicamente.

Este es el caso si, p. €j., al haber configurado una velocidad de arranque/parada baja, el
tiempo necesario para los primeros impulsos es mas largo que el que puede ser necesario
para toda la aceleracion. En estos casos el primer impulso se emite a una velocidad
superior a la velocidad de arranque/parada configurada. Los impulsos siguientes también se
adaptan dinamicamente, de tal modo que el proceso de aceleracion pueda finalizar en el
tiempo especificado.

En caso de posibles pérdidas de impulsos, procure que el hardware utilizado
(accionamiento) esté adaptado a esta situacion, o bien cambie los ajustes dinamicos del eje
para evitar la adaptacién dinamica de la velocidad de arranque/parada.
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12.7 Mover eje sin regulacion de posicion en caso de trabajos de mantenimiento o reparacion

12.7

Mover eje sin regulacién de posicion en caso de trabajos de
mantenimiento o reparacién

En caso de servicio técnico, puede resultar necesario mover sin regulacion de posiciéon un
accionamiento PROFIdrive o un accionamiento con interfaz de accionamiento analdgica.

Este puede ser el caso, p. €j., si los valores del encéder no son validos o son erréneos.

Las siguientes instrucciones de Motion Control influyen en el estado de la regulacién de
posicion:

Habilitar accionamientos sin regulacién de posicién con MC_Power

Inicie el eje con la instruccién de Motion Control MC_Power StartMode = 0 en
funcionamiento sin regulacién de posicion.

El funcionamiento sin regulacion de posicion es posible hasta que otra instruccién de Motion
Control modifica el estado de la regulacién de posicion.

MC_MoveVelocity

MC_Movedog

MC_MoveVelocity con PositionControlled = FALSE fuerza el funcionamiento sin regulacion
de posicion.

MC_MoveVelocity con PositionControlled = TRUE fuerza el funcionamiento con regulacién
de posicion.

El funcionamiento con regulacién de posicion seleccionado también se mantiene tras
finalizar MC_MoveVelocity

MC_Movedog con PositionControlled = FALSE fuerza el funcionamiento sin regulacion de
posicion.

MC_Movedog con PositionControlled = TRUE fuerza el funcionamiento con regulacion de
posicion.

El funcionamiento con regulacién de posicion seleccionado también se mantiene tras
finalizar MC_MoveJog.

MC_Home, MC_MoveRelative, MC_MoveAbsolute

MC_Halt

Las instrucciones de Motion Control MC_Home, MC_MoveRelative y MC_MoveAbsolute
fuerzan el funcionamiento con regulacién de posicion.
La regulacion de posicién también se mantiene activa tras finalizar la orden.

La instruccién "MC_Halt" de Motion Control se ejecuta en los modos con y sin regulacién de
posicion.
El estado de la regulacién de posicion no se modifica.

Consulte también

276

MC_Power: Habilitar, bloquear eje a partir de V6 |(Pagina 213)
MC_Halt: Parar eje a partir de V6|(Pagina|227)

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG



Anexo
12.8 Lista de los ErrorlD y las Errorinfos (objefos tecnoldgicos V6...V7)

12.8 Lista de los ErrorlD y las Errorinfos (objetos tecnolégicos V6...V7)

12.8.1 Resumen de los errores y los ErrorlD

Las siguientes tablas recogen una relacién de todos los ErrorID y Errorinfos que pueden ser
mostrados en las instrucciones de Motion Control. Junto a la causa del error se muestran
también ayudas para eliminar los errores.

En caso de errores de funcionamiento con parada del eje, este se detendra en funciéon de la
reaccion a error. Reacciones a error posibles:

e Retirar habilitacion

Se emite la consigna 0 y se retira la habilitacion. En funcién de la configuracién, el eje se
frena en el accionamiento y se para.

e Parada con rampa de parada de emergencia

Los comandos de movimiento en curso se cancelan. El eje se frena sin limitaciéon de
tirones y se para mediante la deceleracidon de parada de emergencia configurada en
"Objeto tecnoldgico > Parametros avanzados > Dinamica > Parada de emergencia".

Resumen de los errores y los ErrorlD

Error ErrorlD

Error de funcionamiento con parada del eje 16#8000-16#8013
(Pagina 278)

Error de funcionamiento sin parada del eje|(Pa- | 16#8200-16#820C
gina 282)

Error de parametros de bloque (Pagina 285) 16#8400-16#8412
Error de configuracion del eje (Pagina 288) 16#8600-16#864B
Error de configuracion de la tabla de érdenes 16#8700-16#8704
(Pagina 302)

Errores internos (Pagina| 303) 16#8FF
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12.8 Lista de los ErrorlD y las Errorinfos (objetos tecnologicos V6...V/7)

12.8.2

ErroriD 16#8000-16#8013

Error de funcionamiento con parada del eje

ErrorlD | Errorinfo | Descripcion Solucién Reaccion a error
16#8000 Error de accionamiento, fallo de "Accionamiento listo" -
16#0001 |- Confirmar el error con la instruccién
"MC_Reset"; proporcionar la sefial del
accionamiento; eventualmente iniciar de
nuevo la orden
16#8001 Final de carrera por SW inferior activado -
16#000E | Se ha alcanzado la posicion del final Confirmar el error con la instruccién
de carrera por software inferior con la | "MC_Reset"; abandonar el final de ca-
deceleracion actual configurada rrera por software con una orden de
16#000F | Se ha alcanzado la posicion del final | desplazamiento en sentido positivo
de carrera por software inferior con la
deceleracion de parada de emergencia
16#0010 | Se ha rebasado la posicion del final de Retirar habilita-
carrera por software inferior con la cion
deceleracion de parada de emergencia
16#8002 Final de carrera por SW superior activado -
16#000E | Se ha alcanzado la posicion del final Confirmar el error con la instruccion
de carrera por software superior con la | "MC_Reset"; abandonar el final de ca-
deceleracion actual configurada rrera por software con una orden de
16#000F | Se ha alcanzado la posicién del final | désplazamiento en sentido negativo
de carrera por software superior con la
deceleracion de parada de emergencia
16#0010 | Se ha rebasado la posicion del final de Retirar habilita-
carrera por software superior con la cion
deceleracion de parada de emergencia
16#8003 Final de carrera por HW inferior alcanzado Si el acciona-
16#000E | El final de carrera por hardware inferior | Confirmar el error con el eje habilitado | Miento se conec-
ha sido alcanzado. Se ha frenado el con la instruccion "MC_Reset"; abando- | @ @ traves de
eje con la deceleracion de parada de | nar el final de carrera por hardware con | PTO (Pf“se Train
emergencia. una orden de marcha en sentido positi- | QutPut):
(no se ha encontrado el sensor del vo. Parada con ram-
punto de referencia durante una bus- pa de parada de
queda activa del mismo) emergencia
Si el acciona-
miento se conec-
ta a través de
PROFIdrive /
salida analégica:
Retirar habilita-
cion
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12.8 Lista de los ErrorlD y las Errorinfos (objefos tecnoldgicos V6...V7)

ErrorlD | Errorinfo | Descripcion Solucion Reaccién a error
16#8004 Final de carrera por HW superior alcanzado Si el acciona-
16#000E | El final de carrera por hardware supe- | Confirmar el error con el eje habilitado | Miento se conec-
rior ha sido alcanzado. Se ha frenado | con la instruccion "MC_Reset": abando- | @ @ traves de )
el eje con la deceleracion de parada | nar el final de carrera por hardware con | PTO (Pylse Train
de emergencia. una orden de marcha en sentido negati- Output):
(no se ha encontrado el sensor del vo. Parada con ram-
punto de referencia durante una bus- pa de parada de
queda activa del mismo) emergencia
Si el acciona-
miento se conec-
ta a través de
PROFIdrive /
salida analégica:
Retirar habilita-
cion
16#8005 PTO y HSC ya estan siendo utilizados por otro eje -
16#0001 |- El eje ha sido configurado de forma
incorrecta:
Corregir la configuracién del PTO (Pulse
Train Output) / HSC (High Speed Coun-
ter) y cargarla en el controlador
Varios ejes deben trabajar con un PTO:
Otro eje utiliza el PTO / HSC. Si el eje
actual debe asumir el control, se debe
bloquear el otro eje con "MC_Power"
Enable = FALSE.
Ver también "Utilizando varios ejes con
el mismo PTO"|(Pagina 261).
16#8006 Se ha producido un error de comunicacién en el panel de mando del eje Retirar habilita-
16#0012 | Se ha producido un error de desbor- | Revise la conexion del cable y vuelvaa | €1ON
damiento de tiempo. hacer clic en el botén "Control manual”.
16#8007 Imposible habilitar el eje -
16#0025 | Ejecutando restart. Espere hasta que haya concluido el
restart del eje.
16#0026 | Ejecutando carga en el estado operati- | Espere hasta que haya concluido la
vo RUN operacion de carga.
16#8008 Sentido de movimiento no permitido -
16#002E | El sentido de movimiento seleccionado |« Cambie el sentido de movimiento y
no esta permitido. reinicie la orden.
16#002F | No es posible un movimiento invertido |, Adapte el sentido de giro permitido
con el sentido seleccionado. en la configuracién del objeto tecno-
I6gico en "Parametros avanzados >
Mecanica". Reinicie la orden.
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12.8 Lista de los ErrorlD y las Errorinfos (objetos tecnologicos V6...V/7)

ErrorlD | Errorinfo | Descripcién Solucién Reaccién a error
16#8009 No se ha encontrado sensor de referencia/marca cero del encoder Parada con ram-
16#0033 | Error de configuracién, hardware o ¢ Conecte un dispositivo adecuado. pa de para_da de
montaje del encdder o del sensor del o . emergencia
. e Compruebe el dispositivo (conexio-
punto de referencia.
nes).
e Compare la configuracién de HW
Config y del objeto tecnoldgico.
16#800A Aviso de averia del encéder Retirar habilita-
16#0001 |- Compruebe el dispositivo en cuantoa | ¢1ON
16#0034 | Error de hardware en el encéder funcionamiento, enlaces y conexiones.
16#0035 | Encdder sucio
16#0036 | Error al leer el valor absoluto del encé- | Compare el tipo de encdder en el para-
der metro del accionamiento o del encoder
P979 con los datos de configuracion del
objeto tecnoldgico.
16#0037 | Vigilancia de marca cero del encéder | El encdder notifica error en la vigilancia
de marca cero (codigo de fallo 0x0002
en Gx_XIST2, ver perfil PROFIdrive).
Compruebe la compatibilidad electro-
magnética (CEM) de la instalacion.
16#0038 | Encdder en estado "Estacionar” e Busque la causa del error en el
accionamiento o el encoder conec-
tado.
¢ Compruebe si el mensaje de error
se ha producido a consecuencia de
una operacion de puesta en marcha
en el accionamiento o en el encoder.
16#0040 | PROFIdrive: fallo del encéder en el Compruebe el dispositivo en cuanto a
bus (estacion averiada) funcionamiento, enlaces y conexiones.
16#800B Rebase por exceso del rango de la posicion Retirar habilita-
16#0039 | Rebase por exceso del rango en senti- | Referencie el eje en un rango de valo- | €'ON
do positivo res reales valido.
16#003A | Rebase por exceso del rango en senti-
do negativo
16#003B | La modificacién de la posicion real es | Adapte la longitud de médulo al encéder
mayor en un reloj de ciclo de la regula- | utilizado.
cion de posicion que la longitud de
modulo.
16#800C Aviso de averia del accionamiento Retirar habilita-
16#0001 |- Compruebe el dispositivo en cuantoa | €1ON
16#003C | PROFldrive: fallo de la sefial de accio- | funcionamiento, enlaces y conexiones.
namiento "Mando solicitado” Seleccione una ganancia mas pequefa
16#003D | Conexién de accionamiento PROFIdri- | (V) en el cuadro de dialogo "Optimiza-
ve/analdgica: el accionamiento se ha clon-.
desconectado
16#003E | PROFIdrive: fallo del accionamiento en
el bus (estacion averiada)
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ErrorlD | Errorinfo | Descripcion Solucion Reaccién a error
16#800D Se ha rebasado por exceso el error de seguimiento admisible Retirar habilita-
16#0001 | - e Revise la configuracién del lazo de | <"
regulacion.
e Compruebe el sentido del encoder.
e Compruebe la configuracion de la
vigilancia de errores de seguimiento.
16#800E Error en final de carrera por HW Retirar habilita-
16#0042 | Sentido de retirada no permitido con | El sentido de movimiento programado | ¢'°N
final de carrera por HW activo se ha bloqueado debido al final de ca-
rrera por HW activo.
Retire el eje en el sentido opuesto.
16#0043 | Final de carrera por HW con los polos | Compruebe la construccion mecénica
invertidos, retirada imposible de los finales de carrera por HW.
16#0044 | Los dos finales de carrera por HW
estan activos, retirada imposible
16#800F Error en zona de destino Retirar habilita-
16#0045 | Zona de destino no alcanzada La zona de destino no se ha alcanzado | ¢'O"
dentro del tiempo de tolerancia de posi-
cionamiento.
e Revise la configuracion de la vigi-
lancia de posicionamiento.
e Revise la configuracién del lazo de
regulacion.
16#0046 | Nuevo abandono de la zona de destino | Se ha abandonado la zona de destino
dentro del tiempo de permanencia mi-
nimo.
e Revise la configuracién de la vigi-
lancia de posicionamiento.
e Revise la configuracién del lazo de
regulacion.
16#8010 La posicion del final de carrera por SW inferior es mayor que la posicion del final | Retirar habilita-
de carrera por SW superior si el eje no es un eje de valor médulo. cion
16#0001 |- Cambie la posicion de los finales de
carrera por SW.
16#8011 La velocidad de aproximacion al sensor del punto de referencia/la marca cero es | Retirar habilita-
igual a cero. cion
16#000A | El valor es menor o igual que cero. Velocidad de aproximacion > Seleccio-
nar cero
16#8012 La velocidad de referenciado para establecer el punto de referencia es igual a Retirar habilita-
cero. cion
16#000A | El valor es menor o igual que cero. Velocidad de referenciado > Seleccio-
nar cero
16#8013 No se puede asignar el eje al PTO, ya que este esta siendo utilizado por Retirar habilita-
"CTRL_PTO". cién
16#0001 |- Seleccionar otro PTO en la configura-
cion.
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12.8.3 ErroriD 16#8200-16#820C

Error de funcionamiento sin parada del eje

ErrorlD ‘ Errorinfo | Descripcién | Solucién
16#8200 El eje no esta habilitado
| 16#0001 |- | Habilitar el eje; reiniciar la orden
16#8201 El eje ya ha sido habilitado por otra instancia de "MC_Power"
‘ 16#0001 | - | Habilitar el eje solo con una instancia "MC_Power"
16#8202 Rebasado el nimero maximo de drdenes activas simultaneas de Motion Control (max. 200 érdenes
para conexién del accionamiento mediante PTO (Pulse Train Output), max. 100 érdenes para cone-
xi6én del accionamiento a través de PROFIdrive/salida analdgica)
16#0001 |- Reducir el nimero de 6rdenes activas simultdneamente;
volver a iniciar la orden
En el parametro "Busy" = TRUE de la instruccién de Motion
Control se reconoce una orden activa.
16#8203 El eje esta funcionando en este momento en "Control manual" (panel de mando)
16#0001 |- Finalizar el "Control manual"; reiniciar la orden
16#8204 El eje no esté referenciado
16#0001 |- Referenciar el eje con la instruccion "MC_Home"; reiniciar la
orden
16#8205 El eje esta siendo controlado por el programa de usuario (el error s6lo se muestra en el panel de
mando del eje)
16#0013 | El eje esta habilitado en el programa Bloquear eje con la instruccion "MC_Power" y seleccionar
de usuario. nuevamente "Control manual” en el panel de mando del eje
16#8206 Objeto tecnolégico pendiente de activacién
16#0001 |- Active el eje con la instruccién "MC_Power" Ena-
ble = TRUE, o habilite el eje en el panel de mando del eje.
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12.8 Lista de los ErrorlD y las Errorinfos (objefos tecnoldgicos V6...V7)

ErrorlD | Errorinfo | Descripcion Solucion
16#8207 Orden rechazada

16#0001 |-

16#0016 | Referenciado activo en curso; no es Espere a que el referenciado activo finalice o interrumpa el
posible iniciar otro tipo de referencia- referenciado activo con una orden de movimiento, p. €j.,
do. "MC_Halt".

16#0018 | Mientras el eje se esta referenciando | Espere a que el referenciado directo o pasivo termine.
de forma directa o pasiva, no se puede
desplazar con una tabla de 6rdenes.

16#0019 | Durante el procesamiento de una tabla | Espere a que finalice la tabla de érdenes o cancele dicha
de ordenes, el eje no se puede refe- tabla con una orden de movimiento p. €j., "MC_Halt".
renciar de forma directa o pasiva.

16#0052 | La posicién indicada supera el limite Indique un valor de posicién valido en la instruccion de
de valor numérico. Motion Control.

16#0053 | El eje se encuentra en arranque. Espere hasta que el eje esté operativo.

16#0054 | Valor real no valido Para ejecutar una orden "MC_Home", los valores reales

deben ser validos.

Revise el estado de los valores reales. La variable del obje-
to tecnoldgico <Nombre de eje>.StatusSensor.State debe
tener el valor 2 (vélido).

16#0058 | La orden ya se utiliza en otro nivel de | Llamar eje solo con una instancia "MC_Power".
ejecucion.

16#006B | Llamada no admisible en modo sin Habilite el eje con regulacién de posicion con "MC_Power"
regulacion de posicion mediante StartMode = 1.

16#8208 La diferencia entre la velocidad maxima y la velocidad de arranque/parada no es valida

16#0002 | El valor no tiene un formato numérico | Corregir el valor; reiniciar la orden
valido

16#000A | El valor es menor o igual que cero.

16#8209 El valor de aceleracion del TO "Eje" no es valido

16#0002 | El valor no tiene un formato numérico | Corregir el valor; reiniciar la orden
valido

16#000A | El valor es menor o igual que cero.

16#820A No es posible el restart del eje

16#0013 | El eje esta habilitado en el programa Bloquear eje con la instruccion "MC_Power"; ejecutar Res-
de usuario. tart nuevamente

16#0027 | El eje esta funcionando en este mo- Finalizar el "Control manual"; repetir Restart
mento en "Control manual" (panel de
mando)

16#002C | El eje no esté bloqueado. Bloquear el eje; reiniciar la orden

16#0047 | El objeto tecnoldgico no esta listo para | Vuelva a cargar el proyecto.

Restart.

16#0048 | No se cumple la condicion para reini- | Bloquee el objeto tecnoldgico.

ciar el objeto tecnoldgico.
16#820B Imposible ejecutar la tabla de 6rdenes

16#0026 | Ejecutando carga en el estado operati- | Espere hasta que haya concluido la operacion de carga.

vo RUN
16#820C No hay configuracion disponible
16#0001 |- Error interno
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12.8 Lista de los ErrorlD y las Errorinfos (objetos tecnologicos V6...V/7)

ErroriD

Errorinfo

Descripcién

Solucién

16#0014

El hardware seleccionado esta en uso
en otra aplicacion

Llame al teléfono de atencion al cliente.
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12.8 Lista de los ErrorlD y las Errorinfos (objefos tecnoldgicos V6...V7)

12.8.4 ErrorlD 16#8400-16#8412

Error de parametros de bloque

ErrorlD | Errorinfo | Descripcion Solucién

16#8400 El valor del parametro "Position" de la instruccién de Motion Control no es valido

16#0002 | El valor no tiene un formato numérico | Corregir el valor; reiniciar la orden
valido

16#0005 | El valor se encuentra fuera del rango
numeérico (mayor que 1.0E12)

16#0006 | El valor se encuentra fuera del rango
numeérico (menor que -1.0E12)

16#0030 | El valor tiene un formato numérico
erréneo o esté fuera del rango numéri-
co valido

16#8401 El valor del parametro "Distance” de la instruccion de Motion Control no es valido

16#0002 | El valor no tiene un formato numérico | Corregir el valor; reiniciar la orden
vélido

16#0005 | El valor se encuentra fuera del rango
numérico (mayor que 1.0E12)

16#0006 | El valor se encuentra fuera del rango
numérico (menor que -1.0E12)

16#8402 El valor del parametro "Velocity" de la instruccién de Motion Control no es valido

16#0002 | El valor no tiene un formato numérico | Corregir el valor; reiniciar la orden
valido

16#0008 | El valor es mayor que la velocidad
maxima configurada

16#0009 | El valor es inferior a la velocidad de
arranque/parada configurada

16#0024 | El valor es menor que 0

16#0030 | El valor tiene un formato numérico
erréneo o estd fuera del rango numéri-

co valido
16#8403 El valor del parametro "Direction” de la instruccién de Motion Control no es valido
16#0011 | El valor de seleccién no es valido Corregir el valor de seleccidn; reiniciar la orden
16#8404 El valor del parametro "Mode" de la instruccién de Motion Control no es valido
16#0011 | El valor de seleccién no es valido Corregir el valor de seleccidn; reiniciar la orden
16#0015 | El referenciado activo/pasivo no esta Corregir la configuracion y cargar en el controlador; habilitar
configurado el eje y reiniciar la orden
16#0017 | La inversion del sentido en el finalde |« Activar los finales de carrera por hardware mediante la
carrera por hardware esta activada variable <Nombre de eje>.PositionLimits_ HW.Active =

aunque los finales de carrera por

, ) TRUE, reiniciar orden
hardware estan desactivados.

e Corregir la configuracion y cargar en el controlador;
habilitar el eje y reiniciar la orden

16#0055 | Modo no valido en el encoder incre- Inicie un proceso de referenciado para un encoder incre-
mental mental con el parametro "Mode" =0, 1, 2, 3.

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG 285



Anexo

12.8 Lista de los ErrorlD y las Errorinfos (objetos tecnologicos V6...V/7)

ErrorlD | Errorinfo | Descripcion Solucién
16#0056 | Modo no valido en el encdder absoluto | Con un encéder absoluto no es posible un referenciado
pasivo ni activa ("Mode" = 2, 3).
Inicie un proceso de referenciado para un encoder absoluto
con el parametro "Mode" = 0, 1.
16#8405 El valor del parametro "StopMode" de la instruccién de Motion Control no es valido
16#0011 | El valor de seleccién no es valido Corregir el valor de seleccion; habilitar nuevamente el eje
16#8406 Pulsacién simultanea de avance y retroceso no permitida
16#0001 |- Evite la simultaneidad del estado de sefial TRUE de los
pardmetros "JogForward" y "JogBackward"; inicie nueva-
mente la orden.
16#8407 Cambio del eje en la instruccion "MC_Power" permitido tinicamente con eje bloqueado.
16#0001 |- Bloquear eje activo; a continuacion se puede cambiar y
habilitar el eje.
16#8408 El valor del parametro "Axis" de la instruccion de Motion Control no es valido
16#001A | El valor indicado no se corresponde Corregir el valor; reiniciar la orden
con la version exigida del TO
16#001B | El valor indicado no se corresponde
con el tipo exigido del TO
16#001C | El valor indicado no es un bloque de
datos tecnologicos de Motion Control
16#8409 El valor del parametro "CommandTable" de la instruccién de Motion Control no es valido
16#001A | El valor indicado no se corresponde Corregir el valor; reiniciar la orden
con la version exigida del TO
16#001B | El valor indicado no se corresponde
con el tipo exigido del TO
16#001C | El valor indicado no es un bloque de
datos tecnolégicos de Motion Control
16#840A El valor del parametro "StartStep” de la instruccion de Motion Control no es valido
16#000A | El valor es menor o igual que cero. Corregir el valor; reiniciar la orden
16#001D | El paso de inicio es mayor que el paso
final
16#001E | El valor es superior a 32
16#840B El valor del parametro "EndStep" de la instruccién de Motion Control no es valido
16#000A | El valor es menor o igual que cero. Corregir el valor; reiniciar la orden
16#001E | El valor es superior a 32
16#840C El valor del parametro "RampUpTime" de la instruccion de Motion Control no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico | Corregir el valor; reiniciar la orden
valido
16#0005 | El valor se encuentra fuera del rango
numérico (mayor que 1.0E12)
16#000A | El valor es menor o igual que cero.
16#840D El valor del parametro "RampDownTime" de la instruccién de Motion Control no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico | Corregir el valor; reiniciar la orden
valido
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12.8 Lista de los ErrorlD y las Errorinfos (objefos tecnoldgicos V6...V7)

ErrorlD | Errorinfo | Descripcion Solucion
16#0005 | El valor se encuentra fuera del rango
numérico (mayor que 1.0E12)
16#000A | El valor es menor o igual que cero.
16#840E El valor del parametro "EmergencyRampTime" de la instruccién de Motion Control no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico | Corregir el valor; reiniciar la orden
valido
16#0005 | El valor se encuentra fuera del rango
numeérico (mayor que 1.0E12)
16#000A | El valor es menor o igual que cero.
16#840F El valor del parametro "JerkTime" de la instruccion de Motion Control no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico | Corregir el valor; reiniciar la orden
valido
16#0005 | El valor se encuentra fuera del rango
numeérico (mayor que 1.0E12)
16#000A | El valor es menor o igual que cero.
16#8410 El valor del parametro "Parameter” de la instruccién de Motion Control no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico | Corregir el valor; reiniciar la orden
valido
16#000B | La direccion no es valida Cargar la configuracion sin errores en el controlador; volver
a habilitar el eje con la instruccién "MC_Power"
16#0028 | El tipo de datos del puntero VARIANT | Utilizar el tipo de datos apropiado; reiniciar la orden
"Parametro" y "Valor" no son compati-
bles.
16#0029 | El puntero VARIANT "Parametro" no Corregir el puntero VARIANT; reiniciar la orden
sefiala un bloque de datos del objeto
tecnolégico.
16#002A | No se puede leer el valor del puntero | Corregir el puntero VARIANT; reiniciar la orden
VARIANT "Parametro”.
16#002B | No se puede escribir el valor del punte- | Corregir el puntero VARIANT o el valor; reiniciar la orden
ro VARIANT "Parametro”.
16#002C | El eje no esté bloqueado. Bloquear el eje; reiniciar la orden
16#8411 El valor del parametro "Value" de la instruccién de Motion Control no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico | Corregir el valor; reiniciar la orden
valido
16#0005 | El valor se encuentra fuera del rango
numeérico (mayor que 1.0E12)
16#0006 | El valor se encuentra fuera del rango
numeérico (menor que -1.0E12)
16#8412 Valor no valido en el parametro "StartMode" de la instruccion de Motion Control

16#0011

El valor de seleccion no es valido

| Corregir el valor de seleccion; habilitar nuevamente el eje
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12.8 Lista de los ErrorlD y las Errorinfos (objetos tecnologicos V6...V/7)

12.8.5 ErroriDs 16#8600-16#864B

Error de configuracién del eje

ErrorlD | Errorinfo | Descripcion | Solucién
16#8600 Parametrizacion del generador de impulsos (PTO) no vélida
16#000B | La direccion no es valida Cargar la configuracion sin errores en el controlador; volver

1640014 | El hardware seleccionado esta en uso | @ habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"

en otra aplicacion

16#8601 La parametrizacion del contador rapido (HSC) no es valida

16#000B | La direccion no es valida Cargar la configuracion sin errores en el controlador; volver
a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"

16#0014 | El hardware seleccionado esta en uso
en otra aplicacion

16#8602 La parametrizacion de la "salida de habilitacion" no es valida
16#000B | La direccion no es valida Cargar la configuracion sin errores en el controlador; volver
a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
16#8603 La parametrizacion de la "entrada de disponibilidad" no es valida
16#000B | La direccion no es valida Cargar la configuracion sin errores en el controlador; volver
a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
16#8604 El valor de "Impulsos por vuelta del motor" no es valido
16#000A | El valor es menor o igual que 0 Cargar la configuracion sin errores en el controlador; volver

a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"

16#8605 El valor de "Recorrido por vuelta del motor" no es valido

16#0002 | El valor no tiene un formato numérico | Cargar la configuracion sin errores en el controlador; volver
valido a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"

16#0005 | El valor se encuentra fuera del rango
numeérico (mayor que 1.0E12)

16#000A | El valor es menor o igual que 0

16#0030 | El valor tiene un formato numérico e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
erréneo o esta fuera del rango numéri- volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
co valido

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el error con la
instruccion "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario

16#8606 El valor de "Velocidad de arranque/parada" no es valido

16#0002 | El valor no tiene un formato numérico | Cargar la configuracion sin errores en el controlador; volver
valido a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"

16#0003 | El valor es mayor que el limite superior
de hardware

16#0004 | El valor es menor que el limite inferior
de hardware

16#0007 | La velocidad de arranque/parada es
mayor que la velocidad maxima
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ErrorlD | Errorinfo | Descripcion Solucion
16#8607 El valor de "Velocidad maxima" no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico | Cargar la configuracion sin errores en el controlador; volver
valido a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
16#0003 | El valor es mayor que el limite superior
de hardware
16#0004 | El valor es menor que el limite inferior
de hardware
16#0030 | El valor tiene un formato numérico e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
erroneo o esta fuera del rango numeri- volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
co valido . 3 . .

e Corregir el valor erréneo online, confirmar el error con la
instruccién "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario

16#8608 El valor de "Aceleracion” no es valido

16#0002 | El valor no tiene un formato numérico | e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
valido volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"

16#0003 | El valor es mayor que el limite superior | 4 - Gorregir el valor erréneo online, confirmar el error con la
de hardware instruccién "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-

16#0004 | El valor es menor que el limite inferior cesario
de hardware

16#0030 | El valor tiene un formato numérico e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
erroneo o esta fuera del rango numeri- volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
co valido . . . '

e Corregir el valor erréneo online, confirmar el error con la
instruccién "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario

16#8609 El valor de "Deceleracion” no es valido

16#0002 | El valor no tiene un formato numérico | e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
valido volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"

16#0003 | El valor es mayor que el limite superior | 4 - Gorregir el valor erréneo online, confirmar el error con la

instruccion _Rese reiniciar la orden si fuera ne-

de hardware t "MC Reset" | d f

16#0004 | El valor es menor que el limite inferior cesario
de hardware

16#0030 | El valor tiene un formato numérico e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;

erréneo o esta fuera del rango numéri-
co valido

volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"

e Corregir el valor erréneo online, confirmar el error con la
instruccién "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario
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ErrorlD | Errorinfo | Descripcién Solucién
16#860A El valor de "Deceleracion de parada de emergencia" no es valido

16#0002 | El valor no tiene un formato numérico | e  Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
valido volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"

16#0003 | El valor es mayor que el limite superior | Corregir el valor erréneo online, confirmar el error con la
de hardware instruccion "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-

16#0004 | El valor es menor que el limite inferior cesario
de hardware

16#0030 | El valor tiene un formato numérico |« Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
error]?g o esta fuera del rango numeri- volver a habilitar el eje con la instruccién "MC_Power"
co valido

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el error con la
instruccion "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario

16#860B El valor de posicion del final de carrera por software inferior no es valido

16#0002 | El valor no tiene un formato numérico | e  Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
valido volver a habilitar el eje con la instruccién "MC_Power"

16#0005 | El valor se encuentra fuera delrango |, Gorregir el valor erréneo online, confirmar el error con la
numerico (mayor que 1.0E12) instruccion "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-

16#0006 | El valor se encuentra fuera del rango cesario
numérico (menor que -1.0E12)

16#0030 | El valor de posicion del final de carrera
por software inferior es mayor que el
del superior

16#860C El valor de posicién del final de carrera por software superior no es valido

16#0002 | El valor no tiene un formato numérico | e  Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
valido volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"

16#0005 | El valor se encuentra fuera delrango |, Corregir el valor erréneo online, confirmar el error con la
numerico (mayor que 1.0E12) instruccion "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-

16#0006 | El valor se encuentra fuera del rango cesario
numérico (menor que -1.0E12)

16#0030 | El valor tiene un formato numeérico | Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
erréneo o esta fuera del rango numeri- volver a habilitar el eje con la instruccién "MC_Power"
co valido

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el error con la
instruccion "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario

16#860D La direccién del final de carrera por hardware inferior no es valida

16#000B | Direccion no valida Cargar la configuracion sin errores en el controlador; volver

16#000C | La direccion del flanco descendente no | @ habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
es valida

16#000D | La direccion del flanco ascendente no
es valida

16#860E La direccion del final de carrera por hardware superior no es valida

16#000B | Direccion no valida Cargar la configuracion sin errores en el controlador; volver

164#000C | La direccion del flanco descendente no | @ habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
es valida

16#000D | La direccion del flanco ascendente no
es valida
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ErrorlD | Errorinfo | Descripcion Solucion
16#860F El valor de "Offset del punto de referencia" no es valido

16#0002 | El valor no tiene un formato numérico | e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
valido volver a habilitar el eje con la instruccién "MC_Power"

16#0005 | El va’lqr se encuentra fuera del rango |, Corregir el valor erréneo online, confirmar el error con la
numerico (mayor que 1.0E12) instruccién "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-

16#0006 | El valor se encuentra fuera del rango cesario
numérico (menor que -1.0E12)

16#0030 | El valor tiene un formato numérico e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
erroneo o esta fuera del rango numeri- volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
co valido . . . '

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el error con la
instruccién "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario

16#8610 El valor de "Velocidad de aproximacion” no es valido

16#0002 | El valor no tiene un formato numérico | e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
valido volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"

16#0008 | La velocidad es mayor que la veloci- | 4 Corregir el valor erréneo online, confirmar el error con la
dad maxima instruccién "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-

16#0009 | La velocidad es inferior a la velocidad cesario
de arranque/parada

16#0030 | El valor tiene un formato numérico e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
erroneo o esta fuera del rango numeri- volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
co valido . 3 . .

e Corregir el valor erréneo online, confirmar el error con la
instruccién "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario

16#8611 El valor de "Velocidad de referenciado” no es valido

16#0002 | El valor no tiene un formato numérico | e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
valido volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"

16#0008 | La velocidad es mayor que la veloci- | 4 Corregir el valor erréneo online, confirmar el error con la
dad maxima instruccién "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-

16#0009 | La velocidad es inferior a la velocidad cesario
de arranque/parada

16#0030 | El valor tiene un formato numérico e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
erroneo o esta fuera del rango numeri- volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
co valido . . . '

e Corregir el valor erréneo online, confirmar el error con la
instruccién "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario

16#8612 La direccion del sensor del punto de referencia no es valida

16#000B | Direccién no valida Cargar la configuracion sin errores en el controlador; volver

164#000C | La direccion del flanco descendente no | @ habilitar el eje con la instruccion "MC_Power
es valida

16#000D | La direccion del flanco ascendente no
es valida
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12.8 Lista de los ErrorlD y las Errorinfos (objetos tecnologicos V6...V/7)

ErrorlD | Errorinfo | Descripcién Solucién
16#8613 En el referenciado activo, la inversion del sentido en el final de carrera por hardware se encuentra
activada, a pesar de que los finales de carrera por hardware no han sido configurados
16#0001 | - e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el error con la
instruccion "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario

16#8614 El valor de "Tir6n" no es valido

16#0002 | El valor no tiene un formato numérico | Cargar la configuracién sin errores en el controlador;
valido volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"

16#001F | El valor es mayor que el tiron maximo |, Corregir el valor erréneo online, confirmar el error con la
admisible instruccion "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-

16#0020 | El valor es menor que el tirdn minimo cesario
admisible

16#0030 | El valor tiene un formato numérico e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
erréneo o esta fuera del rango numeri- volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
co valido . i . )

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el error con la
instruccion "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario

16#8615 El valor de "Unidad de medida" no es valido
16#0011 | El valor de seleccién no es vélido Cargar la configuracion sin errores en el controlador; volver

a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"

16#8616 La direccion del sensor del punto de referencia no es valida (referenciado pasivo a partir de V4)
16#0011 | El valor de seleccion no es valido e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el error con la
instruccion "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario

16#0030 | El valor tiene un formato numeérico e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
g 9
erréneo o esta fuera del rango numéri- volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
co valido . i . )

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el error con la
instruccion "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario

16#8617 El valor de la variable <Nombre de eje>.Sensor.Sensor[1].ActiveHoming.Mode no es valido
16#0011 | El valor de seleccion no es valido e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
(Valor valido: 2 = referenciado via volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
entrada digital) e Corregir el valor erréneo online, confirmar el error con la
instruccion "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario
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12.8 Lista de los ErrorlD y las Errorinfos (objefos tecnoldgicos V6...V7)

ErrorlD | Errorinfo | Descripcion Solucion
16#8618 El valor de la variable <Nombre de eje>.Sensor.Sensor[1].PassiveHoming.Mode no es valido
16#0011 | El valor de seleccion no es valido e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
(Valor valido: 2 = referenciado via volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
entrada digital) e Corregir el valor erréneo online, confirmar el error con la
instruccién "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario
16#8619 El valor de la variable <Nombre de eje>.Actor.Type no es valido
16#0011 | El valor de seleccion no es valido e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
(Valor valido: 2 = conexion mediante volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
interfaz de impulsos) e Corregir el valor erréneo online, confirmar el error con la
instruccién "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario
16#861A El valor para "Sentido de giro permitido" no es valido
16#0011 | El valor de seleccion no es valido e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
16#002D | "Ambos sentidos" no esta permitido volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
estar\do desconectada la salida de e Corregir el valor erréneo online, confirmar el error con la
sentido instrucciéon "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario
16#861B Factores de transmision de carga erréneos
16#0031 | El valor no es valido. Cargar la configuracion sin errores en el controlador; volver
a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
16#861C Combinacién no valida de datos para referenciado con encéder incremental
16#0031 | El valor no es valido. e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"

e Corregir el valor erréneo online, confirmar el error con la
instruccién "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario

16#861D El tipo de montaje ajustado del encéder no es valido. Valor no admisible en <Nombre de
eje>.Sensor.Sensor[1].MountingMode
16#0011 | El valor de seleccion no es valido e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"

e Corregir el valor erréneo online, confirmar el error con la
instrucciéon "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario

16#861E La configuracién del tamario de la rueda de medida del encéder no es vélida. Valor no admisible en
<Nombre de eje>.Sensor.Sensor[1].Parameter.DistancePerRevolution
16#0030 | El valor tiene un formato numérico

erréneo o esta fuera del rango numéri-
co valido

e Cargar la configuracién sin errores en el controlador;
volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"

e Corregir el valor erréneo online, confirmar el error con la
instruccién "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario
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12.8 Lista de los ErrorlD y las Errorinfos (objetos tecnologicos V6...V/7)

ErrorlD | Errorinfo | Descripcién Solucién
16#861F La configuracion de la resolucion del encéder lineal es erronea. Valor no admisible en <Nombre de
eje>.Sensor.Sensor[1].Parameter.Resolution
16#0030 | El valor tiene un formato numérico e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
erréneo o esta fuera del rango numéri- volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
co valido . , ) .

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el error con la
instruccion "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario

16#8620 La resolucién fina ajustada para Gx_XIST1 no es valida. Valor no admisible en <Nombre de
eje>.Sensor.Sensor[1].Parameter.FineResolutionXist1
16#0030 | El valor tiene un formato numérico e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
erréneo o esta fuera del rango numéri- volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
co valido . i ) .

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el error con la
instruccion "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario

16#8621 La resolucion fina ajustada para Gx_XIST1 en <Nombre de
eje>.Sensor.Sensor[1].Parameter.FineResolutionXist1 no coincide con el ajuste en el parametro
PROFIdrive P979
16#0030 | El valor tiene un formato numérico e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
erréneo o esta fuera del rango numéri- volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
co valido . i . )

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el error con la
instruccion "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario

16#8622 Valor no admisible en <Nombre de eje>.Actor.Interface.AddressIn ni en <Nombre de
eje>.Actor.Interface.AddressOut
16#0011 | El valor de seleccién no es vélido Cargar la configuracion sin errores en el controlador; volver
a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
16#8623 El valor ajustado en la variable <Nombre del eje>.Sensor.Sensor[1].Type no es valido.
16#0011 | El valor de seleccién no es vélido Cargar la configuracion sin errores en el controlador; volver
a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
16#8624 El sistema de encoder ajustado no es valido. Valor no admisible en <Nombre de
eje>.Sensor.Sensor[1].System
16#0011 | El valor de seleccion no es valido e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el error con la
instruccion "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario

16#8625 El parametro de la vigilancia de posicionamiento es erroneo. Valor no admisible en <Nombre de
eje>.PositioningMonitoring.MinDwellTime
16#0030 | El valor tiene un formato numérico e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
erréneo o esta fuera del rango numeri- volver a habilitar el eje con la instruccién "MC_Power"
co valido . i . )

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el error con la
instruccion "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario

294

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG



Anexo

12.8 Lista de los ErrorlD y las Errorinfos (objefos tecnoldgicos V6...V7)

ErrorlD | Errorinfo | Descripcion Solucion
16#8626 El parametro de la vigilancia de posicionamiento es erréneo. Valor no admisible en <Nombre de
eje>.PositioningMonitoring.Window
16#0030 | El valor tiene un formato numérico e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
erroneo o esta fuera del rango numeri- volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
co valido ) , . i

e Corregir el valor erréneo online, confirmar el error con la
instruccién "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario

16#8627 La configuracién de la interfaz PROFIdrive del valor real es errénea. Valor no admisible en <Nombre
de eje>.Sensor.Sensor[1].Interface.AddressIin o <Nombre de
eje>.Sensor.Sensor[1].Interface.AddressOut

16#0011 | El valor de seleccion no es valido Cargar la configuracion sin errores en el controlador; volver

a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"

16#8628 Factores de regulador erréneos

16#0030 | El valor tiene un formato numérico El valor para la ganancia o el precontrol del lazo de regula-
erréneo o esta fuera del rango numéri- | cién es erréneo.
co valido e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"

e Corregir el valor erréneo online, confirmar el error con la
instruccién "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario (<Nombre del eje>.PositionControl.Kv, <Nombre
del eje>.PositionControl.Kpc)

16#8629 El valor limite para la seial de velocidad cero es erréneo. Valor no admisible en <Nombre de
eje>.StandStillSignal.VelocityThreshold

16#0030 | El valor tiene un formato numérico e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
erréneo o esta fuera del rango numeri- volver a habilitar el eje con la instruccién "MC_Power"
co valido ) X . i

e Corregir el valor erréneo online, confirmar el error con la
instruccién "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario

16#862A El parametro de la vigilancia de posicionamiento es erréneo. Valor no admisible en <Nombre de
eje>.PositioningMonitoring.ToleranceTime

16#0030 | El valor tiene un formato numérico e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
erroneo o esta fuera del rango numeri- volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
co valido . . . '

e Corregir el valor erréneo online, confirmar el error con la
instrucciéon "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario

16#862B Parametrizacién de PROFIBUS incoherente; la suma de Ti y To es mayor que un ciclo DP

16#0030 | El valor tiene un formato numérico Cargar la configuracion sin errores en el controlador; volver
erroneo o esta fuera del rango numéri- | a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
co valido

16#862C El parametro de la vigilancia de velocidad cero es erréneo. Valor no admisible en <Nombre de

eje>.StandStillSignal.MinDwellTime
16#0030 | El valor tiene un formato numérico e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;

erréneo o esta fuera del rango numéri-
co valido

volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"

Corregir el valor erréneo online, confirmar el error con la
instrucciéon "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario
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12.8 Lista de los ErrorlD y las Errorinfos (objetos tecnologicos V6...\/7)

ErrorlD | Errorinfo | Descripcién Solucién
16#862D El parametro de vigilancia de errores de seguimiento es erroneo. Valor no admisible en <Nombre de
eje>.FollowingError.MinValue
16#0030 | El valor tiene un formato numérico e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
erréneo o esta fuera del rango numéri- volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
co valido . i ) .

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el error con la
instruccion "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario

16#862E Valor en <Nombre de eje>.Modulo.Length no admisible
16#0030 | El valor tiene un formato numérico e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
erréneo o esta fuera del rango numéri- volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
co valido . i ) .

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el error con la
instruccion "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario

16#862F Valor en <Nombre de eje>.Modulo.StartValue no admisible
16#0030 | El valor tiene un formato numérico e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
erréneo o esta fuera del rango numeéri- volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
co valido . i ) .

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el error con la
instruccion "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario

16#8630 Valor en <Nombre de eje>.Actor.DriveParameter.ReferenceSpeed no admisible
16#0030 | El valor tiene un formato numérico e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
erréneo o esta fuera del rango numeéri- volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
co valido . i ) .

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el error con la
instruccion "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario

16#8631 La resolucién fina ajustada para Gx_XIST2 no es valida. Valor no admisible en <Nombre de
eje>.Sensor.Sensor[1].Parameter.FineResolutionXist2
16#0030 | El valor tiene un formato numérico e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
erréneo o esta fuera del rango numeri- volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
co valido . i . .

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el error con la
instruccion "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario

16#8632 El nimero de vueltas determinables del encéder no es valido. Valor no admisible en <Nombre de
eje>.Sensor.Sensor[1].Parameter.DeterminableRevolutions
16#0030 | El valor tiene un formato numérico e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
erréneo o esta fuera del rango numéri- volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
co valido . i . )

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el error con la
instruccion "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario
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ErrorlD | Errorinfo | Descripcion Solucion
16#8634 El parametro de vigilancia de errores de seguimiento es erréneo. Valor no admisible en <Nombre de
eje>.FollowingError.MaxValue
16#0030 | El valor tiene un formato numérico e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
erréneo o esta fuera del rango numeri- volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
co valido . . . '

e Corregir el valor erréneo online, confirmar el error con la
instruccién "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario

16#8635 El parametro de vigilancia de errores de seguimiento es erréneo. Valor no admisible en <Nombre de
eje>.FollowingError.MinVelocity
16#0030 | El valor tiene un formato numérico e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
erréneo o esta fuera del rango numéri- volver a habilitar el eje con la instruccién "MC_Power"
co valido . . . '

e Corregir el valor erréneo online, confirmar el error con la
instruccién "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario

16#8636 Factor de regulador erréneo. Valor no admisible del factor de precontrol <Nombre de
eje>.PositionControl.Kpc
16#0030 | El valor tiene un formato numérico e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
erréneo o esta fuera del rango numeri- volver a habilitar el eje con la instruccién "MC_Power"
co valido . . . '

e Corregir el valor erréneo online, confirmar el error con la
instruccién "MC_Reset" y reiniciar la orden si fuera ne-
cesario

16#8637 Valor en <Nombre de eje>.Sensor.Sensor[1].Interface.Type no admisible
16#0011 | El valor de seleccion no es valido Cargar la configuracion sin errores en el controlador; volver
a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
16#8638 Valor en <Nombre de eje>.Sensor.Sensor[1].Interface.HSC no admisible
16#0011 | El valor de seleccion no es valido Cargar la configuracion sin errores en el controlador; volver
a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
16#8639 Error en el accionamiento
16#0049 | Error de configuracion en el dispositivo | Cargar la configuracién sin errores en el controlador; volver
a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
16#004A | La tecnologia requiere un ciclo de Error interno de sistema.
servo mas corto Comprobar la coherencia del proyecto y volver a cargarlo
en el controlador.
16#004B | El driver del dispositivo no se ha inicia- | Para habilitar un objeto tecnolégico, debe haberse iniciali-
lizado durante el arranque zado el driver del actuador.
Volver a iniciar la orden en otro momento.
16#006F | No esta permitido utilizar una misma Comprobar en todos los ejes de esta CPU si se utiliza el
direccién para varios ejes. mismo accionamiento o la misma direccion IO del acciona-
miento o si se solapan las direcciones. Reducir el nUmero
de usos en un eje.
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ErrorlD | Errorinfo | Descripcién Solucién
16#863A Comunicacién con accionamiento defectuosa
16#004C | Error de configuracion en el dispositivo |«  Conectar un dispositivo adecuado.
e Comprobar el dispositivo (conexiones).
e Comparar la configuracion de HW Config y del objeto
tecnolégico.
16#004D | El driver del dispositivo necesita un e Conectar un dispositivo adecuado.
ciclo de servo mas corto . . .
e Comprobar el dispositivo (conexiones).
e Comparar la configuracion de HW Config y del objeto
tecnoldégico.
16#004E | Error en la comunicacion interna con el | Comprobar la coherencia del proyecto y volver a cargarlo
dispositivo en el controlador.
16#863B Error en el encéder
16#0049 | Error de configuracion en el dispositivo | Cargar la configuracion sin errores en el controlador; volver
a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
16#004A | La tecnologia requiere un ciclo de Error interno de sistema.
servo mas corto Comprobar la coherencia del proyecto y volver a cargarlo
en el controlador.
16#004B | El driver del dispositivo no se ha inicia- | Para habilitar un objeto tecnolégico, debe haberse iniciali-
lizado durante el arranque zado el driver del actuador.
Volver a iniciar la orden en otro momento.
16#006F | No esta permitido utilizar una misma Comprobar en todos los ejes de esta CPU si se utiliza el
direccién para varios ejes. mismo accionamiento o la misma direccion 10 del acciona-
miento o si se solapan las direcciones. Reducir el nUmero
de usos en un eje.
16#863C Comunicacién con el encoder defectuosa
16#004C | Error de configuracion en el dispositivo |«  Conectar un dispositivo adecuado.
e Comprobar el dispositivo (conexiones).
e Comparar la configuracion de HW Config y del objeto
tecnoldégico.
16#004D | El driver del dispositivo necesita un e Conectar un dispositivo adecuado.
ciclo de servo mas corto . . .
o Comprobar el dispositivo (conexiones).
e Comparar la configuracion de HW Config y del objeto
tecnoldgico.
16#004E | Error en la comunicacion interna con el | Comprobar la coherencia del proyecto y volver a cargarlo
dispositivo en el controlador.
16#863D Falla la comunicacién con el aparato (accionamiento o encéder)
16#004F | La direccion logica solicitada no es e Conectar un dispositivo adecuado.
valida. . . .
e Comprobar el dispositivo (conexiones).
16#0050 | La direccion de entrada logica solicita- ) L .
da no es valida. . ?omprobar la configuracion de la topologia en HW Con-
ig.
16#0051 | La direccion de salida légica solicitada 9 . B . .
no es valida. e Comparar la configuracion de HW Config y del objeto
tecnoldgico.
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ErrorlD | Errorinfo | Descripcion Solucion
16#863E El valor de la variable "ControlPanel.Input. TimeOut" no es valido (panel de mando del eje)
16#0030 | El valor tiene un formato numérico Corregir el valor en la variable del objeto tecnologico
erroneo o esta fuera del rango numéri- | <Nombre de eje>.ControlPanel.Input.TimeOut.
co valido El valor se indica en milisegundos (ms).
16#863F Valor en <Nombre de eje>.Actor.DriveParameter.MaxSpeed no admisible
16#0030 | El valor tiene un formato numérico Corregir el valor de referencia en el accionamiento y en la
erroneo o esta fuera del rango numéri- | configuracion del objeto tecnolégico a Actor.MaxSpeed/2.
co valido En caso de conexién analdgica del accionamiento, corregir
el valor de referencia en el accionamiento y en la configura-
cion del objeto tecnoldgico a Actor.MaxSpeed/1,17.
16#8640 Error al aplicar automaticamente los parametros de accionamiento en el dispositivo
16#0030 | El valor tiene un formato numérico Corregir el valor.
erréneo o esté fuera del rango numéri-
co valido
16#0059 | El dispositivo no esté asignado a nin- | Desactivar la aplicacion automatica de los parametros en el
gun dispositivo de accionamiento dispositivo.
SINAMICS o no soporta los servicios | completar los parametros requeridos en la configuracion
necesarios para la adaptacion. del eje y cargar de nuevo la configuracion del eje en el
16#005A | La aplicacion automatica de los para- | dispositivo.
metros se interrumpe por falta de re-
Cursos.
16#005B | La aplicacion automatica de los para-
metros solo es posible si el dispositivo
se ha interconectado directamente en
un area de E/S.
16#005C | Velocidad de giro/lineal maxima Comprobar las causas. Desactivar la aplicacion automatica
(p1082): el parametro no existe o su de los parametros en el dispositivo si las causas no se pue-
valor no se puede leer o esta fuera de | den eliminar. Completar los pardmetros requeridos en la
los limites permitidos. La lectura del configuracion del eje y cargar de nuevo la configuracién del
parametro se ha cancelado debido a eje en el dispositivo.
un error notificado por el hardware.
16#005D | Par/fuerza maximos (p1520): el para-
metro no existe o su valor no se puede
leer o esta fuera de los limites permiti-
dos. La lectura del parametro se ha
cancelado debido a un error notificado
por el hardware.
16#005E | Par/fuerza maximos (p1521): el para-
metro no existe o su valor no se puede
leer o esta fuera de los limites permiti-
dos. La lectura del parametro se ha
cancelado debido a un error notificado
por el hardware.
16#005F | Resolucion fina limitacion de fuer-

zal/par (p1544): el parametro no existe
o su valor no se puede leer o esté
fuera de los limites permitidos. La
lectura del parametro se ha cancelado
debido a un error notificado por el
hardware.

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG

299



Anexo

12.8 Lista de los ErrorlD y las Errorinfos (objetos tecnologicos V6...V/7)

ErroriD

Errorinfo

Descripcién

Solucién

16#0060

Velocidad de giro nominal/velocidad
lineal nominal (p2000): el parametro no
existe o su valor no se puede leer o
esta fuera de los limites permitidos. La
lectura del parametro se ha cancelado
debido a un error notificado por el
hardware.

16#0061

Par/fuerza nominal (p2003): el para-
metro no existe o su valor no se puede
leer o esta fuera de los limites permiti-
dos. La lectura del parametro se ha
cancelado debido a un error notificado
por el hardware.

16#0070

No se han podido leer los pardmetros
del dispositivo.

Comprobar la comunicacion con el dispositivo.

16#8641

Error en la aplicacion automatica de los

parametros de encdder en el dispositivo

16#0030

El valor tiene un formato numérico
erroneo o esta fuera del rango numéri-
co valido

Corregir el valor.

16#0059

El dispositivo no esta asignado a nin-
gun dispositivo de accionamiento
SINAMICS o no soporta los servicios
necesarios para la adaptacion.

Desactivar la aplicacion automatica de los parametros en el
dispositivo. Completar los parametros requeridos en la
configuracion del eje y cargar de nuevo la configuracion del
eje en el dispositivo.

16#005A

La aplicaciéon automatica de los para-
metros se interrumpe por falta de re-
Cursos.

16#005B

La aplicacion automatica de los para-
metros solo es posible si el dispositivo
se ha interconectado directamente en
un area de E/S.

16#0062

Sistema de encdéder (r0979[1/11].0): un
parametro no existe o su valor no se
puede leer o esta fuera de los limites
permitidos. La lectura del parametro se
ha cancelado debido a un error notifi-
cado por el hardware.

Comprobar las causas. Desactivar la aplicacion automatica
de los parametros en el dispositivo si las causas no se pue-
den eliminar. Completar los parametros requeridos en la
configuracion del eje y cargar de nuevo la configuracion del
eje en el dispositivo.

16#0063

Resolucion de encoder (r0979[2/12]):
un parametro no existe o su valor no

se puede leer o estéa fuera de los limi-
tes permitidos. La lectura del parame-
tro se ha cancelado debido a un error
notificado por el hardware.

16#0064

Resolucion fina de encéder Gx_XIST1
(r0979[3/13]): un parametro no existe o
su valor no se puede leer o esta fuera
de los limites permitidos. La lectura del
parametro se ha cancelado debido a
un error notificado por el hardware.
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ErrorlD

Errorinfo

Descripcion

Solucién

16#0065

Resolucién fina de encéder Gx_XIST2
(r0979[4/14]): un parametro no existe o
su valor no se puede leer o esta fuera
de los limites permitidos. La lectura del
parametro se ha cancelado debido a
un error notificado por el hardware.

16#0066

Numero de vueltas discriminables del
encoder (r0979[5/15]): un parametro
no existe o su valor no se puede leer o
esta fuera de los limites permitidos. La
lectura del parametro se ha cancelado
debido a un error notificado por el
hardware.

16#0070

No se han podido leer los pardmetros
del dispositivo.

Comprobar la comunicacion con el dispositivo.

16#8646

Valor no admisible en <Nombre de eje>.

Sensor.Interface.Number

16#0030

El valor tiene un formato numérico
erréneo o estd fuera del rango numéri-
co valido

Corregir el valor y cargar la configuracion en el dispositivo.

16#8647

Los ejes PTO no admiten la simulacién

16#0001

| Desactivar la simulacién.

16#864A

Valor no admisible en Actor.PTOSliceTime (a partir de V7)

16#006D

El valor es superior a 20 ms

Corregir el valor y cargar la configuracion en el dispositivo.

16#006E

El valor es inferior a 2 ms

16#864B

Valor no valido para BehaviourGx_XIST1 (a partir de V7)

16#0001

| Corregir el valor y cargar la configuracion en el dispositivo.
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12.8.6 ErrorlD 16#8700-16#8704

Error de configuracién de la tabla de 6rdenes

ErrorlD | Errorinfo | Descripcion Solucién
16#8700 El valor de "Tipo de orden" en la tabla de érdenes no es valido
16#0001 |- e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
e Corregir online el valor erréneo y, en caso necesario,
reiniciar la orden
16#8701 El valor de "Posicién / recorrido " en la tabla de 6rdenes no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico | e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
valido volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
16#0005 | El va’Io_r se encuentra fuera delrango |,  Corregir online el valor erréneo y, en caso necesario,
numeérico (mayor que 1.0E12) reiniciar la orden
16#0006 | El valor se encuentra fuera del rango
numeérico (menor que -1.0E12)
16#8702 El valor de "Velocidad" en la tabla de 6rdenes no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numerico | e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
valido volver a habilitar el eje con la instruccién "MC_Power"
16#0008 | El valor es mayor que la velocidad e Corregir online el valor erréneo y, en caso necesario,
maxima configurada reiniciar la orden
16#0009 | El valor es inferior a la velocidad de
arranque/parada configurada
16#8703 El valor de "Duracién” en la tabla de 6rdenes no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numerico | e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
valido volver a habilitar el eje con la instruccion "MC_Power"
16#0021_| El valor es superior a 64800 s e Corregir online el valor erréneo y, en caso necesario,
16#0022 | El valor es inferior a 0.001 s reiniciar la orden
16#8704 El valor de "Siguiente paso" en la tabla de érdenes no es valido
16#0011 | El valor de seleccion no es valido e Cargar la configuracion sin errores en el controlador;
16#0023 | La transicién entre 6rdenes no esta volver a habilitar el eje con la instruccién "MC_Power"
permitida con esta orden e Corregir online el valor erréneo y, en caso necesario,
reiniciar la orden
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12.8.7 ErrorlD 16#8FF

Errores internos

ErrorlD | Errorinfo | Descripcion Solucién
16#8FFF Error interno
16#F0** |- POWER OFF y POWER ON de la CPU

Si esto no produce el resultado deseado, péngase en con-
tacto con el Servicio de Atencidn al Cliente. Tenga al alcan-
ce la siguiente informacion:

e ErrorlD

e Errorinfo

e Registros del bufer de diagnéstico
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12.9 Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V6...7
12.91 Leyenda
Variable Nombre de la variable

Tipo de datos Tipo de datos de la variable

Valores Valor de arranque
(Rango de valores de la variable - valores minimo a maximo)

Sin una indicacion de valores especifica rigen los limites del rango de valores del tipo de datos corres-
pondiente o la indicacion bajo "Descripcion”.

Acceso Acceso a la variable en el programa de usuario
OPR La aplicacién Openness puede leer la variable.
OPRW La aplicacién Openness puede leer y escribir la variable.
R La variable se puede leer en el programa de usuario y en HMI.
RCCP La variable se puede leer en el programa de usuario y en HMI, y se actualiza en el punto

de control del ciclo.

RP La variable se puede leer con la instruccion de Motion Control "MC_ReadParam"”. El valor
actual de las correspondientes variables se determina al iniciarse la orden.

RW La variable se puede leer y escribir en el programa de usuario y en HMI. La variable se
puede escribir con la instruccion de Motion Control "MC_WriteParam".

WP Independientemente de la conexion del accionamiento: si el eje esta bloqueado
(MC_Power.Status = FALSE), la variable se puede escribir con la instruccion de Motion
Control "MC_WriteParam".

WP_PD Si el accionamiento se conecta a través de PROFIdrive/salida analdgica: si el eje esta
bloqueado (MC_Power.Status = FALSE), la variable se puede escribir con la instruccion de
Motion Control "MC_WriteParam".

WP_PTO | Si el accionamiento se conecta a través de PTO: si el eje esta bloqueado
(MC_Power.Status = FALSE), la variable se puede escribir con la instruccion de Motion
Control "MC_WriteParam".

- No se puede utilizar la variable en el programa de usuario.

w Efectividad de los cambios en el bloque de datos tecnoldgico
1 Si el accionamiento se conecta a través de PTO: con la activacion, el bloqueo o la habilita-
cion del eje
2 Si el accionamiento se conecta a través de PTO: con la habilitacion del eje

Si el accionamiento se conecta a través de PTO: con el siguiente inicio de una orden
MC_MoveAbsolute, MC_MoveRelative, MC_MoveVelocity, MC_MoveJog, MC_Halt o
MC_CommandTable o de una orden activa MC_Home (modo = 3).

6 Si el accionamiento se conecta a través de PTO: con la parada de una orden MC_MoveJog

7 Si el accionamiento se conecta a través de PTO: al iniciar una orden de referenciado pasi-
VO

8 Si el accionamiento se conecta a través de PTO: al iniciar una orden de referenciado activo

9 con el reinicio del objeto tecnoldgico

10 Si el accionamiento se conecta a través de PROFIdrive/salida analdgica: Con la siguiente
llamada de MC-Interpolator [OB92]

Descripcion Descripcion de la variable
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El acceso a las variables se realiza por medio de "<TO>.<nombre de variable>". El comodin
<TO> representa el nombre del objeto tecnoldgico.

Nota
Guardar modificaciones con "WRIT_DBL"

Los cambios en las variables de configuracion del objeto tecnolégico durante el tiempo de
ejecucion se pierden con un POWER OFF, un inicio y parada de la CPU o con el reinicio del
objeto tecnoldgico.

Si desea guardar los cambios en el bloque de datos tecnolégicos incluso tras un POWER
OFF, un inicio y parada de la CPU o un reinicio del objeto tecnoldgico, es necesario escribir
los cambios en el valor de arranque de la memoria de carga con la instruccién avanzada
"WRIT_DBL".

Nota
Modificaciones de variables con "WRIT_DBL" que no se pueden cambiar en la RAM
Algunas variables de configuracién del objeto tecnoldgico no se pueden cambiar durante el

tiempo de ejecucion. No se pueden escribir directamente (acceso a bloques de datos) y
tampoco se pueden modificar con MC_WriteParam.

Para modificar estas variables de configuracion, utilice la instruccién avanzada "WRIT_DBL"
con la que puede cambiar el valor en la memoria de carga.

Para activar la modificacion, ejecute un reinicio del objeto tecnoldgico con MC_Reset
(Restart = TRUE).

Nota
Accesos con "READ_DBL"

Con la instruccion READ_DBL en el bloque de datos tecnolégicos solo se pueden transferir
parametros con el identificador RW desde la memoria de carga a la memoria de trabajo.
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12.9.2 Variables relativas a los valores de posicion y velocidad a partir de V6

La estructura de variables contiene las consignas y los valores reales de posicién y
velocidad del eje.

Variables
Leyenda (Pagina 304)
Variable Tipo de | Valores Acceso W | Descripcion
datos
Position REAL 0.0 RCCP, - Posicion de consigna del eje
(de -9.0E15 a | RP, OPR (Indicacion en la unidad de medida configurada)
9.0E15) Si el eje no esta referenciado, la variable indica el
valor de posicion relativo a la posicion de habilitacion
del gje.
Nombre en Openness: Position
Velocity REAL 0.0 RCCP, - Consigna de velocidad lineal del eje
RP, OPR (Indicacion en la unidad de medida configurada)
Nombre en Openness: Velocity
ActualPosition REAL 0.0 RCCP, - Posicion real del eje
(de -9.0E15 a | RP, OPR (Indicacion en la unidad de medida configurada)
9.0E15) Si el eje no esta referenciado, la variable indica el
valor de posicion relativo a la posicion de habilitacion
del eje.
Nombre en Openness: ActualPosition
ActualVelocity REAL 0.0 RCCP, - Velocidad real del eje
(de -9.0E15 a RP, OPR (Indicacion en la unidad de medida configurada)
9.0E15) Nombre en Openness: ActualVelocity

Consulte también
Estado de movimiento (Pagina 210)
Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V4...5/(Pagina 426)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3|(Pagina 416)
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12.9.3 Variable Simulation a partir de V6
La estructura de variables <Nombre del eje>.Simulation.Mode contiene el modo de
simulacion.

Variables
Leyenda (Pagina 304)

Variable Tipo de | Valores Acceso W | Descripcion

datos
Simulation.
Mode UDINT 0 R - Modo de simulacién

(de0at) OPRW 2, | Nombre en Openness:
9 | Simulation.Mode

0 Sin simulaciéon, modo normal

1 Modo de simulacién

En el modo de simulaciéon pueden simularse
los ejes en la CPU sin contar con un accio-
namiento real.

Consulte también

Variables del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V4...5/(Pagina 426)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3/(Pagina 416)
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1294 Variables Actor a partir de V6

La estructura de variables <Nombre del eje>.Actor.<Nombre de variable> contiene los
parametros del accionamiento.

Variables
Leyenda (Pagina 304)
Variable Tipo de | Valores Acceso W | Descripcion
datos
Actor. STRUCT TO_Struct_Actor
Type DINT 2 R - Nombre en Openness:
(de 0 a2) OPRW Actor.Type

Objeto tecnologico Eje de posicionamiento a partir de

V&:

0 El accionamiento se conecta a través de
una salida analdgica. Se regula la posicion
de todos los movimientos del eje.

1 El accionamiento se conecta a través de
telegramas PROFIdrive. Se regula la posi-
cion de todos los movimientos del eje.

2 El accionamiento se conecta a través de
una interfaz de impulsos.

Objeto tecnologico Eje de posicionamiento V4:

2 El accionamiento se conecta a través de
una interfaz de impulsos.

InverseDirection BOOL FALSE R - Nombre en Openness:
WP_PTO |2 [Actor.InverseDirection
OPRW FALSE | El sentido de movimiento no se invierte.
TRUE | El sentido de movimiento se invierte.
DirectionMode INT 0 R - Sentido de giro permitido
(de0a?2) WP_PTO |2 |Nombre en Openness:
OPRW Actor.DirectionMode

0 Ambos sentidos

1 Sentido positivo

2 Sentido negativo

DataAdaption DINT 0 R - Nombre en Openness:
(de0a1) OPRW Actor.DataAdaption

0 La casilla de verificacion "Aplicar automati-
camente los valores del accionamiento en
runtime (online)" esta desactivada.

1 La casilla de verificacion "Aplicar automati-
camente los valores del accionamiento en
runtime (online)" esta activada.

Ac- BOOL - OPRW - (a partir de V7)
:ﬁr.QataAdaptlonOf Nombre en Opennes:
ine Actor.DataAdaptionOffline
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Variable Tipode | Valores Acceso W | Descripcién
datos

FALSE | La casilla de verificaciéon "Aplicar automati-
camente los valores del accionamiento du-
rante la configuracion (offline)" esta
desactivada.

TRUE | La casilla de verificacion "Aplicar automati-
camente los valores del accionamiento du-
rante la configuracion (offline)" esta

activada.
PTOSliceTime INT 2...20 R 2 | Tiempo de segmento para PTO (Pulse Train Output)
WP_PTO en ms (a partir de V7)
OPRW Una orden de Motion Control esta dividida en segmen-

tos y solo puede modificarse al final del segmento. El
tiempo de segmento es la duracién de un segmento e
influye por tanto en el comportamiento de relevo de
las instrucciones de Motion Control.

Nombre en Openess:

Actor.PTOSliceTime

Interface. STRUCT TO_Struct_Actorinterface
Addressin. VREF - - - Direccion de entrada para el telegrama PROFIdrive

(parametro interno)

AREA BYTE - OPR - Nombre en Openness:
Actor.Interface.Addressin.AREA

DB_NUMBER | UINT - OPR - Nombre en Openness:
Actor.Interface.Addressin.DB_NUMBER

OFFSET UDINT - OPR - Nombre en Openness:
Actor.Interface.AddressIin.OFFSET

RID DWORD | - OPR - Nombre en Openness:
Actor.Interface.AddressIn.RID

ProfiDriveln* STRING

OPRW - Nombre en Openness:
_Actor.Interface.ProfiDriveln

Direccion de entrada valida que forma parte de un
telegrama

Nombre de variable valido

AddressOut. VREF - - - Direccion de salida para el telegrama PROFIdrive
(parametro interno)

AREA BYTE - OPR - Nombre en Openness:
Actor.Interface.AddressOut. AREA

DB_NUMBER | UINT - OPR - Nombre en Openness:
Actor.Interface.AddressOut.DB_NUMBER

OFFSET UDINT - OPR - Nombre en Openness:
Actor.Interface.AddressOut. OFFSET

RID DWORD | - OPR - Nombre en Openness:
Actor.Interface.AddressOut.RID
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Variable Tipode | Valores Acceso Descripcién
datos
ProfiDriveOut* STRING |- OPRW Nombre en Openness:
_Actor.Interface.ProfiDriveOut
Direccion de salida vélida que forma parte de un tele-
grama
Nombre de variable valido
DataBlock* STRING |- OPRW Nombre en Openness:
_Actor.Interface.DataBlock
Direccion del bloque de datos valida
Analog* STRING |- OPRW Nombre en Openness:
_Actor.Interface.Analog
Salida analogica valida, direccion del bloque de datos
valida, nombre de variable valido
DataConnec- INT 0 OPRW Nombre en Openness:
tion* (de0af) _Actor.Interface.DataConnection
0 Accionamiento
1 Bloque de datos
EnableDri- VREF - - Salida de habilitacién (parametro interno)
veOutput
AREA BYTE - OPR Nombre en Openness:
Actor.Interface.DriveReadyOutput. AREA
DB_NUMBER | UINT - OPR Nombre en Openness:
Actor.Interface.DriveReadyOutput. DB_NUMBER
OFFSET UDINT - OPR Nombre en Openness:
Actor.Interface.DriveReadyOutput. OFFSET
RID DWORD |- OPR Nombre en Openness:
Actor.Interface.DriveReadyOutput.RID
EnableDri- STRING |- OPRW Nombre en Openness:
veOutput* _Actor.Interface.EnableDriveOutput
Entrada valida, salida valida, direccién de memoria
valida, nombre de variable vélido
DriveReadylnput | VREF - - Entrada de disponibilidad (parametro interno)
AREA BYTE - OPR Nombre en Openness:
Actor.Interface.DriveReadyInput. AREA
DB_NUMBER | UINT - OPR Nombre en Openness:
Actor.Interface.DriveReadylnput.DB_NUMBER
OFFSET UDINT - OPR Nombre en Openness:
Actor.Interface.DriveReadylnput. OFFSET
RID DWORD |- OPR Nombre en Openness:
Actor.Interface.DriveReadyInput.RID
DriveReadylIn- STRING |- OPRW Nombre en Openness:
put* _Actor.Interface.DriveReadylnput
Entrada vélida, salida valida, direccion de memoria
valida, nombre de variable vélido
PTO DWORD |0 OPR Salida de impulso (parametro interno)
PTO* STRING |- OPRW Nombre en Openness:
_Actor.Interface.PTO
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Variable Tipode | Valores Acceso W | Descripcién
datos
0 Pulse_1
1 Pulse_2
2 Pulse_3
3 Pulse_4

PTO_OutputA* | STRING

OPRW - Nombre en Openness:
_Actor.Interface.PTO_OutputA

Direccion de entrada valida, nombre de variable valido

Solo se aceptaran direcciones integradas de la CPU o
de la Signal Board.

PTO_OutputBEn | BOOL OPRW - Nombre en Openness:
able* _Actor.Interface.PTO_OutputBEnable

Solo es posible si PTO_SignalType = 2
FALSE | La salida B esta bloqueada.
TRUE | La salida B esta habilitada.

OPRW - Nombre en Openness:
_Actor.Interface.PTO_OutputB

Direcciéon de entrada valida, nombre de variable valido

PTO_OutputB* | STRING

Solo se aceptaran direcciones integradas de la CPU o
de la Signal Board.

PTO_SignalTyp | INT (de 2ab) OPRW - Nombre en Openness:
e* _Actor.Interface.PTO_SignalType

Impulso Ay sentido B

3 Pulsacion hacia delante A y pulsacion hacia
atras B

4 A/B desfasado

5 A/B desfasado - cuadruple

riveParameter. STRUCT TO_Struct_ActorDriveParameter
Referen- REAL 3000.0 R - Valor de referencia (100 %) para la consigna de velo-
ceSpeed OPRW cidad de giro del accionamiento (NCONS)

La consigna de velocidad de giro se transfiere en el
telegrama PROFIdrive como valor normalizado de -
200% a 200% de "ReferenceSpeed".

En la preseleccion de consigna mediante un valor
analdgico, la salida analdgica puede utilizarse en un
rango de -117 % a 117 %, si el accionamiento lo per-
mite.

o

Nombre en Openness:
Actor.DriveParameter.ReferenceSpeed

MaxSpeed REAL 3000.0 R - Valor maximo de la consigna de velocidad de giro del
OPRW accionamiento (NSOLL)

(PROFIdrive: MaxSpeed < 2 x ReferenceSpeed

Consigna analdgica: MaxSpeed < 1.17 x Referen-
ceSpeed)

Nombre en Openness:
Actor.DriveParameter.MaxSpeed
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Variable Tipode | Valores Acceso Descripcién
datos
PulsesPerDri- DINT 1000 R Pulsos por vuelta del motor
veRevolution (de1a WP_PTO Nombre en Openness:
2147483648) | opRW Actor.DriveParameter.PulsesPerDriveRevolution

*) Disponible en Openness

Consulte también

312

Variables del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V4...5|/(Pagina 426)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3/(Pagina 416)
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12.9 Variables del objefo tecnoldgico Eje de posicionamiento V6...7

12.9.5 Variables Sensor[1] a partir de V6

La estructura de variables <Nombre del eje>.Sensor[1].<Nombre de variable> contiene los
parametros del encoder.

Variables
Leyenda (Pagina 304)

Variable Tipo de | Valores Acceso W | Descripcion
datos

Sensor[1]. STRUCT ARRAY/[1..1] TO_Struct_Sensor
Type DINT 0 R, OPRW |- Tipo de encoder (parametro interno)

(de0at) Nombre en Openness:
Sensor[1].Type

0 Incremental
1 Absoluto
InverseDirection BOOL FALSE R, - Inversién del valor real

OPRW Nombre en Openness:
Sensor[1].InverseDirection

FALSE | El valor real no se invierte

TRUE el valor real se invierte
R, OPRW | - Sistema de encoder

(de0at) Nombre en Openness:
Sensor[1].System

N

System DINT

0 Encoder lineal

1 Encéder rotativo

MountingMode DINT 0 R, - Modo de montaje del encoder

(de 0a?2) OPRW Nombre en Openness:
Sensor[1].MountingMode

0 En el eje del motor

2 Sistema de medicion externo

DataAdaption DINT 0 R, OPRW |- Nombre en Openness:
(de0at) Sensor[1].DataAdaption

0 La casilla de verificacion "Aplicar automati-
camente los valores del encoder en runtime
(online)" esta desactivada.

1 La casilla de verificacion "Aplicar automati-
camente los valores del encoder en runtime
(online)" esta activada.
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12.9 Variables del objefo tecnologico Eje de posicionamiento V6...7

Variable

Tipo de
datos

Valores

Acceso

Descripcién

Sen-
sor.DataAdaptionO
ffline*

BOOL

OPRW

(a partir de V7)
Nombre en Openness:
_Sensor.DataAdaptionOffline

FALSE | La casilla de verificaciéon "Aplicar automati-
camente los valores del encoder durante la
configuracion (offline)" esta desactivada.

TRUE | La casilla de verificacion "Aplicar automati-
camente los valores del encoder durante la
configuracion (offline)" esta activada.

Interface.

STRUCT

TO_Struct_Sensorinterface

Type

DINT

4
(de 0a4)

OPR

Acoplamiento del encdder (parametro interno)

Nombre en Openness:
Sensor[1].Interface.Type

0 Encoder PROFIdrive en PROFINET

1 Encoder conectado a médulo tecnolégico
(TM)

2 Encdder conectado a accionamiento

4 Encoder en el contador rapido

Addressin.

VREF

Direccion de entrada para el telegrama PROFIdrive
(parametro interno)

AREA

BYTE

OPR

Parametro interno

Nombre en Openness:
Sensor[1].Interface.AddressIn.AREA

DB_NUMBER

UINT

OPR

Parametro interno

Nombre en Openness:
Sensor[1].Interface.Addressin.DB_NUMBER

OFFSET

UDINT

OPR

Parametro interno

Nombre en Openness:
Sensor[1].Interface.AddressIn.OFFSET

RID

DWORD

OPR

Parametro interno

Nombre en Openness:
Sensor[1].Interface.AddressIn.RID

ProfiDriveln*

STRING

OPRW

Nombre en Openness:
_Sensor[1].Interface.ProfiDriveln

Direccion de entrada valida que forma parte de un
telegrama

Nombre de variable valido

AddressOut.

VREF

Direccion de salida para el telegrama PROFIdrive
(parametro interno)

AREA

BYTE

OPR

Parametro interno

Nombre en Openness:
Sensor[1].Interface.AddressOut.AREA

DB_NUMBER

UINT

OPR

Parametro interno

Nombre en Openness:
Sensor[1].Interface.AddressOut.DB_NUMBER
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12.9 Variables del objefo tecnoldgico Eje de posicionamiento V6...7

Variable Tipode | Valores Acceso W | Descripcién
datos
OFFSET UDINT - OPR - Parametro interno

Nombre en Openness:
Sensor[1].Interface.AddressOut. OFFSET

OPR - Parametro interno

RID DWORD

Nombre en Openness:
Sensor[1].Interface.AddressOut.RID

OPRW - Nombre en Openness:
_Sensor[1].Interface.ProfiDriveOut

ProfiDriveOut* STRING

Direccion de salida valida que forma parte de un tele-
grama

Nombre de variable valido

DataBlock* STRING |- OPRW - Nombre en Openness:
_Sensor[1].Interface.DataBlock

Direccion del bloque de datos valida

DataConnec- UDINT (de0at) OPRW - Nombre en Openness:
tion* _Sensor[1].Interface.DataConnection
0 Encéder
1 Bloque de datos
EncoderCon- INT (dedav) OPRW - Nombre en Openness:
nection* _Sensor[1].Interface.EncoderConnection
4 Encoder en contador rapido (HSC)
7 Encoéder en PROFIBUS/PROFINET
Number UDINT 1 OPRW - Numeros de encoder

Nombre en Openness:
Sensor[1].Interface.Number

HSC DWORD |0 OPR - Contador rapido al que el encoder transfiere el valor
real (parametro interno)
HSC* STRING |- OPRW - Nombre en Openness:

_Sensor[1].Interface.HSC
Nombres de contadores rapidos de la configuracion

hardware
HSC_Operating | INT (de 1a3) OPRW - Nombre en Openness:
Mode* _Sensor[1].Interface.HSC_OperatingMode
1 Bifasica
2 Contador A/B
3 Contador A/B cuadruple

HSC_InputA* STRING

OPRW - Nombre en Openness:
_Sensor[1].Interface.HSC_InputA

Direccién de entrada valida, nombre de variable valido

HSC.InputB* STRING

OPRW - Nombre en Openness:
_Sensor[1].Interface.HSC.InputB

Direccién de entrada valida, nombre de variable valido
Parameter. STRUCT TO_Struct_SensorParameter

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG 315



Anexo

12.9 Variables del objefo tecnologico Eje de posicionamiento V6...7

Variable Tipode | Valores Acceso W | Descripcién
datos
Resolution REAL 0.001 R, - Resolucion de un encéder lineal (distancia entre dos
(de -1.0E12 a | OPRW rayas del encoder)
1.0E12) Nombre en Openness:
Sensor[1].Parameter.Resolution
StepsPerRevo- | UDINT 2048 R, - Incrementos por vuelta de un encéder rotativo
lution (de1a OPRW Nombre en Openness:
8388608) Sensor[1].Parameter.StepsPerRevolution
FineResolution- | UDINT 11 R, - Numero de bits para la resolucion fina Gx_XIST1 (va-
Xist1 (de 0 a 31) OPRW lor real ciclico del encoder)

Nombre en Openness:
Sensor[1].Parameter.FineResolutionXist1

FineResolution- | UDINT 9 R, - Numero de bits para la resolucion fina Gx_XIST2 (va-
Xist2 (de 0 a 31) OPRW lor absoluto del encoder)

Nombre en Openness:
Sensor[1].Parameter.FineResolutionXist2

Determinable- UDINT 1 R, - Numero de vueltas determinables de un encéder ab-
Revolutions (de0a OPRW soluto multivuelta
8388608) Nombre en Openness:
Sensor[1].Parameter.DeterminableRevolutions
0 Encdder incremental
1 Encdder absoluto monovuelta
DistancePerRe- | REAL 100.0 R, - Recorrido de la carga por vuelta de un encéder mon-
volution (de 0.0 a OPRW tado externamente
1.0E12) Nombre en Openness:
Sensor[1].Parameter.DistancePerRevolution
Beha- DINT 1 R, - Evaluacién de los bits Gx_XIST1 (a partir de V7)
ViorGx_XIST1 (0a1) OPRW 0 Sobre la base de los bits ocupados por la
resolucion del encéder.
1 Evaluar los 32 bits del valor del encoder
ActiveHoming. STRUCT TO_Struct_SensorActiveHoming
Mode DINT 2 R, - Modo Referenciado activo
(de0a2) WP_PTO, |2 | Nombre en Openness:
OPRW Sensor[1].ActiveHoming.Mode
Objeto tecnologico Eje de posicionamiento a partir de
V5:
0 Marca cero a través de telegrama PROFI-
drive (no PTO)
1 Marca cero a través de telegrama PROFI-

drive y detector de proximidad (no PTO)

2 Referenciado a través de entrada digital

Objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V4:

2 | Referenciado a través de entrada digital
Sidelnput BOOL FALSE RW, WP, |1, |Lado del sensor del punto de referencia que se utiliza
OPRW 8, | con el referenciado activo

10 | Nombre en Openness:
Sensor[1].ActiveHoming.Sidelnput
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Variable

Tipo de
datos

Valores

Acceso

Descripcién

FALSE | Lado inferior

TRUE | Lado superior

DigitallnputAd-
dress.

VREF

Direccion de entrada simbdlica del sensor del punto
de referencia (parametro interno)

AREA

BYTE

OPR

Parametro interno

Nombre en Openness:
Sensor[1].ActiveHoming.DigitallnputAddress.AREA

DB_NUMBER

UINT

OPR

Parametro interno

Nombre en Openness:

Sen-
sor[1].ActiveHoming.DigitallnputAddress.DB_NUMBE
R

OFFSET

UDINT

OPR

Parametro interno

Nombre en Openness:
Sensor[1].ActiveHoming.DigitallnputAddress.OFFSET

RID

DWORD

OPR

Parametro interno

Nombre en Openness:
Sensor[1].ActiveHoming.DigitallnputAddress.RID

Digitallnput*

STRING

OPRW

Nombre en Openness:
_Sensor[1].ActiveHoming.Digitallnput

Direccion de entrada valida, nombre de variable valido

HomePositionO-
ffset

REAL

0.0

(de -1.0E12 a
1.0E12)

RW, WP,
OPRW

Offset del punto de referencia (referenciado activo)
(Indicacién en la unidad de medida configurada)

Nombre en Openness:
Sensor[1].ActiveHoming.HomePositionOffset

SwitchLevel

BOOL

TRUE

RW, WP,
OPRW

Seleccion del nivel de sefial existente en la entrada de
la CPU al alcanzarse el sensor del punto de referencia

Nombre en Openness:
Sensor[1].ActiveHoming.SwitchLevel

FALSE | Nivel inferior (Low activo)

TRUE | Nivel superior (High activo)

PassiveHoming.

STRUCT

TO_Struct_SensorPassiveHoming

DigitallnputAd-
dress.

VREF

Direccion de entrada simbdlica del sensor del punto
de referencia (parametro interno)

AREA

BYTE

OPR

Parametro interno

Nombre en Openness:
Sensor[1].PassiveHoming.DigitallnputAddress.AREA

DB_NUMBER

UINT

OPR

Parametro interno

Nombre en Openness:

Sen-
sor[1].PassiveHoming.DigitallnputAddress.DB_NUMB
ER

OFFSET

UDINT

OPR

Parametro interno

Nombre en Openness:
Sen-
sor[1].PassiveHoming.DigitallnputAddress.OFFSET
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Variable Tipode | Valores Acceso W | Descripcién
datos
RID DWORD | - OPR - Parametro interno
Nombre en Openness:
Sensor[1].PassiveHoming.DigitallnputAddress.RID
Mode DINT 2 R - Modo Referenciado pasivo
(de0a2) WP_PTO |2 |Nombre en Openness:
OPRW Sensor[1].PassiveHoming.Mode
Objeto tecnologico Eje de posicionamiento a partir de
V&:
0 Marca cero a través de telegrama PROFI-
drive (no PTO)
1 Marca cero a través de telegrama PROFI-
drive y detector de proximidad (no PTO)
2 Referenciado a través de entrada digital
Objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V4:
2 | Referenciado a través de entrada digital
Sidelnput BOOL FALSE RW, WP, |1, |Lado del sensor del punto de referencia que se utiliza
OPRW 7, | con el referenciado pasivo
10 | Nombre en Openness:
Sensor[1].PassiveHoming.Sidelnput
FALSE | Lado inferior
TRUE | Lado superior
DigitallnputAd- | VREF - - - Direccion de entrada simbdlica del sensor del punto
dress. de referencia (parametro interno)
AREA BYTE - OPR - Parametro interno
Nombre en Openness:
Sensor[1].PassiveHoming.DigitallnputAddress.AREA
DB_NUMBER | UINT - OPR - Parametro interno
Nombre en Openness:
Sen-
sor[1].PassiveHoming.DigitallnputAddress.DB_NUMB
ER
OFFSET UDINT - OPR - Parametro interno
Nombre en Openness:
Sen-
sor[1].PassiveHoming.DigitallnputAddress.OFFSET
RID DWORD |- OPR - Parametro interno
Nombre en Openness:
Sensor[1].PassiveHoming.DigitallnputAddress.RID
Digitallnput* STRING OPRW - Nombre en Openness:
_Sensor[1].PassiveHoming.Digitallnput
Direccion de entrada valida, nombre de variable valido
SwitchLevel BOOL TRUE RW, WP, |1, |Seleccion del nivel existente en la entrada de la CPU
OPRW 7, |al alcanzarse el sensor del punto de referencia
10

Nombre en Openness:
Sensor[1].PassiveHoming.SwitchLevel

FALSE | Nivel inferior (Low activo)
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Variable Tipode | Valores Acceso W | Descripcién
datos

| | TRUE | Nivel superior (High activo)

*) Disponible en Openness

Consulte también
Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V4...5/(Pagina 426)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3|(Pagina 416)
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12.9.6 Variable Units a partir de V6
La estructura de variables <Nombre del eje>.Units.LengthUnit contiene las unidades de
medida configuradas de los parametros.
Variables
Leyenda (Pagina 304)
Variable Tipo de | Valores Acceso Descripcion
datos
Units. STRUCT TO_Struct_Units
LengthUnit INT 1013 R Unidad de medida configurada de los parametros
(de -32768 a | WP_PTO Nombre en Openness:
32767) OPRW Units.LengthUnit

-1 Impulsos
1005 °

1010 m

1013 mm
1018 ft

1019 in

Consulte también
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Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V4...5/(Pagina 426)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3|(Pagina 416)
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12.9.7 Variable Mechanics a partir de V6

La estructura de variables <Nombre del eje>.Mechanics.LeadScrew contiene el recorrido
por vuelta del motor.

Variables
Leyenda (Pagina 304)
Variable Tipo de | Valores Acceso W | Descripcion
datos
Mechanics. STRUCT TO_Struct_Mechanics
LeadScrew REAL 10.0 R, - Recorrido por vuelta del motor

(de -1.0E12 a \(/)V;’F—{SJO (Indicacion en la unidad de medida configurada)

1.0E12) Nombre en Openness:

Mechanics.LeadScrew

Consulte también

Variables del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V4...5/(Pagina 426)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3/(Pagina 416)
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12.9.8 Variables Modulo a partir de V6

La estructura de variables <Nombre del eje>.Modulo.<Nombre de variable> contiene los
ajustes de médulo.

Variables
Leyenda (Pagina 304)
Variable Tipo de | Valores Acceso W | Descripcion
datos
Modulo. STRUCT TO_Struct_Modulo
Enable BOOL FALSE R, OPRW |- Nombre en Openness:
Modulo.Enable
FALSE | Conversién de modulo desactivada
TRUE | Conversion de médulo activada
Si la conversion de moédulo esta activada, se com-
prueba si la longitud del médulo > 0.0
Length REAL 360.0 R, OPRW |- Longitud de médulo
(de 0.001 a Nombre en Openness:
1.0E12) Modulo.Length
StartValue REAL 0.0 R, OPRW |- Valor inicial de médulo
(de -1.0E12 a Nombre en Openness:
1.0E12) Modulo.StartValue

Consulte también
Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V4...5/(Pagina 426)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3|(Pagina 416)
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12.9.9 Variables DynamicLimits a partir de V6

La estructura de variables <Nombre del eje>.DynamicLimits.<Nombre de variable> contiene
la configuracién de los limites dinamicos.

Variables
Leyenda (Pagina 304)
Variable Tipo de | Valores Acceso W | Descripcion
datos
DynamicLimits. STRUCT TO_Struct_DynamicLimits
MaxVelocity REAL 250.0 R - Velocidad maxima del eje
WP_PTO |2 | (Indicacién en la unidad de medida configurada)
OPRW Nombre en Openness:
DynamicLimits.MaxVelocity
MinVelocity REAL 10.0 R - Velocidad de arranque/parada del eje
WP_PTO |2 | (Indicacién en la unidad de medida configurada)
OPRW Nombre en Openness:
DynamicLimits.MinVelocity

Consulte también
Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V4...5/(Pagina 426)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3|(Pagina 416)
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12.9.10 Variables DynamicDefaults a partir de V6

La estructura de variables <Nombre del eje>.DynamicDefaults.<Nombre de variable>
contiene la configuracion de los ajustes predeterminados de dinamica.

Variables
Leyenda (Pagina 304)
Variable Tipode |Valores Acceso W | Descripcion
datos
DynamicDefaults. STRUCT TO_Struct_DynamicDefaults
Acceleration REAL 48.0 RW, WP, |5, |Ajuste predeterminado de la aceleracion del eje
(de 0.0 a OPRW ?0 (Indicacién en la unidad de medida configurada)
1.0E12) Nombre en Openness:
DynamicDefaults.Acceleration
Deceleration REAL 48.0 RW, WP, |5, |Ajuste predeterminado de la deceleracién del eje
(de 0.0 a OPRW ?0 (Indicacion en la unidad de medida configurada)
1.0E12) Nombre en Openness:
DynamicDefaults.Deceleration
Jerk REAL 192.0 RW, WP, |5, |Ajuste predeterminado del tiron durante la rampa de
(de 0.0 a OPRW 10 | aceleracioén y deceleracion del eje
1.0E12) (Indicacion en la unidad de medida configurada)
El tiron esta activado si el tirén configurado es superior
a 0.00004 mm/s2.
Nombre en Openness:
DynamicDefaults.Jerk
EmergencyDecele- | REAL 120.0 RW, WP, |1, |Deceleraciéon de parada de emergencia del eje
ration (de0.0a OPRW g (Indicacion en la unidad de medida configurada)
1.0E12) 16 Nombre en Openness:
DynamicDefaults.EmergencyDeceleration

Consulte también
Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V4...5/(Pagina 426)

Variables del objeto tecnolégico Eje V1...3|(Pagina 416)
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12.9.11 Variables PositionLimits_SW a partir de V6

La estructura de variables <Nombre del eje>.PositionLimits_SW.<Nombre de variable>
contiene la configuracion de la vigilancia de posicidn con finales de carrera por software.
Con finales de carrera por software se limita el area de trabajo de un eje de
posicionamiento.

Variables
Leyenda (Pagina 304)
Variable Tipo de | Valores Acceso W | Descripcion
datos
PositionLimits_SW. STRUCT TO_Struct_PositionLimitsSW
Active BOOL FALSE RW, WP, |1, | Nombre en Openness:
OPRW 5, | PositionLimits_SW.Active
6, |FALSE |Los finales de carrera por software estan
10 desactivados.
TRUE | Los finales de carrera por software estan
activados.

MinPosition REAL -10000.0 RW, WP, |1, |Posicion del final de carrera por software inferior
(de -1.0E12 a OPRW g (Indicacion en la unidad de medida configurada)
1.0E12) 16 Nombre en Openness:

PositionLimits_SW.MinPosition

MaxPosition REAL 10000.0 RW, WP, |1, |Posicion del final de carrera por software superior
(de -1.0E12 a | OPRW 2' (Indicacion en la unidad de medida configurada)
1.0E12) 16 Nombre en Openness:

PositionLimits_SW.MaxPosition

Consulte también
Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V4...5/(Pagina 426)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3|(Pagina 416)
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12.9.12 Variables PositionLimits_HW a partir de V6

La estructura de variables <Nombre del eje>.PositionLimits_HW.<Nombre de variable>
contiene la configuracion de la vigilancia de posicién con finales de carrera por hardware.
Con finales de carrera hardware se limita la zona de desplazamiento de un eje de
posicionamiento.

Variables
Leyenda (Pagina 304)

Variable Tipo de | Valores Acceso W | Descripcion
datos
PositionLimits_HW. STRUCT TO_Struct_PositionLimitsHW

Active BOOL FALSE RW, WP,
OPRW

, | Nombre en Openness:
, | PositionLimits_ HW.Active

FALSE | Los finales de carrera por hardware estan
desactivados.

TRUE | Los finales de carrera por hardware estan
activados.

MinSwitchLevel BOOL FALSE RW - Seleccion del nivel de sefal existente en la entrada de
WP PTO |2 |laCPU alalcanzarse el final de carrera por hardware
B inferior

Nombre en Openness:
PositionLimits_HW.MinSwitchLevel

FALSE | Nivel inferior (Low activo)
TRUE | Nivel superior (High activo)

MinSwitchAddress. | VREF - - - Direccion de entrada simbdlica del final de carrera por
hardware inferior (parametro interno)

AREA BYTE - OPR - Nombre en Openness:
PositionLimits_HW.MinSwitchAddress.AREA

DB_NUMBER USHOR OPR - Nombre en Openness:
T PositionLimits_HW.MinSwitchAddress.DB_NUMBER

OFFSET UINT - OPR - Nombre en Openness:
PositionLimits_HW.MinSwitchAddress.OFFSET

RID UINT - OPR - Nombre en Openness:
PositionLimits_HW.MinSwitchAddress.RID

OPRW - Nombre en Openness:
_PositionLimits_ HW.MinSwitch

Direccion de entrada valida, nombre de variable valido

MinSwitch* STRING

MaxSwitchLevel BOOL FALSE RwW - Seleccion del nivel de sefial existente en la entrada de
WP PTO |2 |laCPU alalcanzarse el final de carrera por hardware
B superior

Nombre en Openness:
PositionLimits_HW.MaxSwitchLevel

FALSE | Nivel inferior (Low activo)
TRUE | Nivel superior (High activo)

MaxSwitchAd- VREF - - - Direccion de entrada del final de carrera por hardware
dress. superior (parametro interno)
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Variable Tipode | Valores Acceso W | Descripcién
datos
AREA BYTE - OPR - Nombre en Openness:
PositionLimits_ HW.MaxSwitchAddress. AREA
DB_NUMBER USHOR |- OPR - Nombre en Openness:
T PositionLimits_ HW.MaxSwitchAddress.DB_NUMBER
OFFSET UINT - OPR - Nombre en Openness:
PositionLimits_HW.MaxSwitchAddress.OFFSET
RID UINT - OPR - Nombre en Openness:
PositionLimits_ HW.MaxSwitchAddress.RID
MaxSwitch* STRING |- OPRW - Nombre en Openness:
_PositionLimits_ HW.MaxSwitch
Direccion de entrada valida, nombre de variable valido

*) Disponible en Openness

Consulte también
Variables del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V4...5/(Pagina 426)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3/(Pagina 416)

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG 327



Anexo

12.9 Variables del objefo tecnologico Eje de posicionamiento V6...7

12.9.13 Variables Homing a partir de V6

La estructura de variables <Nombre del eje>.Homing.<Nombre de variable> contiene la
configuracién para el referenciado del eje.

Variables
Leyenda (Pagina 304)
Variable Tipo de | Valores Acceso W | Descripcion
datos
Homing. STRUCT TO_Struct_Homing
AutoReversal BOOL FALSE RW, WP, |1, |Nombre en Openness:

OPRW 8, | Homing.AutoReversal

10 FALSE | La inversion de sentido en el final de carrera
por hardware esta desactivada.

TRUE La inversion de sentido en el final de carrera
por hardware esta activada.

ApproachDirection | BOOL TRUE RW, WP, |1, |Nombre en Openness:
OPRW 8, | Homing.ApproachDirection

10 | FALSE | Sentido de aproximacioén negativo para la
busqueda del sensor del punto de referencia
y sentido de referenciado negativo

TRUE | Sentido de aproximacion positivo para la
busqueda del sensor del punto de referencia
y sentido de referenciado positivo

ApproachVelocity | REAL 200.0 RW, WP, |1, |Velocidad de aproximacion del eje con referenciado
(de 0.0 a OPRW 8, |activo
1.0E12) 10 (Indicacion en la unidad de medida configurada)
Nombre en Openness:
Homing.ApproachVelocity
ReferencingVeloci- | REAL 40.0 RW, WP, |1, | Velocidad de referenciado del eje con referenciado
ty (de 0.0 a OPRW 8, |activo
1.0E12) 10 (Indicacion en la unidad de medida configurada)

Nombre en Openness:
Homing.ReferencingVelocity

Consulte también
Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V4...5/(Pagina 426)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3|(Pagina 416)
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12.9.14 Variables PositionControl a partir de V6

La estructura de variables <Nombre del eje>.PositionControl.<Nombre de variable> contiene
los ajustes de la regulacién de posicion.

Variables
Leyenda (Pagina 304)
Variable Tipo de | Valores Acceso | W | Descripcion
datos
PositionControl. STRUCT TO_Struct_PositionControl
Kv REAL 10.0 R - Ganancia P de la regulacion de posicion
(de 0.0a WP_PD | 10 | ("Kv">0.0)
2147480.0) OPRW Nombre en Openness:
PositionControl.Kv
Kpc REAL 100.0 R - Precontrol de velocidad porcentual de la regulacion de
(de 0.0 a WP_PD | 10 | Posicion
150.0) OPRW Nombre en Openness:
PositionControl.Kpc

Consulte también
Variables del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V4...5/(Pagina 426)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3/(Pagina 416)

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG 329



Anexo

12.9 Variables del objefo tecnologico Eje de posicionamiento V6...7

12.9.15 Variables FollowingError a partir de V6

La estructura de variables <Nombre del eje>.FollowingError.<Nombre de variable> contiene
la configuracién de la vigilancia dinamica de errores de seguimiento.

Variables
Leyenda (Pagina 304)
Variable Tipode |Valores Acceso W | Descripcion
datos
FollowingError. STRUCT TO_Struct_FollowingError
EnableMonitoring | BOOL TRUE R - Nombre en Openness:
OPRW FollowingError.EnableMonitoring
FALSE | Vigilancia de errores de seguimiento desac-
tivada
TRUE | Vigilancia de errores de seguimiento activa-
da
MinValue REAL 10.0 R - Error de seguimiento admisible con velocidades infe-
(de 0.0 a WP_PD 10 | riores al valor de "MinVelocity".
1.0E12) OPRW Nombre en Openness:
FollowingError.MinValue
MaxValue REAL 100.0 R - Error de seguimiento maximo admisible que puede
(de 0.0 a WP_PD 10 | alcanzarse a velocidad maxima.
1.0E12) OPRW Nombre en Openness:
FollowingError.MaxValue
MinVelocity REAL 10.0 R - "MinValue" es admisible por debajo de esta velocidad
(de0.0a WP_PD 10 | Y se mantiene constante.
1.0E12) OPRW Nombre en Openness:
FollowingError.MinVelocity

Consulte también
Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V4...5/(Pagina 426)

Variables del objeto tecnolégico Eje V1...3|(Pagina 416)
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12.9.16 Variables PositioningMonitoring a partir de V6

La estructura de variables <Nombre del eje>.PositionMonitoring.<Nombre de variable>
contiene la configuracion de la vigilancia de posicién al final de un movimiento de
posicionamiento.

Variables
Leyenda (Pagina 304)
Variable Tipo de | Valores Acceso W | Descripcion
datos
PositionMonitoring. STRUCT TO_Struct_PositionMonitoring
ToleranceTime REAL 1.0 R - Tiempo de tolerancia
(de 0.0 a WP_PD 10 | Duracion maxima permitida desde que se alcanza la
1.0E12) OPRW consigna de velocidad 0 hasta que se entra en la
ventana de posicionamiento.
Nombre en Openness:
PositionMonitoring.ToleranceTime
MinDwellTime REAL 0.1 R - Tiempo minimo de permanencia en la ventana de
(de 0.0 a WP_PD 10 | posicionamiento
1.0E12) OPRW Nombre en Openness:
PositionMonitoring.MinDwellTime
Window REAL 1.0 R - Ventana de posicionamiento
(de 0.001a |WP_PD 10 | Nombre en Openness:
1.0E12) OPRW PositionMonitoring.Window

Consulte también
Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V4...5/(Pagina 426)

Variables del objeto tecnolégico Eje V1...3|(Pagina 416)
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12.9.17 Variables StandstillSignal a partir de V6

La estructura de variables <Nombre del eje>.StandstillSignal.<Nombre de variable> contiene
la configuracién de la sefal de velocidad cero.

Variables
Leyenda (Pagina 304)
Variable Tipo de | Valores Acceso W | Descripcion
datos
StandstillSignal. STRUCT TO_Struct_StandstillSignal
VelocityThreshold | REAL 5.0 R - Umbral de velocidad
(de 0.0 a WP_PD 10 | Si se rebasa por defecto, empieza el tiempo minimo
1.0E12) OPRW de permanencia.
Nombre en Openness:
StandStillSignal.Velocity Threshold
MinDwellTime REAL 0.01 R - Tiempo minimo de permanencia
(de 0.0 a WP_PD 10 | Nombre en Openness:
1.0E12) OPRW StandStillSignal.MinDwellTime

Consulte también

Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V4...5/(Pagina 426)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3|(Pagina 416)
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12.9.18 Variables StatusPositioning a partir de V6

La estructura de variables <Nombre del eje>.StatusPositioning.<Nombre de variable> indica
el estado de un movimiento de posicionamiento.

Variables
Leyenda (Pagina 304)
Variable Tipo de | Valores Acceso W | Descripcion
datos
StatusPositioning. STRUCT TO_Struct_StatusPositioning
Distance REAL 0.0 RCCP, - Distancia actual del eje hasta la posicion de destino
(de -9.0E15 a | RP, OPR (Indicacion en la unidad de medida configurada)
9.0E195) El valor de la variable solo es valido mientras se eje-
cuta la orden de posicionamiento con
"MC_MoveAbsolute", "MC_MoveRelative" o del panel
de mando del gje.
Nombre en Openness:
StatusPositioning.Distance
TargetPosition REAL 0.0 RCCP, - Posicion de destino del eje
(de -9.0E15 a | RP, OPR (Indicacion en la unidad de medida configurada)
9.0E195) El valor de la variable solo es valido mientras se eje-
cuta la orden de posicionamiento con
"MC_MoveAbsolute", "MC_MoveRelative" o del panel
de mando del eje.
Nombre en Openness:
StatusPositioning. TargetPosition
FollowingError REAL 0.0 RCCP, - Error de seguimiento actual del eje
(de -9.0E15 a | RP, OPR (Indicacion en la unidad de medida configurada)
9.0E195) FollowingError = 0.0 con conexioén del accionamiento
a través de PTO (Pulse Train Output).
Nombre en Openness:
StatusPositioning.FollowingError

Consulte también
Variables del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V4...5/(Pagina 426)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3/(Pagina 416)
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12.9.19 Variables StatusDrive a partir de V6
La estructura de variables <Nombre del eje>.StatusDrive.<Nombre de variable> indica el
estado del accionamiento.
Variables
Leyenda (Pagina 304)
Variable Tipo de | Valores Acceso W | Descripcion
datos
StatusDrive. STRUCT TO_Struct_StatusDrive
InOperation BOOL FALSE RCCP, - Estado de operacion del accionamiento
RP, OPR Nombre en Openness:
StatusDrive.InOperation
FALSE | Accionamiento no preparado. Las consignas
no se ejecutan.
TRUE | Accionamiento listo. Las consignas pueden
ejecutarse.
CommunicationOK | BOOL FALSE RCCP, - Comunicacion BUS ciclica entre controlador y accio-
RP, OPR namiento
Nombre en Openness:
StatusDrive.CommunicationOK
FALSE | Comunicacién no establecida
TRUE | Comunicacion establecida
AdaptionState DINT 0 R, OPR 10 | Estado de aplicacion del accionamiento
(de 0 a4) Nombre en Openness:
StatusDrive.AdaptionState
0 Datos no aplicados
1 Aplicando datos
2 Datos aplicados
3 Aplicacién imposible o no seleccionada
4 Error en la aplicacion

Consulte también

Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V4...5/(Pagina 426)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3|(Pagina 416)
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12.9.20 Variables StatusSensor a partir de V6

La estructura de variables <Nombre del eje>.StatusSensor[1].<Nombre de variable> indica
el estado del sistema de medicion.

Variables
Leyenda (Pagina 304)

Variable Tipo de | Valores Acceso W | Descripcion
datos

StatusSensor{1]. STRUCT TO_Struct_StatusSensor
State DINT 0 RCCP, - Estado del valor del encoder

(de 0a?2) RP, OPR Nombre en Openness:
StatusSensor.State

0 No valido

1 Esperando estado valido

2 Valido

CommunicationOK | BOOL FALSE RCCP, - Comunicacion BUS ciclica entre controlador y encoder

RP, OPR Nombre en Openness:
StatusSensor.CommunicationOK

FALSE | Comunicacién no establecida

TRUE | Comunicacion establecida

AbsEncoderOffset | REAL 0.0 RCCP, - | Decalaje del punto de referencia hasta el valor de un
(de -9.0E15 a | RP, OPR encoder absoluto.

9.0E15) El valor se guarda de forma remanente en la CPU.

Nombre en Openness: StatusSen-
sor.AbsEncoderOffset

AdaptionState DINT 0 R, OPR 10 | Estado de aplicacion del encoder

(de0at) Nombre en Openness:
StatusSensor.AdaptionState

0 Datos no aplicados

Aplicando datos

N [ —

Datos aplicados

w

Aplicacion imposible o no seleccionada

N

Error en la aplicacion

Consulte también
Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V4...5/(Pagina 426)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3|(Pagina 416)
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12.9.21 Variables StatusBits a partir de V6

La estructura de variables <Nombre del eje>.StatusBits.<Nombre de variable> contiene
informacion sobre el estado del objeto tecnoldgico.

Variables

Leyenda (Pagina 304)

Variable

Tipo de
datos

Valores

Acceso

Descripcion

StatusBits.

STRUCT

TO_Struct_StatusBits

Activated

BOOL

FALSE

RCCP,
RP, OPR

Activacion del eje

Nombre en Openness:
StatusBits.Activated

FALSE | El eje no esta activado.

TRUE | El eje esta activado. El eje esta conectado al
PTO (Pulse Train Output) asignado. Los
datos del bloque de datos tecnolégico se
actualizan ciclicamente.

Enable

BOOL

FALSE

RCCP,
RP, OPR

Estado de habilitacion del eje

Nombre en Openness:
StatusBits.Enable

FALSE | El eje no esta habilitado.

TRUE | El eje esta habilitado vy listo para aceptar
ordenes de Motion Control.

AxisSimulation

BOOL

FALSE

RCCP,
RP, OPR

Nombre en Openness:
StatusBits.AxisSimulation

FALSE | La simulacion esta desactivada.

TRUE La simulacion esta activada.

NonPositionCon-
trolled

BOOL

FALSE

RCCP,
RP, OPR

Nombre en Openness:
StatusBits.NonPositionControlled

FALSE | El eje se encuentra en modo de regulacién
de posicion.

TRUE | El eje se encuentra en funcionamiento sin
regulacion de posicion.

HomingDone

BOOL

FALSE

RCCP,
RP, OPR

Estado de referenciado del eje

Nombre en Openness:
StatusBits.HomingDone

FALSE | El eje no esta referenciado.

TRUE | El eje esté referenciado y puede ejecutar
ordenes de posicionamiento absolutas.

Para realizar un posicionamiento relativo no es nece-
sario que el eje esté referenciado.

Durante el referenciado activo, el estado es FALSE.

Durante el referenciado pasivo, el estado TRUE se
mantiene si el eje ya estaba referenciado previamente.
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Variable Tipode |Valores Acceso W | Descripcion
datos
Done BOOL FALSE RCCP, - Procesamiento de 6rdenes del eje
RP, OPR Nombre en Openness:

StatusBits.Done

FALSE | En el eje hay una orden activa de Motion
Control.

TRUE | En el eje no hay ninguna orden activa de
Motion Control.

Error BOOL FALSE RCCP, - Estado de error del eje

RP, OPR Nombre en Openness:
StatusBits.Error

FALSE | En el eje no hay ningun error.

TRUE | Se ha producido un error en el eje.

Si requiere informacién mas detallada sobre el error,
consulte los parametros "ErrorlD" y "Errorinfo" de las
instrucciones Motion Control en el modo automatico.

En el modo manual, la causa detallada del error se
muestra en el campo "Aviso de error" del panel de
mando del gje.

Standstill BOOL FALSE RCCP, - Parada del eje

RP, OPR Nombre en Openness:
StatusBits.Standstill

FALSE | El eje esta en movimiento.
TRUE | El eje esta parado.
PositioningCom- BOOL FALSE RCCP, - Procesamiento de una orden de posicionamiento

mand RP, OPR Nombre en Openness:
StatusBits.PositioningCommand

FALSE | No hay ninguna orden de posicionamiento
activa en el gje.

TRUE | El eje ejecuta una orden de posicionamiento
de las instrucciones "MC_MoveRelative" o
"MC_MoveAbsolute" de Motion Control.

VelocityCommand | BOOL FALSE RCCP, - Procesamiento de una orden con especificacion de
RP, OPR velocidad

Nombre en Openness:
StatusBits.VelocityCommand

FALSE | En el eje no hay ninguna orden activa con
especificacion de la velocidad.

TRUE | El eje ejecuta una orden de desplazamiento
a la velocidad especificada de las instruc-
ciones "MC_MoveVelocity" o "MC_MoveJog"
de Motion Control.

HomingCommand | BOOL FALSE RCCP, - Procesamiento de una orden de referenciado

RP, OPR Nombre en Openness:
StatusBits.HomingCommand

FALSE | No hay ninguna orden de referenciado acti-
va en el gje.
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Variable Tipo de |Valores Acceso Descripcién
datos

TRUE | El eje ejecuta una orden de referenciado de
la instruccion "MC_Home" de Motion Con-
trol.

Com- BOOL FALSE RCCP, Procesamiento de una tabla de 6rdenes
mandTableActive RP, OPR Nombre en Openness:

StatusBits.CommandTableActive

FALSE | No hay ninguna tabla de 6rdenes activa en
el eje.

TRUE | El eje se controla con la instruccién de Mo-
tion Control "MC_CommandTable".

ConstantVelocity BOOL FALSE RCCP, Velocidad constante
RP, OPR Nombre en Openness:

StatusBits.ConstantVelocity

FALSE | El eje se acelera, decelera o esta parado.

TRUE | Se ha alcanzado la velocidad de consigna.
El eje se mueve a velocidad constante.

Accelerating BOOL FALSE RCCP, Proceso de aceleracion
RP, OPR Nombre en Openness:

StatusBits.Accelerating

FALSE | El eje se decelera, avanza a velocidad cons-
tante o esta parado.

TRUE | El eje se acelera.

Decelerating BOOL FALSE RCCP, Proceso de deceleracion
RP, OPR Nombre en Openness:

StatusBits.Decelerating

FALSE | El eje se acelera, avanza a velocidad cons-
tante o esta parado.

TRUE | El eje se frena.

ControlPanelActive | BOOL FALSE RCCP, Estado de activacion del panel de mando del eje
RP, OPR Nombre en Openness:

StatusBits.ControlPanelActive

FALSE | El modo de operacion "Modo automatico”
esta activado. El programa de usuario tiene
el control sobre el eje.

TRUE | Se ha activado el modo de operacion "Con-
trol manual" en el panel de mando del eje. El
panel de mando del eje tiene el control so-
bre el eje. El eje no puede ser controlado
por el programa de usuario.

DriveReady BOOL FALSE RCCP, Estado de operacion del accionamiento
RP, OPR

Nombre en Openness:
StatusBits.DriveReady

FALSE | El accionamiento no esta listo. Las consig-
nas no se ejecutan.

TRUE | El accionamiento esta listo. Las consignas
pueden ejecutarse.
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Variable Tipode |Valores Acceso W | Descripcion
datos
RestartRequired BOOL FALSE RCCP, - Es necesario reiniciar el eje
RP, OPR Nombre en Openness:

StatusBits.RestartRequired
FALSE | No es necesario reiniciar el gje.

TRUE Los valores han sido modificados en la me-
moria de carga.

Para cargar los valores en la memoria de trabajo con
la CPU en el estado operativo RUN, es necesario
reiniciar el eje. Utilice para ello la instruccion de Mo-
tion Control "MC_Reset".

SWLimitMinActive | BOOL FALSE RCCP, - Estado del final de carrera por software inferior

RP, OPR Nombre en Openness:
StatusBits.SWLimitMinActive

FALSE | Se respeta la zona de trabajo configurada
del gje.

TRUE | Se ha alcanzado o sobrepasado el final de
carrera por software inferior.

SWLimitMaxActive | BOOL FALSE RCCP, - Estado del final de carrera por software superior

RP, OPR Nombre en Openness:
StatusBits.SWLimitMaxActive

FALSE | Se respeta la zona de trabajo configurada.

TRUE | Se ha alcanzado o sobrepasado el final de
carrera por software superior.
HWLimitMinActive | BOOL FALSE RCCP, - Estado del final de carrera por hardware inferior

RP, OPR Nombre en Openness:

StatusBits.HWLimitMinActive

FALSE | Se respeta la zona de desplazamiento ad-
misible configurado.

TRUE | Se ha alcanzado o sobrepasado el final de
carrera por hardware inferior.

HWLimitMaxActive | BOOL FALSE RCCP, - Estado del final de carrera por hardware superior

RP, OPR Nombre en Openness:
StatusBits.HWLimitMaxActive

FALSE | Se respeta la zona de desplazamiento ad-
misible configurado.

TRUE | Se ha alcanzado o sobrepasado el final de
carrera por hardware superior.

Consulte también
Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V4...5/(Pagina 426)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3|(Pagina 416)
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12.9.22 Variables ErrorBits a partir de V6

La estructura de variables <Nombre del eje>.ErrorBits.<Nombre de variable> indica errores
en el objeto tecnoldgico.

Variables
Leyenda (Pagina 304)
Variable Tipo de | Valores Acceso W | Descripcion
datos
ErrorBits. STRUCT TO_Struct_ErrorBits
SystemFault BOOL FALSE RCCP, - Error interno de sistema
RP, OPR Nombre en Openness:
ErrorBits.SystemFault
ConfigFault BOOL FALSE RCCP, - Configuracion incorrecta del eje
RP, OPR Nombre en Openness:
ErrorBits.ConfigFault
DriveFault BOOL FALSE RCCP, - Error en el accionamiento. Fallo de la sefial "Acciona-
RP, OPR miento listo".
Nombre en Openness:
ErrorBits.DriveFault
SWLimit BOOL FALSE RCCP, - Final de carrera por software alcanzado o sobrepasa-
RP, OPR do
Nombre en Openness:
ErrorBits.SWLimit
HWLimit BOOL FALSE RCCP, - Final de carrera por hardware alcanzado o sobrepa-
RP, OPR sado
Nombre en Openness:
ErrorBits.HWLimit
DirectionFault BOOL FALSE RCCP, - Sentido de movimiento no permitido
RP, OPR Nombre en Openness:
ErrorBits.DirectionFault
HWUsed BOOL FALSE RCCP, - Un segundo eje utiliza el mismo PTO (Pulse Train
RP, OPR Output) y esta habilitado con "MC_Power".
Nombre en Openness:
ErrorBits.HWUsed
SensorFault BOOL FALSE RCCP, - Error en el sistema del encéder
RP, OPR Nombre en Openness:
ErrorBits.SensorFault
Communication- BOOL FALSE RCCP, - Error de comunicacion
Fault RP, OPR Hay interferencias en la comunicacién con un disposi-
tivo conectado.
Nombre en Openness:
ErrorBits.CommunicationFault
FollowingError BOOL FALSE RCCP, - Rebasado por exceso el error de seguimiento maximo
RP, OPR admitido
Nombre en Openness:
ErrorBits.FollowingError
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Variable Tipode |Valores Acceso W | Descripcion
datos
PositioningFault BOOL FALSE RCCP, - Error de posicionamiento
RP, OPR

El eje no se ha posicionado correctamente al final de
un movimiento de posicionamiento.

Nombre en Openness:
ErrorBits.PositioningFault

AdaptionError BOOL FALSE RCCP, - Error al aplicar los datos

RP, OPR Nombre en Openness:
ErrorBits.AdaptionError

Consulte también
Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V4...5/(Pagina 426)

Variables del objeto tecnolégico Eje V1...3|(Pagina 416)
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12.9.23 Variables ControlPanel a partir de V6

Las variables "ControlPanel" no contienen datos relevantes para el usuario. En el programa
de usuario no se puede acceder a dichas variables.

Variables
Las variables "ControlPanel" siguientes se pueden leer en Openness:
Leyenda (Pagina 304)
Variable Tipo de | Valores Acceso Descripcion
datos
ControlPanel. STRUCT TO_Struct_ControlPanel
Input STRUCT TO_Struct_Input
TimeOut DINT - OPR (parametro interno)
Nombre en Openness:
ControlPanel.Input.TimeOut
EsLifeSign DINT - OPR (parametro interno)
Nombre en Openness:
ControlPanel.Input.EsLifeSign
Command[1]. STRUCT ARRAY[1..1] TO_Struct_Command
ReqgCounter DINT - OPR (parametro interno)
Nombre en Openness:
ControlPanel.Input. Command[1].ReqCounter
Type DINT - OPR (parametro interno)
Nombre en Openness:
ControlPanel.Input. Command[1].Type
Position REAL - OPR (parametro interno)
Nombre en Openness: ControlPa-
nel.lnput.Command[1].Position
Velocity REAL - OPR (parametro interno)
Nombre en Openness:
ControlPanel.Input. Command[1].Velocity
Acceleration | REAL - OPR (parametro interno)
Nombre en Openness:
ControlPanel.Input. Command[1].Acceleration
Jerk REAL - OPR (parametro interno)
Nombre en Openness:
ControlPanel.Input. Command[1].Jerk
Param INT - OPR (parametro interno)
Nombre en Openness:
ControlPanel.Input. Command[1].Param
Output. STRUCT - TO_Struct_Output
RTLifeSign INT - OPR (parametro interno)
Nombre en Openness:
ControlPanel.Output.RTLifeSign
Command[1]. STRUCT - ARRAY[1..1] TO_Struct_Command
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Variable Tipode | Valores Acceso W | Descripcién
datos
AckCounter INT - OPR - (parametro interno)

Nombre en Openness:
ControlPanel.Output. Command[1].AckCounter

ErrorlD USHOR |- OPR - (parametro interno)

Nombre en Openness:
ControlPanel.Output. Command[1].ErrorlD

Errorinfo USHOR |- OPR - (parametro interno)

Nombre en Openness:
ControlPanel.Output.Command[1].Errorinfo

Done BOOL - OPR - (parametro interno)

Nombre en Openness:
ControlPanel.Output.Command[1].Done

Aborted BOOL - OPR - (parametro interno)

Nombre en Openness:
ControlPanel.Output.Command[1].Aborted

Consulte también
Variables del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V4...5/(Pagina 426)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3/(Pagina 416)
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12.9.24 Variables Internal a partir de V6
Las variables "Internal" no contienen datos relevantes para el usuario. En el programa de
usuario no se puede acceder a dichas variables.
Variables
Leyenda (Pagina 304)
Variable Tipo de | Valores Acceso Descripcion
datos
Internal[1..4]. STRUCT ARRAY [1..4] TO_Struct_Internal
Id INT 0 OPRW (parametro interno)
(de -32768 a Nombre en Openness:
32767) Internal[1..4].1d
Value REAL 0 OPRW (parametro interno)
(de -9.0E15 a Nombre en Openness:
9.0E15) Internal[1..4].Value

Consulte también

12.9.25

344

Variables del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V4...5|(Pagina 426)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3/(Pagina 416)

Actualizacion de las variables del objeto tecnolégico

Las informaciones de estado y error del eje mostradas en las variables del objeto
tecnoldgico se actualizan respectivamente en el punto de control del ciclo.

Las modificaciones de valores en las variables de configuracidon no son efectivas de forma
inmediata. Consulte en la descripcion detallada de la variable correspondiente las
condiciones bajo las cuales una modificacion resulta efectiva.
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12.10 Variables del objeto tecnolégico Tabla de 6rdenes V6

La estructura de variables <Tabla de érdenes>.Command[n].<Nombre de variable> contiene
los parametros configurados de la orden.

Variables
Leyenda (Pagina 304)
Variable Tipode | Valores Acceso | W | Descripcién
datos
Command[n]. STRUCT ARRAY[1..32] TO_Struct_Command
Type INT 0 RW, - Tipo de orden
(de 0 a 151) OPRW Nombre en Openness:
Command[n].Type
0 Orden "Empty"
2 Orden "Halt"
5 Orden "Positioning Relative"
6 Orden "Positioning Absolute"
7 Orden "Velocity setpoint"
151 Orden "Wait"
Position REAL 0.0 RW, - Posicién de destino/recorrido de la orden
OPRW Nombre en Openness:
Command[n].Position
Velocity REAL 0.0 RW, - Velocidad de la orden
OPRW Nombre en Openness:
Command[n].Velocity
Duration REAL 0.0 RW, - Duracién de la orden
OPRW Nombre en Openness:
Command[n].Duration
NextStep INT 0 RW, - Modo para la transicion a la siguiente orden
(de0at1) OPRW Nombre en Openness:
Command[n].NextStep
0 "Finalizar orden"
1 "Suavizar transicion del movi-
miento"
StepCode WORD 0 RW, - Caédigo de paso de la orden
OPRW Nombre en Openness:
Command[n].StepCode
WarningEnabled* BOOL FALSE OPRW |- Nombre en Openness:
_WarningEnabled
FALSE | La advertencia esta bloqueada
TRUE | La advertencia esta habilitada

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG 345



Anexo

12.10 Variables del objefo tecnoldgico Tabla de ordenes V6

Variable Tipo de |Valores Acceso Descripcién
datos

UseAxisParametersFrom* INT/STRI | - OPRW Nombre en Openness:
NG _UseAxisParametersFrom

Enum de la lista desplegable "Utilizar para-
metros del eje de" o nombre del eje

No asigne a sus ejes el nombre "Eje de
ejemplo" porque este nombre esta reserva-
do.

*) Disponible en Openness

Consulte también

Variables del objeto tecnoldgico Tabla de érdenes V4...5 (Pagina 453)

Variables del objeto tecnolégico Tabla de 6rdenes V1...3|(Pagina|452)
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12.11 Versiones V1...6

12.11.1 Salidas de la CPU relevantes para Motion Control (version tecnoldgica V1...3)

El nimero de accionamientos utilizables depende de la CPU, del numero de PTO (Pulse
Train Outputs) y del niumero de salidas disponibles del generador de impulsos.

Las siguientes representaciones proporcionan informacién sobre las correspondientes
dependencias:

Numero maximo de PTO
El nUmero maximo de PTO (accionamientos) controlables depende de la referencia de la

CPU:
Referencia CPU Namero de PTO
XXXXXXX-1XX30-XXXX 2
XXXXXXX-1XX31-XXXX 4

El nUmero maximo de PTO (accionamientos) controlables es valido con independencia del
uso de una Signal Board.

Salidas utilizables del generador de impulsos

La CPU dispone de una salida de impulsos o una salida de sentido para controlar un motor
paso a paso o un servomotor con interfaz de impulsos. El accionamiento recibe a través de
la salida de impulsos los impulsos necesarios para mover el motor. La salida de sentido
controla el sentido de desplazamiento del accionamiento.

La salida de impulsos y la salida de sentido se encuentran firmemente asignadas entre si y
conforman una salida del generador de impulsos. Como salidas del generador de impulsos
se pueden utilizar salidas integradas de la CPU o bien salidas de una Signal Board. Puede
elegir entre las salidas integradas de la CPU y las salidas de la Signal Board en la
configuracién de dispositivos, bajo Generadores de impulsos (PTO/PWM) en la rubrica
"Propiedades".
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La tabla siguiente muestra el nimero de accionamientos utilizables por CPU o Signal Board:

CPU Inte- Signal Board
grada
DI2/DO2 x DI2/DO2 x DO4 x DI2/DO2 x | DO4 x DC5V
DC24V DC24V DC24V DC5V 200kHz
20kHz 200kHz 200kHz 200kHz
CPU 1211C, CPU DC/DC/ 2 2 2 2 2 2
1212C, CPU 1214C DC
(MLFB - Referencia AC/DC/ - 1 1 2 1 2
XXXXXXX-1XX30-XXXX) RLY
DC/DC/ - 1 1 2 1 2
RLY
CPU 1211C DC/DC/ 2 3 3 4 3 4
(MLFB - Referencia bC
XXXXXXX-1XX31-XXXX) AC/DC/ - 1 1 2 1 2
RLY
DC/DC/ - 1 1 2 1 2
RLY
CPU 1212C DC/DC/ 3 4 4 4 4 4
(MLFB - Referencia DC
XXXXXXX-1XX31-XXXX) AC/DC/ - 1 1 2 1 2
RLY
DC/DC/ - 1 1 2 1 2
RLY
CPU 1214C DC/DC/ 4 4 4 4 4 4
(MLFB - Referencia DC
XXXXXXX-1XX31-XXXX) AC/DC/ - 1 1 2 1 2
RLY
DC/DC/ - 1 1 2 1 2
RLY
CPU 1215C DC/DC/ 4 4 4 4 4 4
DC
AC/DC/ - 1 1 2 1 2
RLY
DC/DC/ - 1 1 2 1 2
RLY
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La asignacioén posible de direcciones de las salidas de impulsos y sentido se recoge en la
siguiente tabla:

CPU S7- Salidas PTO1 ' Salidas PTO2 2 Salidas PTO3 ' Salidas PTO4 2
1200

Imp. Sentido Imp. Sentido Imp. Sentido Imp. Sentido
CPU 1211C, | CPU AX.0 Ax.1 Ax.2 Ax.3 Ax.4 Ax.5 Ax.6 AX.7
CPU 1212C, [

| Signal Ay.0 Ay.1 Ay.2 Ay.3 Ay.0 Ay.1 Ay.2 Ay.3
CPU 1214C, Bfard y y y y y y y y
CPU 1215C
(DC/DC/DC)
CPU 1211C, | CPU - - - - - - - -
CPU 1212C, | gjgnal Ay.0 Ay.1 Ay.2 Ay.3 Ay.0 Ay.1 Ay.2 Ay.3
CPU 1214C, Bfard y y y y y y y y
CPU 1215C
(AC/DC/RL
Y)
CPU 1211C, | CPU - - - - - - - -
CPU 1212C, | gjgnal Ay.0 Ay.1 Ay.2 Ay.3 Ay.0 Ay.1 Ay.2 Ay.3
CPU 1214C, Bfard y y y y y y y y
CPU 1215C
(DC/DC/RL
Y)

x = direccidn inicial de byte de las salidas On-board de la CPU (valor estandar = 0)
y = direccidn inicial de byte de las salidas Signal Board (valor estandar = 4)

1 Si se utiliza una variante de CPU DC/DC/DC con una Signal Board DI2/DO2, las sefales
del PTO1/3 se pueden emitir a través de las salidas integradas de la CPU o a través de la
Signal Board.

2 Si se utiliza una variante de CPU DC/DC/DC con una Signal Board DO4, tanto las senales
del PTO1/3 como las del PTO2/4 se pueden emitir a través de las salidas integradas de la
CPU o a través de la Signal Board.

PTO3 y PTO4 estan disponibles solo para las CPU con la referencia xxxxxxx-1xx31-xxxx.

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG 349



Anexo

12.11 Versiones V1...6

350

Nota
Acceso a las salidas del generador de impulsos a través de la memoria imagen de proceso

Si se ha activado el PTO (Pulse Train Output) y se ha asignado a un eje, el firmware asume
el control sobre las correspondientes salidas del generador de impulsos.

Al asumir el control se interrumpe también la conexién entre la memoria imagen de proceso
y la salida de periferia. Si bien el usuario tiene la posibilidad de escribir en la memoria
imagen de proceso de las salidas del generador de impulsos con el programa de usuario o
la tabla de observacién, esta no se transmite a la salida de periferia. Por consiguiente,
tampoco es posible observar la salida de periferia a través del programa de usuario o la
tabla de observacion. Las informaciones leidas reflejan el valor de la memoria imagen de
proceso, las cuales no coinciden con el estado verdadero de la salida de periferia.

En las demas salidas de la CPU no asignadas fijamente por el firmware de la CPU, el
estado de la salida de periferia puede ser controlado u monitorizado de la forma habitual a
través de la memoria imagen de proceso.
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Para las salidas de impulsos son validas las siguientes frecuencias limite:

Salida de impulso

Frecuencias limite para obje-
to tecnolégico Eje de posicio-
namiento V1

Frecuencias limite del
objeto tecnolégico Eje
de posicionamiento
V2/V3

para la CPU < V3.0

Frecuencias limite del objeto
tecnoldgico Eje de posiciona-
miento V2/V3

para la CPU V3.0

On-board (MLFB - referencia
XXXXXXX-1XX30-XXXX)

2 Hz < f<100 kHz

2 Hz <f<100 kHz

1Hz <f<100 kHz

On-board (MLFB - referencia
XXXXXXX-1XX31-XXXX)

2 Hz < f < 100 kHz (PTO 1+2)
2 Hz < f < 20 kHz (PTO 3+4)

2 Hz < f < 100 kHz
(PTO 1+2)

2 Hz < f < 20 kHz
(PTO 3+4)

1 Hz < f < 100 kHz (PTO 1+2)
1 Hz < f < 20 kHz (PTO 3+4)

Signal Board DI2/DO2 x DC24V
20kHz

2Hz<f<20kHz

2Hz<f<20kHz

1 Hz <f<20 kHz

Signal Board DI2/DO2 x DC24V
200kHz

2 Hz < <100 kHz

2 Hz < <200 kHz

1 Hz < <200 kHz

Signal Board DO4 x DC24V
200kHz

2 Hz < <100 kHz

2 Hz < <200 kHz

1 Hz < <200 kHz

Signal Board DI2/DO2 x DC5V
200kHz

2 Hz <f<100 kHz

2 Hz < f< 200 kHz

1 Hz < <200 kHz

Signal Board DO4 x DC5V
200kHz

2 Hz <f<100 kHz

2 Hz < f< 200 kHz

1 Hz < <200 kHz

Senales del accionamiento

Para Motion Control puede parametrizar opcionalmente una interfaz de accionamiento para
"Accionamiento habilitado" y "Accionamiento listo". Si se utiliza la interfaz de accionamiento
es posible seleccionar libremente la salida digital para el accionamiento habilitado y la

entrada digital para "Accionamiento listo".

Limites de aceleracion/deceleracion

Para la aceleracion y deceleracion se aplican los siguientes limites:

Aceleracién/deceleraciéon

Valor (CPU < V3.0)

Valor (CPU V3.0)

Aceleracion/deceleraciéon minimas

2,8E-1 pulsos/s?

5,0E-3 pulsos/s?

Aceleracion/deceleracion maximas

9,5E+9 pulsos/s?

9,5E+9 pulsos/s?
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Limites de tiron

Para el tiron son vélidos los siguientes limites:

Tirén Valor (CPU < V3.0) Valor (CPU V3.0)
Tirbn minimo 4,0E-2 pulsos/s® 4,0E-3 pulsos/s®
Tiron maximo 1,5E+8 pulsos/s? 1,0E+10 pulsos/s3

Consulte también

Salidas de la CPU relevantes para Motion Control (Pagina 15)
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12.11.2 Dialogos de configuraciéon

12.11.2.1 V1.3

Configuracién - General (objeto tecnolégico "Eje" V1...3)

Configure las propiedades basicas del objeto tecnolégico "Eje" en la ventana de
configuracién "General".

Nombre del gje:

Defina en este campo el nombre del eje o del objeto tecnologico "Eje". El objeto tecnolégico
aparece con ese nombre en el arbol del proyecto.

Hardware - Interfaz

Los impulsos se transmiten a la etapa de potencia del accionamiento a través de salidas
digitales de asignacion fija.

En CPUs con salidas de relé la sefial de impulso no puede emitirse en ellas, ya que los relés
no soportan las frecuencias de conmutacion necesarias. Para poder utilizar el PTO en esas
CPUs (Pulse Train Output), es necesario utilizar una Signal Board con salidas digitales.

Nota

El PTO requiere la funcionalidad de un contador rapido (HSC). Para la CPU versién < V3.0
se utiliza para ello un HSC que seguidamente dejara de estar a disposicién del usuario.
Para la CPU versioén = V3.0 se utiliza para ello un HSC interno.

El estado del contador no puede evaluarse por medio de su direccion de entrada.

La asignacion entre PTO y HSC es fija. Si el usuario activa el PTO1, éste queda conectado
al HSCA1. Al activar el PTO2, éste queda conectado al HSC2.

En la lista desplegable "Seleccion del generador de impulsos” elija el PTO

(Pulse Train Output) a través del cual deben proporcionarse los impulsos para controlar los
motores paso a paso o los servomotores con interfaz de impulsos. Si en la configuraciéon de
dispositivos no se han utilizado los generadores de impulso ni los contadores rapidos para
otro fin, la interfaz por hardware podra configurarse automaticamente. En este caso, el PTO
elegido aparece marcado en blanco en la lista desplegable. En los campos de salida
"Fuente de salidas", "Salida de impulso", "Salida de sentido" y "Contador rapido asignado”
se enumeran las interfaces utilizadas.
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Proceda tal como se indica a continuacion si desea modificar las interfaces o si el PTO no
se ha podido configurar automaticamente (la entrada de la lista desplegable "Seleccion del
generador de impulsos" aparece con fondo rojo):

1. Haga clic en el botén "Configuracion de dispositivos".

La configuracion de dispositivos del generador de impulsos se abre.

Amplie el area de propiedades de la configuracion de dispositivos si la configuracién del
generador de impulsos no resulta visible.

General

General
Fararmetrizacion
Salidas de hardware
Direcciones 10
Hardware identifisr

T vl |

>

Comentars: ~

@ Activar este generadar de impulsos

Informacidon del proyecto

Hombre: |PLI|:'=_'_'|

2. Active la casilla de verificacion "Activar este generador de impulsos".

3. Seleccione la entrada "Parametrizacion" en el navegador local.

La "Parametrizacion" se abre.

General

General
Fararnetrizacion
Salidas de hardware
Direcciones 10

Hardware identifier

T 1T &«

[eal

>

Fararnetrizacion

Generadar de impulsos como:

Origen sefal

Base de tiermpo

Curacion de impulsa inicial |

Opciones de impulso

| Centesimas |v|

Tiempo de cicla | ms|

Centésimas|

4. En la lista desplegable elija "Generador de impulsos como:" la entrada "PTO".
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5. En la lista desplegable elija "Origen sefal:" la entrada "Salida de CPU integrada" o
"Salida de la Signal Board". La entrada "Salida de la Signal Board" sera seleccionable
unicamente para PTO1, o bien para PTO1y PTO2 segun la Signal Board empleada.
Para mas informacién consulte el capitulo: Salidas de la CPU relevantes para Motion
Control|(Pagina 15)

6. Regrese a la configuracion del eje.

Si el contador rapido correspondiente no se ha utilizado ya de otro modo, los campos de
PTO de la configuracion del eje "General" no estan resaltados sobre un fondo rojo. Si no
es el caso, corrija la configuracién con ayuda de los avisos de error.

Unidad personalizada

En la lista desplegable, seleccione la unidad deseada para el sistema de medida del eje. La
unidad seleccionada se utiliza para una nueva configuracién del objeto tecnolégico "Eje" y
para la visualizacion de los datos actuales del eje.

Los valores en los parametros de entrada (Position, Distance, Velocity, ...) de las
instrucciones de Motion Control también se refieren a esta unidad.

Nota

En determinadas circunstancias, un cambio posterior del sistema de medida no podra
convertirse correctamente en todas las ventanas de configuracién del objeto tecnoldgico. En
ese caso, compruebe la configuraciéon de todos los parametros del eje.

Si fuera necesario, en el programa de usuario se deberan adaptar los valores de los
parametros de entrada de las instrucciones de Motion Control a la nueva unidad de medida.

Consulte también

Configuracion - General (Pagina 74)

Configuracién - Referenciar (objeto tecnolégico "Eje" V1)

En la ventana de configuracion "Referenciacion”, configure los parametros para la
referenciacion activa y pasiva. El tipo de referenciacion se ajusta a través del parametro de
entrada "Mode" de la instruccion de Motion Control. Aqui el valor Mode = 2 se corresponde
con la referenciacién pasiva y Mode = 3 con la referenciacion activa.
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Entrada del sensor del punto de referencia

Seleccione la entrada digital para el sensor del punto de referencia en la lista desplegable.
La entrada debe ser apta para alarmas. Como entradas para el sensor del punto de
referencia estan disponibles las entradas de CPU On-board y las entradas de una Signal
Board insertada.

Nota

Las entradas digitales estan ajustadas de forma estdndar con un tiempo de filtracion de 6,4
ms.

La utilizacién como sensor del punto de referencia puede provocar deceleraciones no
deseadas vy, con ello, imprecisiones. En determinadas circunstancias, y dependiendo de la
velocidad de referenciacion y la dimension del sensor del punto de referencia, puede que no
se reconozca el punto de referencia. El tiempo de filtracion se puede ajustar en la
configuracién de dispositivos de las entradas digitales, en "Filtros de entrada".

Se debe seleccionar un tiempo de filtracidn menor que la duracién de la sefal de entrada en
el sensor del punto de referencia.

Permitir inversion del sentido en el final de carrera por hardware (sélo referenciacion activa)

356

Active esta casilla de verificacion si desea utilizar los finales de carrera por hardware como
levas de inversion para la aproximacion al punto de referencia. Los finales de carrera por
hardware deben estar activados para poder realizar la inversion del sentido. Si se utiliza el
firmware V1.0 de la CPU, ambos finales de carrera por hardware deberan estar
configurados. Si se utiliza el firmware V2.0 de la CPU, s6lo debera estar configurado en el
sentido de aproximacion el final de carrera por hardware.

Si se llega al final de carrera por hardware durante el referenciado activo, el eje frena con la
deceleracién configurada (no con la deceleraciéon de parada de emergencia) y realiza una
inversion del sentido. Entonces el sensor del punto de referencia se busca en la direccién
contraria.

Si esta inversion del sentido no esta activada y el eje alcanza el final de carrera por
hardware durante la referenciacion activa, la aproximacion al punto de referencia se cancela
con un error y el eje se frena con la deceleracidon de parada de emergencia.

Nota

Asegurese de que la maquina no golpee contra un tope mecanico durante una inversion del
sentido, adoptando para ello una de las siguientes medidas:

e Mantenga una velocidad baja de aproximacion

¢ Incremente la aceleracion / deceleracion configurada

¢ Incremente la distancia entre el final de carrera por hardware y el tope de hardware
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Sentido de aproximacion / referenciacion (referenciacién activa y pasiva)

Con el sentido seleccionado, determine el "sentido de aproximacién" durante la
referenciacion activa para buscar el sensor del punto de referencia, asi como el sentido de
referenciacion. El sentido de referenciado determina el sentido en el que el eje se aproxima
al lado configurado del sensor del punto de referencia para realizar el referenciado.

Consulte el efecto del sentido de aproximacién ajustado para la referenciacion pasiva en la
tabla que encontrara en "Sensor del punto de referencia".

Lado del sensor del punto de referencia (referenciacién activa y pasiva)
o Referenciacion activa

Indique aqui si el eje debe ser referenciado por el lado superior o inferior del sensor del
punto de referencia.

Nota

Dependiendo de la posicion inicial del eje y de la configuracién de los parametros de
referenciacion, la aproximacion al punto de referencia puede diferir del grafico mostrado
en la ventana de configuracion.

e Referenciacion pasiva

En la referenciacion pasiva, los movimientos para la referenciacion deben ser realizados
por el usuario mediante 6rdenes de marcha. El lado del sensor del punto de referencia
por el cual se realiza la referenciaciéon depende de los siguientes factores:

— Configuracién "sentido de aproximacion”
— Configuracién "sensor del punto de referencia”
— Sentido actual de marcha durante la referenciacién pasiva

La siguiente tabla muestra detalles del efecto de los factores:

Factores de influencia: Resultado:
Configuracién - Configuracion - Sentido actual de mar- | Referenciacién en el
sentido de aproxima- sensor del punto de cha sensor del punto de
cion referencia referencia
positivo "Lado inferior" sentido positivo Lado superior
sentido negativo Lado inferior
positivo "Lado superior" sentido positivo Lado inferior
sentido negativo Lado superior
negativo "Lado inferior" sentido positivo Lado inferior
sentido negativo Lado superior
Negativo "Lado superior" sentido positivo Lado superior
sentido negativo Lado inferior

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16

Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG




Anexo

12.11 Versiones V1...6

Velocidad (s6lo referenciacion activa)

Especifique en este campo la velocidad con la que se buscara el sensor del punto de
referencia durante la marcha correspondiente.

Limites (independientes de la unidad de medida seleccionada):

® \/elocidad de arranque/parada < velocidad de aproximacion < velocidad maxima

Velocidad de referenciacion (sélo referenciacién activa)

Especifique en este campo la velocidad con la que el eje se posicionara en el sensor del
punto de referencia para la referenciacion.

Limites (independientes de la unidad de medida seleccionada):

e \/elocidad de arranque/parada < velocidad de referenciacion < velocidad maxima

Offset del punto de referencia (sélo referenciacion activa)

En este campo se puede indicar el offset del punto de referencia si la posicion de referencia
deseada difiere de la posicion del sensor del punto de referencia.

Si el valor es diferente de 0, el eje ejecuta las siguientes acciones después de la
referenciacion en el sensor del punto de referencia:

1. Movimiento del eje a la velocidad de referenciacién por el valor del offset del punto de
referencia

2. Después de extraer el offset del punto de referencia, el eje se encuentra en la posicién
del punto de referencia que se ha indicado en el parametro de entrada "Position" de la
instruccion de Motion Control "MC_Home".

Limites (independientes de la unidad de medida seleccionada):

e -1.0e12 < offset del punto de referencia: < 1.0e12

Posicion del punto de referencia

Como posicion del punto de referencia se utiliza la posicion parametrizada en la instruccion
de Motion Control "MC_Home".

Configuracién - Referenciar (objeto tecnolégico "Eje" V2...3)

Configuracién - Referenciar - General (objeto tecnoldgico Eje V2...3)

En la ventana de configuracion "Referenciar - General", configure la entrada del sensor del
punto de referencia para la referenciacion activa y pasiva.
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Entrada del sensor del punto de referencia

Seleccione la entrada digital para el sensor del punto de referencia en la lista desplegable.
La entrada debe ser apta para alarmas. Como entradas para el sensor del punto de
referencia estan disponibles las entradas de CPU On-board y las entradas de una Signal
Board insertada.

Nota

Las entradas digitales estan ajustadas de forma estandar con un tiempo de filtrado de 6,4
ms.

La utilizacién como sensor del punto de referencia puede provocar deceleraciones no
deseadas y, con ello, imprecisiones. En determinadas circunstancias, y dependiendo de la
velocidad de referenciacion y la dimension del sensor del punto de referencia, puede que no
se reconozca el punto de referencia. El tiempo de filtracion se puede ajustar en la
configuracién de dispositivos de las entradas digitales, en "Filtros de entrada".

Se debe seleccionar un tiempo de filtracidn menor que la duracién de la sefal de entrada en
el sensor del punto de referencia.

Seleccion de nivel

Seleccione en la lista despegable el nivel del sensor del punto de referencia con el que se
debe referenciar.

Consulte también

Marcha - referenciacién activa (Pagina 113)

Configuracién - Referenciar - Pasiva (objeto tecnolégico Eje V2...3)

En la ventana de configuracion "Referenciar - Pasiva", configure los parametros que se
necesitan para la referenciacion pasiva.

En la referenciacion pasiva, el movimiento debe ser activado por parte del usuario (p. €j.,
mediante una peticion de desplazamiento del eje). La referenciacion pasiva se inicia a
través de la instruccién de Motion Control "MC_Home" con el parametro de entrada utilizado
"Mode" = 2.

Lado del sensor del punto de referencia

Indique aqui si el eje debe ser referenciado por el lado inferior o superior al sensor del punto
de referencia.
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Posicion del punto de referencia

Como posicion del punto de referencia se utiliza la posicidon parametrizada en la instruccion
de Motion Control "MC_Home".

Nota

Si la referenciacion pasiva se efectua sin una peticién de desplazamiento del eje (eje en
reposo), la referenciacion se lleva a cabo en el siguiente flanco ascendente o descendente
del sensor del punto de referencia.

Configuracién - Referenciar - Activa (objeto tecnolégico Eje V2...3)

En la ventana de configuracion "Referenciar - Activa", configure los parametros que se
necesitan para la referenciacion activa. La referenciacion activa se inicia a través de la
instruccion de Motion Control "MC_Home" con el parametro de entrada utilizado "Mode" = 3.

Permitir inversion de sentido en final de carrera por hardware

Active esta casilla de verificacion si desea utilizar los finales de carrera por hardware como
levas de inversion para la aproximacion al punto de referencia. Los finales de carrera por
hardware deben estar activados para poder realizar la inversién del sentido (al menos debe
estar configurado el final de carrera por hardware en el sentido de aproximacion).

Si se llega al final de carrera por hardware durante la referenciacién activa, el eje frena con
la deceleracién configurada (no con la deceleracion de parada de emergencia) y realiza una
inversion del sentido. Entonces el sensor del punto de referencia se busca en la direccién
contraria.

Si esta inversidn del sentido no esta activada y el eje alcanza el final de carrera por
hardware durante la referenciacion activa, la aproximacion al punto de referencia se cancela
con un error y el eje se frena con la deceleracion de parada de emergencia.

Nota

Dentro de lo posible, asegurese de que la maquina no golpee contra un tope mecanico
durante una inversién del sentido, adoptando para ello una de las siguientes medidas:
e Mantenga una velocidad de aproximacion reducida.

e Aumente la aceleracioén / deceleracién configuradas.

e Aumente la distancia entre el final de carrera por hardware y el tope mecanico.

Sentido de aproximacion / referenciacion

360

Con el sentido seleccionado, determine el sentido de aproximacion durante la referenciacion
activa a fin de buscar el sensor del punto de referencia, asi como el sentido de
referenciacion. El sentido de referenciacion determina el sentido con el cual el eje se
aproxima al lado del sensor del punto de referencia configurado para realizar la operacion
de referenciacion.
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Lado del sensor del punto de referencia

Indique aqui si el eje debe ser referenciado por el lado inferior o superior al sensor del punto
de referencia.

Velocidad

Especifique en este campo la velocidad con la que se buscara el sensor del punto de
referencia durante la marcha correspondiente.

Limites (independientes de la unidad de medida seleccionada):

® \/elocidad de arranque/parada < velocidad de aproximacion < velocidad maxima

Velocidad de referenciacion

Especifique en este campo la velocidad con la que debe realizarse el posicionamiento hacia
el sensor del punto de referencia para la referenciacion.

Limites (independientes de la unidad de medida seleccionada):

e \/elocidad de arranque/parada < velocidad de referenciacion < velocidad maxima

Offset del punto de referencia

En este campo se puede indicar el offset del punto de referencia si la posicion de referencia
deseada difiere de la posicion del sensor del punto de referencia.

Si el valor es diferente de 0, el eje ejecuta las siguientes acciones después de la
referenciacion en el sensor del punto de referencia:

1. Movimiento del eje a la velocidad de referenciacién por el valor del offset del punto de
referencia

2. Después de extraer el offset del punto de referencia, el eje se encuentra en la posicién
del punto de referencia que se ha indicado en el parametro de entrada "Position" de la
instruccion de Motion Control "MC_Home".

Limites (independientes de la unidad de medida seleccionada):

e -1.0e12 < offset del punto de referencia: < 1.0e12

Posicion del punto de referencia

Como posicion del punto de referencia se utiliza la posicion parametrizada en la instruccion
de Motion Control "MC_Home".

Cambio de configuracién de los valores dinamicos en el programa de usuario (objeto tecnolégico
"Eje" V1...3)

Los siguientes parametros de configuracién pueden modificarse en la CPU mientras se
ejecuta el programa de usuario:
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Aceleracion y deceleracién

Puede modificar los valores de la aceleracion y deceleracion incluso durante el tiempo de
ejecucion del programa de usuario. Para ello utilice las siguientes variables del objeto
tecnoldgico:

e <Nombre de eje>.Config.DynamicDefaults.Acceleration
para modificar la aceleracion

e <Nombre de eje>.Config.DynamicDefaults.Deceleration
para modificar la deceleracion

Para saber cuando tienen efecto las modificaciones de los parametros de configuracion,
consulte en el anexo la descripcidn de las|variables del objeto tecnoldgico|(Pagina/416).

Deceleracion de parada de emergencia

Puede modificar el valor de la deceleracion de parada de emergencia incluso durante el
tiempo de ejecucion del programa de usuario. Para ello utilice la siguiente variable del objeto
tecnoldgico:

e <Nombre de eje>.Config.DynamicDefaults.EmergencyDeceleration

Para saber cuando tienen efecto las modificaciones del parametro de configuracion,
consulte en el anexo la descripcidn de las variables del objeto tecnoldgico.

ATENCION

Una vez modificado este parametro puede resultar necesario tener que adaptar las
posiciones de los finales de carrera de hardware, asi como otras configuraciones
relevantes para la seguridad.

Limitacién de tirones (a partir del objeto tecnolégico Eje V2.0)

También puede activar y desactivar la limitacion de tirones durante el tiempo de ejecucién
del programa de usuario y modificar el valor del tiron. Para ello utilice las siguientes
variables del objeto tecnolégico:

® <Nombre de eje>.Config.DynamicDefaults.JerkActive
para activar y desactivar la limitacion de tirones

® <Nombre de eje>.Config.DynamicDefaults.Jerk
para modificar el tirén

Para saber cuando tienen efecto las modificaciones del parametro de configuracion,
consulte en el anexo la descripcion de las variables del objeto tecnoldgico.

Consulte también

Modificar la configuracién de los valores de dinamica en el programa de usuario
(Pagina 106)
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12.11.2.2 V4

Configuracién - General (objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V4)

Configure las propiedades basicas del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento en la
ventana de configuracién "General".

Nombre del eje

Defina en este campo el nombre del eje o del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento. El
objeto tecnoldgico aparece con ese nombre en el arbol del proyecto.

Hardware - Interfaz

Los impulsos se transmiten a la etapa de potencia del accionamiento a través de salidas
digitales de asignacion fija.

En CPUs con salidas de relé la sefial de impulso no puede emitirse en ellas, ya que los relés
no soportan las frecuencias de conmutacion necesarias. Para poder utilizar el PTO en esas
CPUs (Pulse Train Output), es necesario utilizar una Signal Board con salidas digitales.

Nota

El PTO requiere la funcionalidad de un contador rapido (HSC). Para ello se utiliza un HSC
interno cuyo estado de contador no se puede evaluar.

Seleccion del generador de impulsos

En la lista desplegable elija el PTO (Pulse Train Output) a través del cual deben
proporcionarse los impulsos para controlar los motores paso a paso o los servomotores con
la interfaz de impulsos. Si en la configuracion de dispositivos no se han utilizado los
generadores de impulso ni los contadores rapidos para otro fin, la interfaz por hardware
podra configurarse automaticamente. En este caso, el PTO elegido aparece marcado en
blanco en la lista desplegable.

Botdn "Configuracion de dispositivos"

Este botdn permite acceder a la parametrizacidon de las opciones de impulso en la
configuracién de dispositivos de la CPU.
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Tipo de seiial

Seleccione el tipo de sefal deseado en la lista desplegable. Estan disponibles los tipos de
sefal siguientes:

e PTO (Impulso Ay sentido B)

Para controlar el motor paso a paso se utilizan una salida de impulso y una salida de
sentido.

e PTO (Contaje ascendente A, contaje descendente B)

Para controlar el motor paso a paso se utilizan una salida de impulso para el movimiento
en sentido positivo y otra para el movimiento en sentido negativo.

e PTO (A/B desfasada)
Los ciclos de las dos salidas de impulsos para la fase Ay para la fase B tienen la misma
frecuencia.
En el lado del accionamiento se evalua el periodo de las salidas de impulso como paso.
El desfase entre las fases A y B determina el sentido de movimiento.

e PTO (A/B desfasado - cuadruple)

Las salidas de impulsos para la fase A y para la fase B tienen la misma frecuencia.

En el lado del accionamiento se evaluan todos los flancos ascendentes y descendentes
de la fase Ay de la fase B como pasos.

El desfase entre las fases A y B determina el sentido de movimiento.

Salida de impulso (tipo de sefial "PTO (Impulso A y sentido B)")
En este campo seleccione la salida deseada como salida de impulsos.

Puede elegirse la salida a través de una direccién simbdlica o asignarse a una direccion
absoluta.

Activar salida de sentido (tipo de sefial "PTO (Impulso A y sentido B)")

En el modo "pulse and direction" puede desactivar o activar la salida de sentido. Con esta
opcién puede limitar el sentido de movimiento y utilizar la salida de sentido para otros fines.

Salida de sentido (tipo de seial "PTO (Impulso A y sentido B)")
En este campo seleccione la salida deseada como salida de sentido.

Puede elegirse la salida a través de una direccion simbdlica o asignarse a una direccion
absoluta.

Salida de impulso ascendente (tipo de senal "PTO (Contaje ascendente A, contaje descendente B)")

En este campo seleccione la salida de impulso deseada para movimientos en sentido
positivo.

Puede elegirse la salida a través de una direccion simbdlica o asignarse a una direccion
absoluta.
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Salida de impulso descendente (tipo de seial "PTO (Contaje ascendente A, contaje descendente
B)ll)
En este campo seleccione la salida de impulso deseada para movimientos en sentido
negativo.

Puede elegirse la salida a través de una direccion simbdlica o asignarse a una direccion
absoluta.

Fase A (tipos de seiial "PTO (A/B desfasado)" y "PTO (A/B desfasado - cuadruple)")
En este campo seleccione la salida de impulso deseada para las sefales de fase A.

Puede elegirse la salida a través de una direccion simbdlica o asignarse a una direccion
absoluta.

Fase B (tipos de sefial "PTO (A/B desfasado)" y "PTO (A/B desfasado - cuadruple)")
En este campo seleccione la salida de impulso deseada para las sefales de fase B.

Puede elegirse la salida a través de una direccion simbdlica o asignarse a una direccion
absoluta.

Unidad personalizada

En la lista desplegable, seleccione la unidad deseada para el sistema de medida del eje.

La

unidad seleccionada se utiliza para una nueva configuracién del objeto tecnoldgico Eje de

posicionamiento y la visualizacién de los datos actuales del eje.

Los valores en los parametros de entrada (Position, Distance, Velocity, ...) de las
instrucciones de Motion Control también se refieren a esta unidad.

Nota

En determinadas circunstancias, un cambio posterior del sistema de medida no podra

convertirse correctamente en todas las ventanas de configuracién del objeto tecnoldgico. En

ese caso, compruebe la configuracién de todos los parametros del eje.

Si fuera necesario, en el programa de usuario se deberan adaptar los valores de los

parametros de entrada de las instrucciones de Motion Control a la nueva unidad de medida.
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Configuracién - Senales de accionamiento (objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V4)

En la ventana de configuracion "Sefal de accionamiento” configure la salida para la
habilitacion del accionamiento y la entrada para la realimentacion "Accionamiento listo" del
accionamiento.

La habilitacion del accionamiento es controlada por la instruccion de Motion Control
"MC_Power" y otorga al accionamiento la habilitacién de potencia. La sefial se pone a
disposicion del accionamiento a través de la salida que se va a configurar.

Si el accionamiento esta listo para ejecutar movimientos una vez recibida la habilitacion del
accionamiento, lo notificara a la CPU con la sefial "Accionamiento listo". La sefal
"Accionamiento listo" se reenvia a la CPU a través de la entrada que se va a configurar.

Si el accionamiento no dispone de ninguna interfaz de este tipo, no se deberan configurar
los parametros. En este caso, elija para la entrada de disponibilidad el valor TRUE.

Consulte también
Configuracién - Mecanica (objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V4)|(Pagina | 366)
Limites de posicion (Pagina 93)
Dinamica|(Pagina|99)

Referenciar (a partir del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V2) (Pagina 108)

Configuracién - Mecanica (objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V4)

Configure las propiedades mecanicas del accionamiento en la ventana de configuracion
" 4 H n
Mecanica".

Impulsos por vuelta del motor
En este campo, configure cuantos impulsos necesita el motor para una vuelta del motor.
Limites (independientes de la unidad de medida seleccionada):

e ( <impulsos por vuelta del motor < 2147483647

Recorrido por vuelta del motor

En este campo, configure qué distancia debe recorrer la mecanica de la instalacion por cada
vuelta del motor.

Limites (independientes de la unidad de medida seleccionada):

® 0.0 <recorrido por vuelta del motor: < 1.0e12

Sentido de giro permitido (versién de la tecnologia V4 o superior)

En este campo configure si la mecanica de su instalacién debe moverse en ambos sentidos
o solo en sentido positivo o negativo.

Si no ha activado la salida de sentido en el modo "PTO (Impulso A y sentido B)" del
generador de impulsos, la seleccion esta limitada al sentido positivo o negativo.
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Invertir sentido de direccion

Con la casilla de verificacion "Invertir sentido" puede adaptar el controlador a la l6gica de
sentido del accionamiento.

La légica de sentido se invierte de acuerdo con el modo seleccionado para el generador de
impulsos:

e PTO (Impulso Ay sentido B)
— 0V en la salida de sentido = sentido de giro positivo
— 5V/24V en la salida de sentido = sentido de giro negativo

La tension indicada depende del hardware empleado. Los valores mencionados no son
validos para las salidas diferenciales de la CPU 1217.

e PTO (Contaje ascendente A, contaje descendente B)

Las salidas "Salida de impulso descendente" y "Salida de impulso ascendente" se
intercambian.

e PTO (A/B desfasado)
Las salidas "Fase A"y "Fase B" se intercambian.
e "PTO (A/B desfasado - cuadruple)"

Las salidas "Fase A"y "Fase B" se intercambian.

Consulte también

Configuracién - Sefiales de accionamiento (objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V4)
(Pagina 366)

Relacién entre el tipo de sefal y el sentido de desplazamiento (Pagina 19)
Limites de posicion (Pagina 93)
Dinamica|(Pagina|99)

Referenciar (a partir del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V2) (Pagina 108)

Configuracién - Referenciado - Pasivo (objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V4)

En la ventana de configuracion "Referenciar - Pasiva", configure los parametros que se
necesitan para la referenciacion pasiva.

En la referenciacion pasiva, el movimiento debe ser activado por parte del usuario (p. €j.,
mediante una peticion de desplazamiento del eje). La referenciacion pasiva se inicia a
través de la instruccién de Motion Control "MC_Home" con el parametro de entrada utilizado
"Mode" = 2.
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Entrada del sensor del punto de referencia

Seleccione la entrada digital para el sensor del punto de referencia en la lista desplegable.
La entrada debe ser apta para alarmas. Como entradas para el sensor del punto de
referencia estan disponibles las entradas de CPU On-board y las entradas de una Signal
Board insertada.

Nota

Las entradas digitales estan ajustadas de forma estandar con un tiempo de filtrado de 6,4
ms.

La utilizacién como sensor del punto de referencia puede provocar deceleraciones no
deseadas vy, con ello, imprecisiones. En determinadas circunstancias, y dependiendo de la
velocidad de referenciacion y la dimension del sensor del punto de referencia, puede que no
se reconozca el punto de referencia. El tiempo de filtracion se puede ajustar en la
configuracién de dispositivos de las entradas digitales, en "Filtros de entrada".

Se debe seleccionar un tiempo de filtracidn menor que la duracién de la sefal de entrada en
el sensor del punto de referencia.

Seleccion de nivel

Seleccione en la lista despegable el nivel del sensor del punto de referencia con el que se
debe referenciar.

Lado del sensor del punto de referencia

Indique aqui si el eje debe ser referenciado por el lado inferior o superior al sensor del punto
de referencia.

Posicion del punto de referencia

Como posicion del punto de referencia se utiliza la posicion parametrizada en la instruccion
de Motion Control "MC_Home".

Nota

Si la referenciacion pasiva se efectua sin una peticién de desplazamiento del eje (eje en
reposo), la referenciacion se lleva a cabo en el siguiente flanco ascendente o descendente
del sensor del punto de referencia.

Configuracién - Referenciado - Activo (objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V4)

368

En la ventana de configuracion "Referencido - Activo", configure los parametros que se
necesitan para el referenciado activo. El referenciado activo se inicia a través de la
instruccion de Motion Control "MC_Home" con el parametro de entrada utilizado "Mode" = 3.
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Entrada del sensor del punto de referencia

Seleccione la entrada digital para el sensor del punto de referencia en la lista desplegable.
La entrada debe ser apta para alarmas. Como entradas para el sensor del punto de
referencia estan disponibles las entradas de CPU On-board y las entradas de una Signal
Board insertada.

Nota

Las entradas digitales estan ajustadas de forma estandar a un tiempo de filtracion de
6,4 ms.

La utilizacién como sensor del punto de referencia puede provocar deceleraciones no
deseadas y, con ello, imprecisiones. En determinadas circunstancias, y dependiendo de la
velocidad de referenciado y la dimensién del sensor del punto de referencia, puede que no
se reconozca el punto de referencia. El tiempo de filtracion se puede ajustar en la
configuracién de dispositivos de las entradas digitales, en "Filtros de entrada".

Se debe seleccionar un tiempo de filtracidn menor que la duracién de la sefal de entrada en
el sensor del punto de referencia.

Seleccion de nivel

Seleccione en la lista desplegable el nivel del sensor del punto de referencia con el que se
debe referenciar.

Permitir inversion de sentido en el final de carrera por hardware

Active esta casilla de verificacion si desea utilizar los finales de carrera por hardware como
levas de inversion para la aproximacion al punto de referencia. Los finales de carrera por
hardware deben estar activados para poder realizar la inversién del sentido (al menos debe
estar configurado el final de carrera por hardware en el sentido de aproximacion).

Si se llega al final de carrera por hardware durante el referenciado activo, el eje frena con la
deceleracién configurada (no con la deceleraciéon de parada de emergencia) y realiza una
inversion del sentido. Entonces el sensor del punto de referencia se busca en la direccién
contraria.

Si esta inversion del sentido no esta activada y el eje alcanza el final de carrera por
hardware durante el referenciado activo, la aproximacién al punto de referencia se cancela
con un error y el eje se frena con la deceleraciéon de parada de emergencia.

Nota

Dentro de lo posible, asegurese de que la maquina no golpee contra un tope mecanico
durante una inversién del sentido, adoptando para ello una de las siguientes medidas:
e Mantenga una velocidad de aproximacion reducida.

e Aumente la aceleracioén / deceleracién configuradas.

e Aumente la distancia entre el final de carrera por hardware y el tope mecanico.
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Sentido de aproximacion / referenciado

Con el sentido seleccionado, determine el sentido de aproximaciéon durante el referenciado
activo a fin de buscar el sensor del punto de referencia, asi como el sentido de referenciado.
El sentido de referenciado determina el sentido con el cual el eje se aproxima al lado del
sensor del punto de referencia configurado para realizar la operacién de referenciado.

Lado del sensor del punto de referencia

Indique aqui si el eje debe ser referenciado por el lado inferior o superior al sensor del punto
de referencia.

Velocidad de aproximacion

Especifique en este campo la velocidad con la que se buscara el sensor del punto de
referencia durante la marcha correspondiente.

Limites (independientes de la unidad de medida seleccionada):

® \/elocidad de arranque/parada < velocidad de aproximacion < velocidad maxima

Velocidad de referenciado

Especifique en este campo la velocidad con la que debe realizarse el posicionamiento hacia
el sensor del punto de referencia para el referenciado.

Limites (independientes de la unidad de medida seleccionada):

® \/elocidad de arranque/parada < velocidad de referenciado < velocidad maxima

Offset del punto de referencia

En este campo se puede indicar el offset del punto de referencia si la posicion de referencia
deseada difiere de la posicion del sensor del punto de referencia.

Si el valor es diferente de 0, el eje ejecuta las siguientes acciones después del referenciado
usando el sensor del punto de referencia:

1. Movimiento del eje a la velocidad de referenciado por el valor del offset del punto de
referencia

2. Después de extraer el offset del punto de referencia, el eje se encuentra en la posicién
del punto de referencia que se ha indicado en el parametro de entrada "Position" de la
instruccion de Motion Control "MC_Home".

Limites (independientes de la unidad de medida seleccionada):

e -1.0e12 < offset del punto de referencia: < 1.0e12

Posicion del punto de referencia

Como posicion del punto de referencia se utiliza la posicion parametrizada en la instruccion
de Motion Control "MC_Home".
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12.11.3 Bits de diagndstico, estado y error (objeto tecnolégico "Eje" V1...3)

Con la funcion de diagnéstico "Bits de estado y error” se vigilan en el TIA Portal los
principales mensajes de estado y error del eje. Cuando el eje esta activado, la indicacién de
la funcién de diagndstico esta disponible en el modo online, en los modos de operacion
"Control manual" y "Modo automatico”. Los avisos de estado y error mostrados tienen el
siguiente significado:

Estado del eje

Estado Descripcion

Habilitado El eje esta habilitado y listo para ser controlado mediante 6rdenes de Motion Control.
(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.StatusBits.Enable)

Referenciado El eje esta referenciado y puede ejecutar 6rdenes de posicionamiento absoluto de la instruccion de
Motion Control "MC_MoveAbsolute". Para realizar un posicionamiento relativo no es necesario que
el eje esté referenciado. Casos especiales:

e Durante la referenciacion activa el estado es FALSE.

e Si se referencia un eje de forma pasiva, el estado durante la referenciacion pasiva es TRUE.
(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.StatusBits.HomingDone)

Error en eje Se ha producido un error en el objeto tecnoldgico "Eje". En el modo automatico, la informacion
detallada sobre el error se puede consultar en los parametros ErrorID y Errorinfo de las instruccio-
nes de Motion Control. En el modo manual, la causa detallada del error se muestra en el campo
"Aviso de error" del panel de mando del gje.

(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.StatusBits.Error)

Panel de mando del | Se ha activado el modo de operacion "Control manual" en el panel de mando del eje. El panel de
eje activo mando asume la autoridad sobre el control del objeto tecnolédgico "Eje". El eje no puede ser contro-
lado por el programa de usuario.

(Variable del objeto tecnologico: <Nombre del eje>.StatusBits.ControlPanelActive)

Restart necesario Se ha cargado en la memoria de carga una configuracion modificada del eje en el estado operativo
RUN de la CPU. Para cargar la configuracion modificada en la memoria de trabajo, es necesario
reiniciar el eje. Utilice para ello la instruccién de Motion Control MC_Reset.

Estado del accionamiento

Estado Descripcion

Listo El accionamiento esta listo.
(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.StatusBits.DriveReady)

Error en acciona- El accionamiento ha indicado un error debido a un fallo en su sefial de disponibilidad.
miento (Variable del objeto tecnolégico: <Nombre del eje>.ErrorBits.DriveFault)
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Estado del movimiento del eje

Estado Descripcion
Parada El eje esta parado.

(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.StatusBits.StandStill)
Aceleracion El eje esta acelerando.

(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.StatusBits.Acceleration)

Velocidad constante

El eje se mueve a una velocidad constante.
(Variable del objeto tecnologico: <Nombre del eje>.StatusBits.ConstantVelocity)

Deceleracion

El eje esta decelerando (frenando).

(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.StatusBits.Deceleration)

Estado del tipo de movimiento

Estado

Descripcion

Posicionamiento

El eje ejecuta una orden de posicionamiento de la instruccién de Motion Control
"MC_MoveAbsolute", "MC_MoveRelative" o del panel de mando del gje.

(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.StatusBits.PositioningCommand)

Desplazar a la velocidad es-
pecificada

El eje ejecuta una orden a la velocidad especificada en la instruccion de Motion Control
"MC_MoveVelocity", "MC_MoveJog" o en el panel de mando del eje.

(Variable del objeto tecnologico: <Nombre del eje>.StatusBits.SpeedCommand)

Referenciacion

El eje ejecuta una orden de referenciacién de la instruccion de Motion Control
"MC_Home" o del panel de mando del gje.

(Variable del objeto tecnologico: <Nombre del eje>.StatusBits.Homing)

Tabla de érdenes activa
(a partir del TO Eje V2.0)

El eje se controla con la instruccién de Motion Control "MC_CommandTable".
(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.StatusBits.CommandTableActive)
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Error

Descripcién

Final de carrera por SW infe-
rior alcanzado

Se ha alcanzado el final de carrera por software inferior.
(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.ErrorBits.SwLimitMinReached)

Final de carrera por SW infe-
rior rebasado

Se ha rebasado por defecto el final de carrera por software inferior.
(Variable del objeto tecnolégico: <Nombre del eje>.ErrorBits.SwLimitMinExceeded)

Final de carrera por SW supe-
rior alcanzado

Se ha alcanzado el final de carrera por software superior.
(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.ErrorBits.SwLimitMaxReached)

Final de carrera por SW supe-
rior rebasado

Se ha rebasado el final de carrera por software superior.
(Variable del objeto tecnolégico: <Nombre del eje>.ErrorBits.SwLimitMaxExceeded)

Final de carrera por HW infe-
rior aproximado

Se ha aproximado el final de carrera por hardware inferior.
(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.ErrorBits.HwLimitMin)

Final de carrera por HW supe-
rior aproximado

Se ha aproximado el final de carrera por hardware superior.
(Variable del objeto tecnolégico: <Nombre del eje>.ErrorBits.HwLimitMax)

PTO y HSC ya se utilizan

Un segundo eje utiliza el mismo PTO (Pulse Train Output) y HSC (High Speed Counter) y
se encuentra habilitado con "MC_Power".

(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.ErrorBits.HwUsed)

Error de configuracion

El objeto tecnoldgico "eje" ha sido configurado incorrectamente o se han modificado inco-
rrectamente datos de configuracién modificables durante el tiempo de ejecucion del pro-
grama de usuario.

(Variable del objeto tecnoldgico: <Nombre del eje>.ErrorBits.ConfigFault)

Error interno

Se ha producido un error interno.

(Variable del objeto tecnolégico: <Nombre del eje>.ErrorBits.SystemFault)

Consulte también

Bits de estado y error (objetos tecnologicos a partir de V4) |(Pagina|207)
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12.11.4

12.11.4.1

ErroriD y Errorinfos

Lista de los ErrorlD y las Errorinfos (objetos tecnolégicos V4...5)

Las siguientes tablas recogen una relacién de todos los ErrorID y Errorinfos que pueden ser
mostrados en las instrucciones de Motion Control. Junto a la causa del error se muestran
también ayudas para eliminar los errores.

En caso de errores de funcionamiento con parada del eje, este se detendra en funcion de la
reaccion a error. Reacciones a error posibles:

e Retirar habilitacion

Se emite la consigna 0 y se retira la habilitacion. En funcion de la configuracion, el eje se
frena en el accionamiento y se para.

e Parada con rampa de parada de emergencia

Los comandos de movimiento en curso se cancelan. El eje se frena sin limitacién de
tirones y se para mediante la deceleracidon de parada de emergencia configurada en
"Objeto tecnoldgico > Parametros avanzados > Dinamica > Parada de emergencia".

Error de funcionamiento con parada del eje

de carrera por software inferior con
la deceleracion de parada de emer-
gencia

ErrorlD | Errorinfo | Descripcion Solucién Reaccion a error
16#8000 Error de accionamiento, fallo de "Accionamiento listo" -
16#0001 |- Confirmar el error con la instrucciéon
"MC_Reset"; proporcionar la sefial del
accionamiento; eventualmente iniciar de
nuevo la orden
16#8001 Final de carrera por SW inferior activado -
16#000E | Se ha alcanzado la posicion del final | Confirmar el error con la instruccion
de carrera por software inferior con | "MC_Reset"; abandonar el final de carre-
la deceleracion actual configurada ra por software con una orden de despla-
16#000F | Se ha alcanzado la posicion del final | Z2Miento en sentido positivo
de carrera por software inferior con
la deceleracién de parada de emer-
gencia
16#0010 | Se ha rebasado la posicion del final Retirar habilitacion
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ErrorlD | Errorinfo | Descripcién Solucién Reaccion a error
16#8002 Final de carrera por SW superior activado -
16#000E | Se ha alcanzado la posicion del final | Confirmar el error con la instruccion
de carrera por software superior con | "MC_Reset"; abandonar el final de carre-
la deceleracién actual configurada ra por software con una orden de despla-
16#000F | Se ha alcanzado la posicion del final | Z2miento en sentido negativo
de carrera por software superior con
la deceleracion de parada de emer-
gencia
16#0010 | Se ha rebasado la posicion del final Retirar habilitacion
de carrera por software superior con
la deceleracién de parada de emer-
gencia
16#8003 Final de carrera por HW inferior alcanzado Si el accionamien-
16#000E | El final de carrera por hardware Confirmar el error con el eje habilitado to se conecta a
inferior ha sido alcanzado. Se ha con la instruccion "MC_Reset"; abando- | través de PTO
frenado el eje con la deceleracion de | nar el final de carrera por hardware con (Pul_se Train Out-
parada de emergencia. una orden de marcha en sentido positivo. put):
(No se ha encontrado el sensor del Parada con rampa
punto de referencia durante una de parada de
busqueda activa del mismo) emergencia
Si el accionamien-
to se conecta a
través de PROFI-
drive / salida ana-
légica:
Retirar habilitacion
16#8004 Final de carrera por HW superior alcanzado Si el accionamien-
16#000E | El final de carrera por hardware Confirmar el error con el eje habilitado to se conecta a

superior ha sido alcanzado. Se ha
frenado el eje con la deceleracién de
parada de emergencia.

(No se ha encontrado el sensor del
punto de referencia durante una
busqueda activa del mismo)

con la instruccién "MC_Reset"; abando-
nar el final de carrera por hardware con
una orden de marcha en sentido negati-
vOo.

través de PTO
(Pulse Train Out-
put):

Parada con rampa
de parada de
emergencia

Si el accionamien-
to se conecta a
través de PROFI-
drive / salida ana-
légica:

Retirar habilitacion
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ErrorlD | Errorinfo | Descripcién Solucién Reaccion a error
16#8005 PTO y HSC ya estan siendo utilizados por otro eje -
16#0001 |- El eje ha sido configurado de forma inco-
rrecta:
Corregir la configuraciéon del PTO (Pulse
Train Output) / HSC (High Speed Coun-
ter) y cargarla en el controlador
Varios ejes deben trabajar con un PTO:
Otro eje utiliza el PTO / HSC. Si el eje
actual debe asumir el control, se debe
bloquear el otro eje con "MC_Power"
Enable = FALSE.
(Ver también Utilizando varios ejes con el
mismo PTO|(Pagina|261))
16#8006 Se ha producido un error de comunicacién en el panel de mando del eje Retirar habilitacion
16#0012 | Se ha producido un error de timeout. | Revise la conexion del cable y vuelva a
hacer clic en el botén "Control manual.
16#8007 Imposible habilitar el eje -
16#0025 | Ejecutando restart. Espere hasta que haya concluido el res-
tart del eje.
16#0026 | Ejecutando carga en el estado ope- | Espere hasta que haya concluido la ope-
rativo RUN racion de carga.
16#8008 Sentido de movimiento no permitido -
16#002E | El sentido de movimiento seleccio- e Cambie el sentido de movimiento y
nado no esta permitido. reinicie la orden.
16#002F | No es posible un movimiento inverti- | , Adapte el sentido de giro permitido en
do con el sentido seleccionado. la configuracion del objeto tecnoldgico
en "Parametros avanzados > Mecani-
ca". Reinicie la orden.
16#8009 No se ha encontrado sensor de referencia/marca cero del encoder Parada con rampa
16#0033 | Error de configuracion, hardware o de parada de

montaje del encdder o del sensor
del punto de referencia.

e Conecte un dispositivo adecuado.

e Compruebe el dispositivo (conexio-
nes).

e Compare la configuracién de HW
Config y del objeto tecnoldgico.

emergencia
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ErrorlD | Errorinfo | Descripcién

Solucién

Reaccién a error

16#800A

Aviso de averia del encoder

16#0001 |-

16#0034 | Error de hardware en el encoder

16#0035 | Encoder sucio

Compruebe el dispositivo en cuanto a
funcionamiento, enlaces y conexiones.

encoder

16#0036 | Error al leer el valor absoluto del

Compare el tipo de encéder en el para-

metro del accionamiento o del encoder

P979 con los datos de configuracién del
objeto tecnoldgico.

der

16#0037 | Vigilancia de marca cero del enco-

El encdder notifica error en la vigilancia
de marca cero (codigo de fallo 0x0002 en
Gx_XIST2, ver perfil PROFIdrive).

Compruebe la compatibilidad electro-
magnética (CEM) de la instalacion.

16#0038 | Encoder en estado "Estacionar”

e Busque la causa del error en el ac-
cionamiento o el encoder conectado.

e Compruebe si el mensaje de error se
ha producido a consecuencia de una
operacion de puesta en marcha en el
accionamiento o en el encdder.

bus (estacién averiada)

16#0040 | PROFIdrive: fallo del encoder en el

Compruebe el dispositivo en cuanto a
funcionamiento, enlaces y conexiones.

Retirar habilitacion

16#800B

Rebase por exceso del rango de la posicion

sentido positivo

16#0039 | Rebase por exceso del rango en

sentido negativo

16#003A | Rebase por exceso del rango en

Referencie el eje en un rango de valores
reales valido.

tud de médulo.

16#003B | La modificacién de la posicién real
es mayor en un reloj de ciclo de la
regulacion de posiciéon que la longi-

Adapte la longitud de mddulo al encoder
utilizado.

Retirar habilitacion

16#800C

Aviso de averia del accionamiento

16#0001 |-

16#003C | PROFIdrive: fallo de la sefal de
accionamiento "Mando solicitado"

ha desconectado

16#003D | Conexion de accionamiento PROFI-
drive/analdgica: el accionamiento se

16#003E | PROFIdrive: fallo del accionamiento
en el bus (estacion averiada)

Compruebe el dispositivo en cuanto a
funcionamiento, enlaces y conexiones.

Seleccione una ganancia mas pequeia
(Kv) en el cuadro de didlogo "Optimiza-
cion".

Retirar habilitacion

16#800D

Se ha rebasado por exceso el error de seguimiento admisible

16#0001 |-

e Revise la configuracion del lazo de
regulacion.

e Compruebe el sentido del encoder.

e Compruebe la configuracion de la
vigilancia de errores de seguimiento.

Retirar habilitacion
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ErrorlD | Errorinfo | Descripcién Solucién Reaccion a error
16#800E Error en final de carrera por HW Retirar habilitacion
16#0042 | Sentido de retirada no permitido con | El sentido de movimiento programado se
final de carrera por HW activo ha bloqueado debido al final de carrera
por HW activo.
Retire el eje en el sentido opuesto.
16#0043 | Final de carrera por HW con los Compruebe la construcciéon mecanica de
polos invertidos, retirada imposible | los finales de carrera por HW.
16#0044 | Los dos finales de carrera por HW
estan activos, retirada imposible
16#800F Error en zona de destino Retirar habilitacion
16#0045 | Zona de destino no alcanzada La zona de destino no se ha alcanzado
dentro del tiempo de tolerancia de posi-
cionamiento.
e Revise la configuracion de la vigilan-
cia de posicionamiento.
¢ Revise la configuracion del lazo de
regulacion.
16#0046 | Nuevo abandono de la zona de Se ha abandonado la zona de destino
destino dentro del tiempo de permanencia mini-
mo.
e Revise la configuracion de la vigilan-
cia de posicionamiento.
¢ Revise la configuracion del lazo de
regulacion.
16#8010 La posicién del final de carrera por SW inferior es mayor que la posicién del final | Retirar habilitacion
de carrera por SW superior si el eje no es un eje de valor médulo
16#0001 |- Cambie la posicion de los finales de
carrera por SW.

Error de funcionamiento sin parada del eje

ErrorlD | Errorinfo | Descripcién ‘ Solucién
16#8200 El eje no esta habilitado
| 16#0001 |- ‘ Habilitar el eje; reiniciar la orden
16#8201 El eje ya ha sido habilitado por otra instancia de "MC_Power"
| 16#0001 |- ‘ Habilitar el eje sélo con una instancia "MC_Power"
16#8202 Rebasado el nimero maximo de 6rdenes activas de Motion Control (max. 200 érdenes para cone-
xién del accionamiento mediante PTO (Pulse Train Output), max. 100 érdenes para conexién del
accionamiento a través de PROFIdrive / salida analdgica)
16#0001 |- Reducir el nimero de 6rdenes activas simulta-
neamente; volver a iniciar la orden
En el parametro "Busy" = TRUE de la instruccién
de Motion Control se reconoce una orden activa.
16#8203 El eje esta funcionando en este momento en "Control manual" (panel de mando)
16#0001 |- Finalizar el "Control manual"; reiniciar la orden
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ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucién
16#8204 El eje no esta referenciado
16#0001 | - Referenciar el eje con la instruccion "MC_Home";
reiniciar la orden
16#8205 El eje esta siendo controlado por el programa de usuario (el error sé6lo se muestra en el panel de
mando del eje)

16#0013 | El eje esta habilitado en el programa de usua- | Bloquear eje con la instruccion "MC_Power" y

rio. seleccionar nuevamente "Control manual" en el
panel de mando del eje.
16#8206 Objeto tecnolégico pendiente de activacién
16#0001 |- Active el eje con la instrucciéon "MC_Power" Ena-
ble = TRUE o habilite el eje en el panel de mando
del eje.
16#8207 Orden rechazada

16#0016 | Referenciado activo en curso; no es posible Espere a que el referenciado activo finalice o
iniciar otro tipo de referenciado. interrumpa el referenciado activo con una orden

de movimiento, p. ej., "MC_Halt".

16#0018 | Mientras el eje se esta referenciando de forma | Espere a que el referenciado directo o pasivo
directa o pasiva, no se puede desplazar con termine.
una tabla de érdenes.

16#0019 | Durante el procesamiento de una tabla de Espere a que finalice la tabla de 6rdenes o cance-
6rdenes, el eje no se puede referenciar de le dicha tabla con una orden de movimiento p. ej.
forma directa o pasiva. "MC_Halt".

16#0052 | La posicion indicada supera el limite de valor | Indique un valor de posicion valido en la instruc-
numeérico. cion de Motion Control.

16#0053 | El eje se encuentra en arranque. Espere hasta que el eje esté operativo.

16#0054 | Valor real no valido Para ejecutar una orden "MC_Home", los valores

reales deben ser validos.
Revise el estado de los valores reales. La variable
del objeto tecnoldgico <Nombre de
eje>.StatusSensor.State debe tener el valor 2
(valido).

16#8208 La diferencia entre la velocidad méxima y la velocidad de arranque/parada no es valida

16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido Corregir el valor; reiniciar la orden

16#000A | El valor es menor o igual que cero.

16#8209 El valor de aceleracion del TO "Eje" no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido Corregir el valor; reiniciar la orden
16#000A | El valor es menor o igual que cero.

16#820A No es posible el restart del eje

16#0013 | El eje esta habilitado en el programa de usua- | Bloquear eje con la instruccion "MC_Power"; eje-
rio. cutar Restart nuevamente

16#0027 | El eje esta funcionando en este momento en Finalizar el "Control manual"; repetir Restart
"Control manual" (panel de mando)

16#002C | El eje no esta bloqueado. Bloquear el eje; reiniciar la orden

16#0047 | El objeto tecnoldgico no esta listo para Res- Vuelva a cargar el proyecto.
tart.

16#0048 | No se cumple la condicion para reiniciar el Bloquee el objeto tecnoldgico.
objeto tecnoldgico.
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12.11 Versiones V1...6

ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucion
16#820B Imposible ejecutar la tabla de 6rdenes
16#0026 | Ejecutando carga en el estado operativo RUN | Espere hasta que haya concluido la operacion de
carga.
16#820C No hay configuracion disponible
16#0001 |- Error interno

Llame al teléfono de atencién al cliente.

380

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG



Anexo

Error de parametros de bloque

12.11 Versiones V1...6

ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucién
16#8400 El valor del parametro "Position" de la instruccién de Motion Control no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numeérico valido Corregir el valor; reiniciar la orden
16#0005 | El valor se encuentra fuera del rango numérico
(mayor que 1E+12)
16#0006 | El valor se encuentra fuera del rango numérico
(menor que -1E+12)
16#8401 El valor del parametro "Distance” de la instruccion de Motion Control no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido Corregir el valor; reiniciar la orden
16#0005 | El valor se encuentra fuera del rango numérico
(mayor que 1E+12)
16#0006 | El valor se encuentra fuera del rango numérico
(menor que -1E+12)
16#8402 El valor del parametro "Velocity" de la instruccién de Motion Control no es vélido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido Corregir el valor; reiniciar la orden
16#0008 | El valor es mayor que la velocidad maxima
configurada
16#0009 | El valor es inferior a la velocidad de arran-
que/parada configurada
16#0024 | El valor es menor que 0
16#8403 El valor del parametro "Direction" de la instruccién de Motion Control no es valido
16#0011 | El valor de selecciéon no es valido Corregir el valor de seleccion; reiniciar la orden
16#8404 El valor del parametro "Mode" de la instruccion de Motion Control no es valido
16#0011 | El valor de selecciéon no es valido Corregir el valor de seleccion; reiniciar la orden
16#0015 | Referenciado activo / pasivo no configurada Corregir la configuracion y cargar en el controla-
dor; habilitar el eje y reiniciar la orden
16#0017 | La inversion del sentido en el final de carrera e Activar los finales de carrera por hardware
por hardware esta activada aunque los finales mediante la variable <Nombre de
de carrera por hardware estan desactivados. eje>.PositionLimitsHW.Active = TRUE, reini-
ciar orden
e Corregir la configuracion y cargar en el contro-
lador; habilitar el eje y reiniciar la orden
16#0055 | Modo no valido en el encdder incremental Inicie un proceso de referenciado para un encoder
incremental con el parametro "Mode" =0, 1, 2, 3.
16#0056 | Modo no valido en el encéder absoluto Con un encdder absoluto no es posible un refe-
renciado pasivo ni activa ("Mode" = 2, 3).
Inicie un proceso de referenciado para un encoder
absoluto con el parametro "Mode" = 0, 1.
16#8405 El valor del parametro "StopMode" de la instruccion de Motion Control no es valido
16#0011 | El valor de seleccién no es valido Corregir el valor de seleccion; habilitar nuevamen-
te el eje
16#8406 Pulsacién simultanea de avance y retroceso no permitida
16#0001 |- Evite la simultaneidad del estado de sefial TRUE
de los parametros "JogForward" y "JogBackward";
inicie nuevamente la orden.
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12.11 Versiones V1...6

ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucion
16#8407 Cambio del eje en la instruccion "MC_Power" permitido tinicamente con eje bloqueado.
16#0001 |- Bloquear eje activo; a continuacion se puede
cambiar y habilitar el eje.
16#8408 El valor del parametro "Axis" de la instruccién de Motion Control no es valido
16#001A | El valor indicado no se corresponde con la Corregir el valor; reiniciar la orden
version exigida del TO
16#001B | El valor indicado no se corresponde con el tipo
exigido del TO
16#001C | El valor indicado no es un bloque de datos
tecnolégicos de Motion Control
16#8409 El valor del parametro "CommandTable" de la instruccion de Motion Control no es valido
16#001A | El valor indicado no se corresponde con la Corregir el valor; reiniciar la orden
version exigida del TO
16#001B | El valor indicado no se corresponde con el tipo
exigido del TO
16#001C | El valor indicado no es un bloque de datos
tecnologicos de Motion Control
16#840A El valor del parametro "StartStep" de la instruccién de Motion Control no es valido
16#000A | El valor es menor o igual que cero. Corregir el valor; reiniciar la orden
16#001D | El paso de inicio es mayor que el paso final
16#001E | El valor es superior a 32
16#840B El valor del parametro "EndStep" de la instruccién de Motion Control no es valido
16#000A | El valor es menor o igual que cero. Corregir el valor; reiniciar la orden
16#001E | El valor es superior a 32
16#840C El valor del parametro "RampUpTime" de la instruccién de Motion Control no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido Corregir el valor; reiniciar la orden
16#0005 | El valor se encuentra fuera del rango numérico
(mayor que 1.0E12)
16#000A | El valor es menor o igual que cero.
16#840D El valor del parametro "RampDownTime" de la instruccién de Motion Control no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido Corregir el valor; reiniciar la orden
16#000A | El valor es menor o igual que cero.
16#840E El valor del parametro "EmergencyRampTime" de la instruccién de Motion Control no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido Corregir el valor; reiniciar la orden
16#000A | El valor es menor o igual que cero.
16#840F El valor del parametro "JerkTime" de la instruccién de Motion Control no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido Corregir el valor; reiniciar la orden
16#000A | El valor es menor o igual que cero.
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12.11 Versiones V1...6

ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucién
16#8410 El valor del parametro "Parameter” de la instruccién de Motion Control no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numeérico valido Corregir el valor; reiniciar la orden
16#000B | La direccion no es valida Cargar la configuracion sin errores en el controla-
dor; volver a habilitar el eje con la instruccién
"MC_Power"
16#0028 | El tipo de datos del puntero VARIANT "Para- | Utilizar el tipo de datos apropiado; reiniciar la
metro" y "Valor" no son compatibles. orden
16#0029 | El puntero VARIANT "Parametro” no sefala un | Corregir el puntero VARIANT; reiniciar la orden
blogue de datos del objeto tecnoldgico.
16#002A | No se puede leer el valor del puntero Corregir el puntero VARIANT; reiniciar la orden
VARIANT "Parametro”.
16#002B | No se puede escribir el valor del puntero Corregir el puntero VARIANT o el valor; reiniciar la
VARIANT "Parametro”. orden
16#002C | El eje no esta bloqueado. Bloquear el eje; reiniciar la orden
16#8411 El valor del parametro "Value" de la instruccién de Motion Control no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numeérico valido Corregir el valor; reiniciar la orden
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12.11 Versiones V1...6

Error de configuracion del eje

‘ Solucién

ErrorlD Errorinfo | Descripcion
16#8600 Parametrizacion del generador de impulsos (PTO) no valida
16#000B | La direccion no es valida Cargar la configuracion sin errores en el controla-
16#0014 | El hardware seleccionado esta en uso en otra 'c‘jor; volver a habilitar el eje con la instruccion
aplicacion MC_Power
16#8601 La parametrizacion del contador rapido (HSC) no es valida
16#000B | La direccion no es valida Cargar la configuracion sin errores en el controla-
16#0014 | El hardware seleccionado esta en uso en otra 90” volver a habilitar el eje con la instruccion
aplicacion MC_Power
16#8602 La parametrizacién de la "salida de habilitacién" no es valida
16#000B | La direccion no es valida Cargar la configuracion sin errores en el controla-
dor; volver a habilitar el eje con la instruccion
"MC_Power"
16#8603 La parametrizacién de la "entrada de disponibilidad" no es valida
16#000B | La direccion no es valida Cargar la configuracion sin errores en el controla-
dor; volver a habilitar el eje con la instruccion
"MC_Power"
16#8604 El valor de "Impulsos por vuelta del motor" no es valido
16#000A | El valor es menor o igual que 0 Cargar la configuracion sin errores en el controla-
dor; volver a habilitar el eje con la instruccion
"MC_Power"
16#8605 El valor de "Recorrido por vuelta del motor" no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido Cargar la configuracion sin errores en el controla-
16#0005 | El valor se encuentra fuera del rango numérico 90” volver a habilitar el eje con la instruccion
(mayor que 1E+12) MC_Power
16#000A | El valor es menor o igual que 0
16#0030 | El v’alor tiene un formato r’1u_méri€:c_> erréneo o Cargar la configuracion sin errores en el con-
esta fuera del rango numeérico valido trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"
Corregir el valor erréneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario
16#8606 El valor de "Velocidad de arranque/parada” no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido Cargar la configuracion sin errores en el controla-
16#0003 | El valor es mayor que el limite superior de 'c‘ior; volver a habilitar el eje con la instruccion
hardware MC_Power
16#0004 | El valor es menor que el limite inferior de
hardware
16#0007 | La velocidad de arranque/parada es mayor

que la velocidad maxima
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12.11 Versiones V1...6

ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucién
16#8607 El valor de "Velocidad maxima" no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numeérico valido Cargar la configuracion sin errores en el controla-
16#0003 | El valor es mayor que el limite superior de |c'jor; volver a habilitar el eje con la instruccion
hardware MC_Power
16#0004 | El valor es menor que el limite inferior de
hardware
16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréoneo o e Cargar la configuracion sin errores en el con-
esta fuera del rango numeérico valido trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#8608 El valor de "Aceleracién" no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numeérico valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#0003 | El valor es mayor que el limite superior de trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
hardware cion "MC_Power"
16#0004 | El valor es menor que el limite inferior de e Corregir el valor erréneo online, confirmar el
hardware error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario
16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréneo o e Cargar la configuracion sin errores en el con-
esta fuera del rango numeérico valido trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"

o Corregir el valor erroneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#8609 El valor de "Deceleracion” no es valido

16#0002 | El valor no tiene un formato numeérico valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-

16#0003 | El valor es mayor que el limite superior de trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
hardware cion "MC_Power"

16#0004 | El valor es menor que el limite inferior de e Corregir el valor erréneo online, confirmar el
hardware error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar

la orden si fuera necesario
16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréoneo o e Cargar la configuracion sin errores en el con-

esta fuera del rango numérico valido

trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario
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12.11 Versiones V1...6

ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucion
16#860A El valor de "Deceleracién de parada de emergencia” no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#0003 | El valor es mayor que el limite superior de trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
hardware cion "MC_Power"
16#0004 | El valor es menor que el limite inferior de e Corregir el valor erréneo online, confirmar el
hardware error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario
16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréneo o e Cargar la configuracion sin errores en el con-
esta fuera del rango numeérico valido trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"

e Corregir el valor erréneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#860B El valor de posicién del final de carrera por software inferior no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#0005 | El valor se encuentra fuera del rango numérico trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
(mayor que 1E+12) cion "MC_Power"
16#0006 | El valor se encuentra fuera del rango numeérico | ¢  Corregir el valor erroneo online, confirmar el
(menor que -1E+12) error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
16#0030 | El valor de posicion del final de carrera por la orden si fuera necesario
software inferior es mayor que el del superior
16#860C El valor de posicién del final de carrera por software superior no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#0005 | El valor se encuentra fuera del rango numérico trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
(mayor que 1E+12) cion "MC_Power"
16#0006 | El valor se encuentra fuera del rango numeérico | ¢ Corregir el valor erroneo online, confirmar el
(menor que -1E+12) error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario
16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréneo o e Cargar la configuracion sin errores en el con-
esta fuera del rango numeérico valido trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"

e Corregir el valor erréneo online, confirmar el
error con la instruccién "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#860D La direccion del final de carrera por hardware inferior no es valida
16#000B | Direccién no valida Cargar la configuracion sin errores en el controla-
16#000C | La direccion del flanco descendente no es 90” volver a habilitar el eje con la instruccion
valida MC_POWGF
16#000D | La direccion del flanco ascendente no es vali-

da
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12.11 Versiones V1...6

ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucién
16#860E La direccion del final de carrera por hardware superior no es valida
16#000B | Direccion no valida Cargar la configuracion sin errores en el controla-
16#000C | La direccion del flanco descendente no es dor; volver a habilitar el eje con la instruccion
Ali "MC_Power"
valida —
16#000D | La direccién del flanco ascendente no es vali-
da
16#860F El valor de "Offset del punto de referencia” no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numeérico valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#0005 | El valor se encuentra fuera del rango numérico trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
(mayor que 1E+12) cion "MC_Power"
16#0006 | El valor se encuentra fuera del rango numérico | ¢  Corregir el valor erroneo online, confirmar el
(menor que -1E+12) error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario
16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréneo o e Cargar la configuracion sin errores en el con-
esta fuera del rango numeérico valido trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cién "MC_Power"

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#8610 El valor de "Velocidad de aproximacién" no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numeérico valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#0008 | La velocidad es mayor que la velocidad maxi- trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
ma cién "MC_Power"
16#0009 | La velocidad es inferior a la velocidad de e Corregir el valor erréneo online, confirmar el
arranque/parada error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario
16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréneo o e Cargar la configuracion sin errores en el con-
esta fuera del rango numeérico valido trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#8611 El valor de "Velocidad de referenciado” no es valido

16#0002 | El valor no tiene un formato numeérico valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-

16#0008 | La velocidad es mayor que la velocidad maxi- trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
ma cion "MC_Power"

16#0009 | La velocidad es inferior a la velocidad de e Corregir el valor erroneo online, confirmar el
arranque/parada error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar

la orden si fuera necesario
16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréneo o e Cargar la configuracion sin errores en el con-

esta fuera del rango numérico valido

trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cién "MC_Power"

o Corregir el valor erroneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario
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ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucion
16#8612 La direccion del sensor del punto de referencia no es valida
16#000B | Direccién no valida Cargar la configuracion sin errores en el controla-
16#000C | La direccion del flanco descendente no es 'c‘jor; volver a habilitar el eje con la instruccion
valida MC_POWer
16#000D | La direccion del flanco ascendente no es vali-
da
16#8613 En el referenciado activo, la inversion del sentido en el final de carrera por hardware se encuentra
activada, a pesar de que los finales de carrera por hardware no han sido configurados
16#0001 |- e Cargar la configuracion sin errores en el con-
trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"

e Corregir el valor erréneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#8614 El valor de "Tirén" no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico vélido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#001F | El valor es mayor que el tiron maximo admisi- trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
ble cién "MC_Power"
16#0020 | El valor es menor que el tiron minimo admisi- | e Corregir el valor erroneo online, confirmar el
ble error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario
16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréneo o e Cargar la configuracion sin errores en el con-
esta fuera del rango numerico valido trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"

o Corregir el valor erréneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#8615 El valor de "Unidad de medida" no es valido
16#0011 | El valor de seleccién no es valido Cargar la configuracion sin errores en el controla-
dor; volver a habilitar el eje con la instruccion

"MC_Power"

16#8616 La direccion del sensor del punto de referencia no es valida (referenciado pasivo a partir de V4)
16#0011 | El valor de seleccion no es valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
ciéon "MC_Power"

e Corregir el valor erréneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréneo o e Cargar la configuracion sin errores en el con-
esta fuera del rango numeérico valido trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"

e Corregir el valor erréneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario
S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
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ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucién
16#8617 El valor de la variable <Nombre de eje>.Sensor.Sensor|1].ActiveHoming.Mode no es valido
16#0011 | El valor de seleccién no es valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
(Valor valido: 2 = referenciado via entrada trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
digital) cion "MC_Power"

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#8618 El valor de la variable <Nombre de eje>.Sensor.Sensor|1].PassiveHoming.Mode no es valido
16#0011 | El valor de seleccién no es valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
(Valor valido: 2 = referenciado via entrada trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
digital) cion "MC_Power"

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#8619 El valor de la variable <Nombre de eje>.Actor.Type no es valido
16#0011 | El valor de seleccién no es valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
(Valor valido: 2 = conexién mediante interfaz trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
de impulsos) cion "MC_Power"

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#861A El valor para "Sentido de giro permitido” no es valido
16#0011 | El valor de seleccién no es valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#002D | "Ambos sentidos" no esta permitido estando trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
desconectada la salida de sentido cion "MC_Power"

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#861B Factores de transmisién de carga erréneos
16#0031 | El valor no es valido. Cargar la configuracion sin errores en el controla-
dor; volver a habilitar el eje con la instruccién

"MC_Power"

16#861C Combinacién no valida de datos para referenciado con encoder incremental
16#0031 | El valor no es valido. e Cargar la configuracion sin errores en el con-

trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario
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ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucion
16#861D El tipo de montaje ajustado del encéder no es valido. Valor no admisible en <Nombre de
eje>.Sensor.Sensor[1].MountingMode
16#0011 | El valor de seleccion no es valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"

e Corregir el valor erréneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#861E La configuracién del tamario de la rueda de medida del encéder no es vélida. Valor no admisible
en <Nombre de eje>.Sensor.Sensor[1].Parameter.DistancePerRevolution
16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréneo o e Cargar la configuracion sin errores en el con-
esta fuera del rango numeérico valido trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"

e Corregir el valor erréneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#861F La configuracién de la resolucién del encéder lineal es errénea. Valor no admisible en <Nombre de
eje>.Sensor.Sensor[1].Parameter.Resolution
16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréneo o e Cargar la configuracion sin errores en el con-
esta fuera del rango numerico valido trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"

o Corregir el valor erréneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#8620 La resolucion fina ajustada para Gx_XIST1 no es valida. Valor no admisible en <Nombre de
eje>.Sensor.Sensor[1].Parameter.FineResolutionXist1
16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréneo o e Cargar la configuracion sin errores en el con-
esta fuera del rango numerico valido trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"

e Corregir el valor erréneo online, confirmar el
error con la instruccién "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#8621 La resolucién fina ajustada para Gx_XIST1 en <Nombre de
eje>.Sensor.Sensor[1].Parameter.FineResolutionXist1 no coincide con el ajuste en el parametro
PROFIdrive P979
16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréneo o e Cargar la configuracion sin errores en el con-
esta fuera del rango numerico valido trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"

o Corregir el valor erréneo online, confirmar el
error con la instruccién "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#8622 Valor no admisible para el dato de configuracién <Nombre de eje>.Actor.Interface.Addressin o
<Nombre de eje>.Actor.Interface.AddressOut
16#0011 | El valor de seleccién no es valido Cargar la configuracion sin errores en el controla-

dor; volver a habilitar el eje con la instruccion
"MC_Power"
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ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucién
16#8623 El valor ajustado en la variable <Nombre del eje>.Sensor.Sensor[1].Type no es valido.
16#0011 | El valor de seleccién no es valido Cargar la configuracion sin errores en el controla-
dor; volver a habilitar el eje con la instrucciéon
"MC_Power"
16#8624 El sistema de encoder ajustado no es valido. Valor no admisible en <Nombre de
eje>.Sensor.Sensor[1].System
16#0011 | El valor de seleccién no es valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-

trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#8625 El parametro de la vigilancia de posicionamiento es erroneo. Valor no admisible en <Nombre de
eje>.PositioningMonitoring.MinDwellTime

16#0030 | El valor tiene un formato numérico erroneo o |«  Cargar la configuracion sin errores en el con-
esta fuera del rango numérico valido trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#8626 El parametro de la vigilancia de posicionamiento es erréneo. Valor no admisible en <Nombre de
eje>.PositioningMonitoring.Window

16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréneo o e Cargar la configuracion sin errores en el con-

esta fuera del rango numeérico valido trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cién "MC_Power"

o Corregir el valor erroneo online, confirmar el

error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#8627 La configuracion de la interfaz PROFIdrive del valor real es errénea. Valor no admisible en <Nom-
bre de eje>.Sensor.Sensor[1].Interface.Addressin o <Nombre de
eje>.Sensor.Sensor|1].Interface.AddressOut

16#0011 | El valor de seleccién no es vélido Cargar la configuracion sin errores en el controla-
dor; volver a habilitar el eje con la instruccién
"MC_Power"
16#8628 Factores de regulador erréneos

16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréneo o El valor para la ganancia o el precontrol del lazo
esta fuera del rango numérico valido de regulacion es erréneo.

e Cargar la configuracion sin errores en el con-
trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario
> PositionControl.Kv, <Nombre del
eje>.PositionControl.Kpc)
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ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucion
16#8629 El valor limite para la sefial de velocidad cero es erréneo. Valor no admisible en <Nombre de
eje>.StandStillSignal.VelocityThreshold
16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréneo o e Cargar la configuracion sin errores en el con-
esta fuera del rango numeérico valido trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"

e Corregir el valor erréneo online, confirmar el
error con la instruccién "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#862A El parametro de la vigilancia de posicionamiento es erréneo. Valor no admisible en <Nombre de
eje>.PositioningMonitoring.ToleranceTime
16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréneo o
esta fuera del rango numérico valido o Cargar la configuracion sin errores en el con-
trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"

e Corregir el valor erréneo online, confirmar el
error con la instruccién "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#862B Parametrizacién de PROFIBUS incoherente; la suma de Ti y To es mayor que un ciclo DP
16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréneo o Cargar la configuracion sin errores en el controla-
esta fuera del rango numérico valido dor; volver a habilitar el eje con la instruccion

"MC_Power"

16#862C El parametro de la vigilancia de velocidad cero es erréneo. Valor no admisible en <Nombre de
eje>.StandStillSignal.MinDwellTime
16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréneo o e Cargar la configuracion sin errores en el con-
esta fuera del rango numerico valido trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"

o Corregir el valor erréneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#862D El parametro de vigilancia de errores de seguimiento es erréneo. Valor no admisible en <Nombre
de eje>.FollowingError.MinValue
16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréneo o e Cargar la configuracion sin errores en el con-
esta fuera del rango numeérico valido trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"

e Corregir el valor erréneo online, confirmar el
error con la instruccién "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#862E Valor no permitido para el dato de configuracién <Nombre del eje>.Modulo.Length
16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréneo o .

esta fuera del rango numérico valido

Cargar la configuracion sin errores en el con-
trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"

Corregir el valor erréneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario
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ErrorlD Errorinfo

Descripcién

Solucién

16#862F

Valor no permitido para el dato de configuraciéon <Nombre del eje>.Modulo.StartValue

16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréneo o e Cargar la configuracion sin errores en el con-
esta fuera del rango numeérico valido trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cién "MC_Power"

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#8630 Valor no permitido para el dato de configuracion <Nombre del
eje>.Actor.DriveParameter.ReferenceSpeed
16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréneo o e Cargar la configuracion sin errores en el con-
esta fuera del rango numeérico valido trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#8631 La resolucién fina ajustada para Gx_XIST2 no es valida. Valor no admisible en <Nombre de
eje>.Sensor.Sensor[1].Parameter.FineResolutionXist2
16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréneo o e Cargar la configuracion sin errores en el con-
esta fuera del rango numeérico valido trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cién "MC_Power"

o Corregir el valor erroneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#8632 El nimero de vueltas determinables del encdder no es valido. Valor no admisible en <Nombre de
eje>.Sensor.Sensor[1].Parameter.DeterminableRevolutions
16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréneo o e Cargar la configuracion sin errores en el con-
esta fuera del rango numeérico valido trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cién "MC_Power"

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#8633 El sentido de aproximacion ajustado del sensor del punto de referencia para el referenciado pasivo
no es valido. Valor no admisible en <Nombre de eje>.Sensor.Sensor[1].PassiveHoming.Direction
16#8634 El parametro de vigilancia de errores de seguimiento es erréneo. Valor no admisible en <Nombre
de eje>.FollowingError.MaxValue
16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréneo o e Cargar la configuracion sin errores en el con-

estéa fuera del rango numérico valido

trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cién "MC_Power"

e Corregir el valor erroneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario
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ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucion
16#8635 El parametro de vigilancia de errores de seguimiento es erréneo. Valor no admisible en <Nombre
de eje>.FollowingError.MinVelocity
16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréneo o e Cargar la configuracion sin errores en el con-
esta fuera del rango numeérico valido trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"

e Corregir el valor erréneo online, confirmar el
error con la instruccién "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#8636 Factor de regulador erréneo. Valor no admisible del factor de precontrol <Nombre de
eje>.PositionControl.Kpc
16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréneo o e Cargar la configuracion sin errores en el con-
esta fuera del rango numeérico valido trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"

e Corregir el valor erréneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#8637 Valor no permitido para el dato de configuracién <Nombre del
eje>.Sensor.Sensor[1].Interface.Type
16#0011 | El valor de seleccion no es valido Cargar la configuracion sin errores en el controla-
dor; volver a habilitar el eje con la instruccion
"MC_Power"
16#8638 Valor no permitido para el dato de configuracion <Nombre del
eje>.Sensor.Sensor[1].Interface.HSC
16#0011 | El valor de seleccién no es valido Cargar la configuracion sin errores en el controla-
dor; volver a habilitar el eje con la instruccion
"MC_Power"
16#8639 Error en el accionamiento
16#0049 | Error de configuracion en el dispositivo Cargar la configuracion sin errores en el controla-
dor; volver a habilitar el eje con la instruccion

"MC_Power"

16#004A | La tecnologia requiere un ciclo de servo mas | Error interno de sistema.
corto Compruebe la coherencia del proyecto y vuelva a
cargarlo en el controlador.
16#004B | El driver del dispositivo no se ha inicializado Para habilitar un objeto tecnoldgico, debe haberse
durante el arranque inicializado el driver del actuador.

Vuelva a iniciar la orden mas tarde.
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ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucién
16#863A Comunicacién con accionamiento defectuosa
16#004C | Error de configuracién en el dispositivo e Conecte un dispositivo adecuado.
¢ Compruebe el dispositivo (conexiones).
e Compare la configuracion de HW Config y del
objeto tecnoldgico.
16#004D | El driver del dispositivo necesita un ciclo de e Conecte un dispositivo adecuado.
servo mas corto . - .
o Compruebe el dispositivo (conexiones).
¢ Compare la configuracion de HW Config y del
objeto tecnoldgico.
16#004E | Error en la comunicacion interna con el dispo- | Compruebe la coherencia del proyecto y vuelva a
sitivo cargarlo en el controlador.
16#863B Error en el encéder
16#0049 | Error de configuracion en el dispositivo Cargar la configuracion sin errores en el controla-
dor; volver a habilitar el eje con la instrucciéon
"MC_Power"
16#004A | La tecnologia requiere un ciclo de servo mas | Error interno de sistema.
corto Compruebe la coherencia del proyecto y vuelva a
cargarlo en el controlador.
16#004B | El driver del dispositivo no se ha inicializado Para habilitar un objeto tecnoldgico, debe haberse
durante el arranque inicializado el driver del actuador.
Vuelva a iniciar la orden mas tarde.
16#863C Comunicacion con el encoder defectuosa
16#004C | Error de configuracion en el dispositivo ¢ Conecte un dispositivo adecuado.
¢ Compruebe el dispositivo (conexiones).
e Compare la configuracion de HW Config y del
objeto tecnoldgico.
16#004D | El driver del dispositivo necesita un ciclo de e Conecte un dispositivo adecuado.
servo mas corto . . .
e Compruebe el dispositivo (conexiones).
e Compare la configuracion de HW Config y del
objeto tecnoldgico.
16#004E | Error en la comunicacion interna con el dispo- | Compruebe la coherencia del proyecto y vuelva a

sitivo

cargarlo en el controlador.
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‘ Solucién

esta fuera del rango numérico valido

ErrorlD Errorinfo | Descripcion
16#863D Falla la comunicacion con el dispositivo (accionamiento o encéder)
16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréneo o e Cargar la configuracion sin errores en el con-
esta fuera del rango numerico valido trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"

o Corregir el valor erréneo online, confirmar el
error con la instruccion "MC_Reset" y reiniciar
la orden si fuera necesario

16#0055 | La direccion logica solicitada no es valida. e Conecte un dispositivo adecuado.
16#0056 | La direccion de entrada logica solicitada no es |«  Compruebe el dispositivo (conexiones).
valida. ) L .
—— —— — e Compruebe la configuracion de la topologia en
16#0057 \I;Zn((jjlfccmn de salida légica solicitada no es HW Config.
e Compare la configuracién de HW Config y del
objeto tecnologico.
16#863E El valor de la variable "ControlPanel.Input. TimeOut" no es valido (panel de mando del eje)
16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréneo o Corrija el valor en la variable del objeto tecnoldgi-
esta fuera del rango numérico valido co <Nombre de eje>.ControlPanel.Input.TimeOut.
El valor se indica en milisegundos (ms).
16#863F Valor no permitido para el dato de configuracion <Nombre del
eje>.Actor.DriveParameter.MaxSpeed
16#0030 | El valor tiene un formato numérico erréneo o Corrija el valor de referencia en el accionamiento

y en la configuracion del objeto tecnolédgico a
Actor.MaxSpeed/2.

En caso de conexién analdgica del accionamien-
to, corrija el valor de referencia en el accionamien-
to y en la configuracién del objeto tecnolégico a
Actor.MaxSpeed/1,17.
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ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucién
16#8700 El valor de "Tipo de orden” en la tabla de 6rdenes no es valido
16#0001 | - e Cargar la configuracion sin errores en el con-
trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"
e Corregir online el valor erréneo y, en caso
necesario, reiniciar la orden
16#8701 El valor de "Posicion / recorrido " en la tabla de érdenes no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numeérico valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#0005 | El valor se encuentra fuera del rango numérico trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
(mayor que 1E+12) cion "MC_Power"
16#0006 | El valor se encuentra fuera del rango numérico | ¢  Corregir online el valor erréneo y, en caso
(menor que -1E+12) necesario, reiniciar la orden
16#8702 El valor de "Velocidad" en la tabla de 6rdenes no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numeérico valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#0008 | El valor es mayor que la velocidad maxima trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
configurada cion "MC_Power"
16#0009 | El valor es inferior a la velocidad de arran- e Corregir online el valor erréneo y, en caso
que/parada configurada necesario, reiniciar la orden
16#8703 El valor de "Duracién” en la tabla de 6rdenes no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numeérico valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#0021 | El valor es superior a 64800 s trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
16#0022 | El valor es inferior a 0.001 s cion "MC_Power"
e Corregir online el valor erréneo y, en caso
necesario, reiniciar la orden
16#8704 El valor de "Siguiente paso" en la tabla de érdenes no es valido

16#0011

El valor de selecciéon no es valido

16#0023

La transicion entre 6rdenes no esta permitida
con esta orden

Cargar la configuracion sin errores en el con-
trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"

Corregir online el valor erréneo y, en caso
necesario, reiniciar la orden
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Errores internos

ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucion
16#8FFF Error interno
16#F0** | - POWER OFF y POWER ON de la CPU

Si esto no produce el resultado deseado, pongase
en contacto con el Servicio de Atencion al Cliente.
Tenga al alcance la siguiente informacion:

e ErrorlD
e Errorinfo

e Registros del bufer de diagnéstico

Consulte también
Indicaciones de error de las instrucciones de Motion Control/(Pagina 202)
Variables del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V4...5|(Pagina 426)
ErrorID y Errorinfos (Pagina|374)
Utilizando varios ejes con el mismo PTO (Pagina 261)
Utilizar varios accionamientos con el mismo PTO |(Pagina 264)

Realizar un seguimiento de las peticiones de clases de prioridad superiores (niveles de
procesamiento) (Pagina 265)

Casos especiales al utilizar finales de carrera por software para conexion del accionamiento
mediante PTO|(Pagina|268)
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12.11.4.2 Lista de los ErrorlD y las Errorinfos (objetos tecnolégicos V2...3)

Las siguientes tablas recogen una relacién de todos los ErrorlD y Errorinfos que pueden ser
mostrados en las instrucciones de Motion Control. Junto a la causa del error se muestran
también ayudas para eliminar los errores:

Error de funcionamiento con parada del eje

ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucién
16#8000 Error de accionamiento, fallo de "Accionamiento listo"
16#0001 | - Acusar error con la instrucciéon "MC_Reset"; pro-

porcionar la sefal del accionamiento; eventual-
mente iniciar de nuevo la orden

16#8001 Final de carrera por SW inferior activado
16#000E | Se ha alcanzado la posicion del final de carre- | Acusar el error con la instruccion "MC_Reset";
ra por software inferior con la deceleracion salir del final de carrera por software con una
actual configurada orden de marcha en sentido positivo

16#000F | Se ha alcanzado la posicion del final de carre-
ra por software inferior con la deceleracién de
parada de emergencia

16#0010 | Se ha rebasado la posicion del final de carrera
por software inferior con la deceleracion de
parada de emergencia

16#8002 Final de carrera por SW superior activado
16#000E | Se ha alcanzado la posicion del final de carre- | Acusar el error con la instruccion "MC_Reset";
ra por software superior con la deceleracion salir del final de carrera por software con una
actual configurada orden de marcha en sentido negativo

16#000F | Se ha alcanzado la posicion del final de carre-
ra por software superior con la deceleracion de
parada de emergencia

16#0010 | Se ha rebasado la posicion del final de carrera
por software superior con la deceleracion de
parada de emergencia

16#8003 Final de carrera por HW inferior aproximado

16#000E | El final de carrera por hardware inferior ha sido | Acusar el error en eje habilitado con la instruccion
aproximado. Se ha frenado el eje con la dece- | "MC_Reset"; salir del final de carrera por hardwa-
leracion de parada de emergencia. re con una orden de marcha en sentido positivo.

(no se ha encontrado el sensor del punto de
referencia durante una busqueda activa del

mismo)
16#8004 Final de carrera por HW superior aproximado
16#000E | El final de carrera por hardware superior ha Acusar el error en eje habilitado con la instruccién
sido aproximado. Se ha frenado el eje con la "MC_Reset"; salir del final de carrera por hardwa-
deceleracion de parada de emergencia. re con una orden de marcha en sentido negativo.

(no se ha encontrado el sensor del punto de
referencia durante una busqueda activa del
mismo)
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12.11 Versiones V1...6

ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucion
16#8005 PTO y HSC ya estan siendo utilizados por otro eje
16#0001 |- El eje ha sido configurado de forma incorrecta:
Corregir la configuracion del PTO (Pulse Train
Output) / HSC (High Speed Counter) y cargarla en
el controlador
Varios ejes deben trabajar con un PTO:
Otro eje utiliza el PTO / HSC. Si el eje actual debe
asumir el control, se debe bloquear el otro eje con
"MC_Power" Enable = FALSE.
(Ver también Utilizando varios ejes con el mismo
PTO|(Pagina|261))
16#8006 Se ha producido un error de comunicacion en el panel de mando del eje
16#0012 | Se ha producido un error de desbordamiento | Revise la conexion de cables y vuelva a hacer clic
de tiempo. en el botén "Control manual”.
16#8007 Imposible habilitar el eje
16#0025 | Ejecutando restart. Espere hasta que haya concluido el restart del
eje.
16#0026 | Ejecutando carga en el estado operativo RUN | Espere hasta que haya finalizado la operacion de
carga.
Error de funcionamiento sin parada del eje
ErrorlD | Errorinfo | Descripcién ‘ Solucién
16#8200 El eje no esta habilitado
| 16#0001 |- | Habilitar el eje; volver a iniciar la orden
16#8201 El eje ya ha sido habilitado por otra instancia de "MC_Power"
| 16#0001 |- ‘ Habilitar el eje sélo con una instancia "MC_Power"
16#8202 Se ha superado el nGmero maximo de 6érdenes de Motion Control simultaneamente activas (max.
200 érdenes para todos los objetos tecnolégicos de Motion Control)
16#0001 |- Reducir el numero de 6rdenes activas simulta-
neamente; volver a iniciar la orden
En el parametro "Busy" = TRUE de la instruccién
de Motion Control se reconoce una orden activa.
16#8203 El eje esta funcionando en este momento en "Control manual" (panel de mando)
16#0001 |- Finalizar el "Control manual"; volver a iniciar la
orden
16#8204 El eje no esta referenciado
16#0001 |- Referenciar el eje con la instruccion "MC_Home";
volver a iniciar la orden
16#8205 El eje esta siendo controlado por el programa de usuario (el error s6lo se muestra en el panel de
mando del eje)
16#0013 | El eje esta habilitado en el programa de usua- | Bloquear eje con la instruccién "MC_Power" y
rio. seleccionar nuevamente "Control manual” en el
panel de mando del eje
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12.11 Versiones V1...6

ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucién
16#8206 Objeto tecnolégico pendiente de activacion
16#0001 |- Active el eje con la instrucciéon "MC_Power" Ena-
ble = TRUE, o habilite el eje en el panel de mando
del eje.
16#8207 Orden rechazada

16#0016 | Referenciacion activa en curso; no es posible | Espere a que la referenciacion activa finalice o
iniciar otro tipo de referenciacion. cancele la referenciacion activa con una orden de

movimiento, p. ej., "MC_Halt".

16#0018 | Mientras el eje se esta referenciando de forma | Espere a que la referenciacion directa o pasiva
directa o pasiva, no se puede desplazar con termine.
una tabla de 6rdenes.

16#0019 | Durante el procesamiento de una tabla de Espere a que se cierre la tabla de érdenes o inte-
ordenes el eje no se puede referenciar de rrumpa dicha tabla con una orden de movimiento
forma directa o pasiva. p. ej. "MC_Halt".

16#8208 La diferencia entre la velocidad méxima y la velocidad de arranque/parada no es valida

16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido Corregir el valor; volver a iniciar la orden

16#000A | El valor es menor o igual que cero.

16#8209 El valor de aceleracion del TO "Eje" no es valido

16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido Corregir el valor; volver a iniciar la orden

16#000A | El valor es menor o igual que cero.

16#820A No es posible el restart del eje

16#0013 | El eje esta habilitado en el programa de usua- | Bloquear eje con la instruccion "MC_Power"; eje-
rio. cutar Restart nuevamente

16#0027 | El eje esta funcionando en este momento en Finalizar el "Control manual"; repetir Restart
"Control manual" (panel de mando)

16#820B Imposible ejecutar la tabla de 6rdenes
16#0026 | Ejecutando carga en el estado operativo RUN | Espere hasta que haya finalizado la operacion de

carga.

Error de parametros de bloque

ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucién
16#8400 El valor del parametro "Position" de la instruccién de Motion Control no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numeérico valido Corregir el valor; volver a iniciar la orden
16#0005 | El valor se encuentra fuera del rango numérico
(mayor que 1.0E+12)
16#0006 | El valor se encuentra fuera del rango numérico
(menor que -1.0E+12)
16#8401 El valor del parametro "Distance” de la instruccion de Motion Control no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numeérico valido Corregir el valor; volver a iniciar la orden
16#0005 | El valor se encuentra fuera del rango numérico
(mayor que 1.0E+12)
16#0006 | El valor se encuentra fuera del rango numérico

(menor que -1.0E+12)
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ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucion
16#8402 El valor del parametro "Velocity" de la instruccion de Motion Control no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido Corregir el valor; volver a iniciar la orden
16#0008 | El valor es mayor que la velocidad maxima
configurada
16#0009 | El valor es inferior a la velocidad de arran-
que/parada configurada
16#0024 | El valor es menor que 0
16#8403 El valor del parametro "Direction” de la instruccién de Motion Control no es valido
16#0011 | El valor de seleccion no es valido Corregir el valor de seleccion; volver a iniciar la
orden
16#8404 El valor del parametro "Mode" de la instruccién de Motion Control no es valido
16#0011 | El valor de seleccidon no es valido Corregir el valor de seleccion; volver a iniciar la
orden
16#0015 | Referenciacion activa / pasiva no configurada | Corregir la configuracion y cargar en el controla-
dor; habilitar el eje y reiniciar la orden
16#0017 | La inversion del sentido en el final de carrera e Activar los finales de carrera por hardware
por hardware esta activada aunque los finales mediante la variable
de carrera por hardware estan desactivados. <Eje>.Config.PositionLimits_HW.Active =
TRUE, reiniciar orden
e Corregir la configuracion y cargar en el contro-
lador; habilitar el eje y reiniciar la orden
16#8405 El valor del parametro "StopMode" de la instruccién de Motion Control no es valido
16#0011 | El valor de seleccidon no es valido Corregir el valor de seleccion; habilitar nuevamen-
te el eje
16#8406 Pulsacion simultanea de avance y retroceso no permitida
16#0001 |- Evite la simultaneidad del estado de sefial TRUE
de los parametros "JogForward" y "JogBackward";
inicie nuevamente la orden.
16#8407 Cambio del eje en la instruccion "MC_Power" permitido tinicamente con eje bloqueado.
16#0001 |- Bloquear eje activo; a continuacion se puede
cambiar y habilitar el eje.
16#8408 El valor del parametro "Axis" de la instruccién de Motion Control no es valido
16#001A | El valor indicado no se corresponde con la Corregir el valor; volver a iniciar la orden
version exigida del TO
16#001B | El valor indicado no se corresponde con el tipo
exigido del TO
16#001C | El valor indicado no es un bloque de datos
tecnolégicos de Motion Control
16#8409 El valor del parametro "CommandTable" de la instruccion de Motion Control no es valido
16#001A | El valor indicado no se corresponde con la Corregir el valor; volver a iniciar la orden
version exigida del TO
16#001B | El valor indicado no se corresponde con el tipo
exigido del TO
16#001C | El valor indicado no es un bloque de datos

tecnolégicos de Motion Control
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ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucién
16#840A El valor del parametro "StartStep" de la instruccion de Motion Control no es valido
16#000A | El valor es menor o igual que cero. Corregir el valor; volver a iniciar la orden

16#001D | El paso de inicio es mayor que el paso final
16#001E | El valor es superior a 32

16#840B El valor del parametro "EndStep" de la instruccién de Motion Control no es valido

16#000A | El valor es menor o igual que cero. Corregir el valor; volver a iniciar la orden
16#001E | El valor es superior a 32
16#840C El valor del parametro "RampUpTime" de la instruccién de Motion Control no es valido

16#0002 | El valor no tiene un formato numeérico valido Corregir el valor; volver a iniciar la orden

16#0005 | El valor se encuentra fuera del rango numérico
(mayor que 1.0E12)

16#000A | El valor es menor o igual que cero.
16#840D El valor del parametro "RampDownTime" de la instruccién de Motion Control no es valido

16#0002 | El valor no tiene un formato numeérico valido Corregir el valor; volver a iniciar la orden

16#000A | El valor es menor o igual que cero.
16#840E El valor del parametro "EmergencyRampTime" de la instruccién de Motion Control no es valido

16#0002 | El valor no tiene un formato numeérico valido Corregir el valor; volver a iniciar la orden

16#000A | El valor es menor o igual que cero.
16#840F El valor del parametro "JerkTime" de la instruccion de Motion Control no es valido

16#0002 | El valor no tiene un formato numeérico valido Corregir el valor; volver a iniciar la orden

16#000A | El valor es menor o igual que cero.

Error de configuracién del eje

ErrorlD | Errorinfo | Descripcion ‘ Solucién
16#8600 Parametrizacion del generador de impulsos (PTO) no valida
16#000B | La direccion no es valida e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#0014 | El hardware seleccionado esta en uso en otra trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
aplicacion cion "MC_Power"
16#8601 La parametrizacion del contador rapido (HSC) no es valida
16#000B | La direccion no es valida e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#0014 | El hardware seleccionado esta en uso en otra trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
aplicacion cion "MC_Power"
16#8602 La parametrizacion de la "salida de habilitacion" no es valida
16#000B | La direccion no es valida e Cargar la configuracion sin errores en el con-

trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"

16#8603 La parametrizacion de la "entrada de disponibilidad” no es valida

16#000B | La direccion no es valida e Cargar la configuracion sin errores en el con-
trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cién "MC_Power"
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ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucion
16#8604 El valor de "Impulsos por vuelta del motor" no es valido
16#000A | El valor es menor o igual que 0 e Cargar la configuracion sin errores en el con-
trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"
16#8605 El valor de "Recorrido por vuelta del motor" no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico vélido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#0005 | El valor se encuentra fuera del rango numérico trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
(mayor que 1.0E+12) cion "MC_Power"
16#000A | El valor es menor o igual que 0
16#8606 El valor de "Velocidad de arranque/parada” no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#0003 | El valor es mayor que el limite superior de trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
hardware cion "MC_Power"
16#0004 | El valor es menor que el limite inferior de
hardware
16#0007 | La velocidad de arranque/parada es mayor
que la velocidad méxima
16#8607 El valor de "Velocidad maxima" no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#0003 | El valor es mayor que el limite superior de trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
hardware cion "MC_Power"
16#0004 | El valor es menor que el limite inferior de
hardware
16#8608 El valor de "Aceleracion” no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#0003 | El valor es mayor que el limite superior de trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
hardware cion "MC_Power"
16#0004 | El valor es menor que el limite inferior de e Corregir el valor erréneo online, acusar el error
hardware con la instruccién "MC_Reset" y volver a iniciar
la orden si fuera necesario
16#8609 El valor de "Deceleracion™ no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#0003 | El valor es mayor que el limite superior de trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
hardware cion "MC_Power"
16#0004 | El valor es menor que el limite inferior de e Corregir el valor erroneo online, acusar el error
hardware con la instruccion "MC_Reset" y volver a iniciar
la orden si fuera necesario
16#860A El valor de "Deceleracién de parada de emergencia” no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#0003 | El valor es mayor que el limite superior de trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
hardware cion "MC_Power"
16#0004 | El valor es menor que el limite inferior de e Corregir el valor erroneo online, acusar el error

hardware

con la instruccién "MC_Reset" y volver a iniciar
la orden si fuera necesario
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ErrorlD Errorinfo

Descripcién

Solucién

16#860B

El valor de posicion del final de carrera por software inferior no es valido

16#0002

El valor no tiene un formato numérico valido

e Cargar la configuracion sin errores en el con-

16#0005

El valor se encuentra fuera del rango numérico
(mayor que 1.0E+12)

trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cién "MC_Power"

16#0006

El valor se encuentra fuera del rango numérico
(menor que -1.0E+12)

e Corregir el valor erroneo online, acusar el error
con la instruccion "MC_Reset" y volver a iniciar

16#0007

El valor de posicion del final de carrera por
software inferior es mayor que el del superior

la orden si fuera necesario

16#860C El valor de posicién del final de carrera por software superior no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#0005 | El valor se encuentra fuera del rango numérico trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
(mayor que 1.0E+12) cion "MC_Power"
16#0006 | El valor se encuentra fuera del rango numérico | ¢  Corregir el valor erroneo online, acusar el error
(menor que -1.0E+12) con la instruccién "MC_Reset" y volver a iniciar
la orden si fuera necesario
16#860D La direccion del final de carrera por hardware inferior no es valida
16#000C | La direccién del flanco descendente no es e Cargar la configuracion sin errores en el con-
valida trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
16#000D | La direccion del flanco ascendente no es vali- cién "MC_Power"
da
16#860E La direccion del final de carrera por hardware superior no es valida
16#000C | La direccidén del flanco descendente no es e Cargar la configuracion sin errores en el con-
valida trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
16#000D | La direccion del flanco ascendente no es vali- cion "MC_Power"
da
16#860F El valor de "Offset del punto de referencia" no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#0005 | El valor se encuentra fuera del rango numérico trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
(mayor que 1.0E+12) cion "MC_Power"
16#0006 | El valor se encuentra fuera del rango numérico | ¢  Corregir el valor erroneo online, acusar el error
(menor que -1.0E+12) con la instruccién "MC_Reset" y volver a iniciar
la orden si fuera necesario
16#8610 El valor de "Velocidad de aproximacién" no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#0008 | La velocidad es mayor que la velocidad méxi- trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-

ma

cion "MC_Power"

16#0009

La velocidad es inferior a la velocidad de
arranque/parada

e Corregir el valor erroneo online, acusar el error
con la instruccion "MC_Reset" y volver a iniciar
la orden si fuera necesario
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ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucion
16#8611 El valor de "Velocidad de referenciacion” no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#0008 | La velocidad es mayor que la velocidad maxi- trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
ma cion "MC_Power"
16#0009 | La velocidad es inferior a la velocidad de e Corregir el valor erréneo online, acusar el error
arranque/parada con la instruccion "MC_Reset" y volver a iniciar
la orden si fuera necesario
16#8612 La direccion del sensor del punto de referencia no es valida
16#000C | La direccion del flanco descendente no es e Cargar la configuracion sin errores en el con-
valida trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
16#000D | La direccion del flanco ascendente no es vali- cién "MC_Power"
da
16#8613 En la referenciacién activa, la inversién del sentido en el final de carrera por hardware se encuen-
tra activada, a pesar de que los finales de carrera por hardware no han sido configurados
16#0001 | - e Cargar la configuracion sin errores en el con-
trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"

o Corregir el valor erréneo online, acusar el error
con la instruccion "MC_Reset" y volver a iniciar
la orden si fuera necesario

16#8614 El valor de "Tiron" no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#001F | El valor es mayor que el tirén maximo admisi- trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
ble cion "MC_Power"
16#0020 | El valor es menor que el tirbn minimo admisi- | e Corregir el valor erréneo online, acusar el error
ble con la instruccién "MC_Reset" y volver a iniciar
la orden si fuera necesario
16#8615 El valor de "Unidad de medida" no es valido
16#0011 | El valor de seleccién no es valido Cargar la configuracion sin errores en el controla-
dor; volver a habilitar el eje con la instruccion

"MC_Power"
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Error de configuracién de la tabla de érdenes

12.11 Versiones V1...6

ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucién
16#8700 El valor de "Tipo de orden” en la tabla de 6rdenes no es valido
16#0001 | - e Cargar la configuracion sin errores en el con-
trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
cion "MC_Power"
e Corregir online el valor erréneo y, en caso
necesario, iniciar de nuevo la orden
16#8701 El valor de "Posicién / recorrido " en la tabla de érdenes no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numeérico valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#0005 | El valor se encuentra fuera del rango numérico trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
(mayor que 1.0E+12) cion "MC_Power"
16#0006 | El valor se encuentra fuera del rango numérico | ¢  Corregir online el valor erréneo y, en caso
(menor que -1.0E+12) necesario, iniciar de nuevo la orden
16#8702 El valor de "Velocidad" en la tabla de 6rdenes no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numeérico valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#0008 | El valor es mayor que la velocidad maxima trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
configurada cion "MC_Power"
16#0009 | El valor es inferior a la velocidad de arran- e Corregir online el valor erréneo y, en caso
que/parada configurada necesario, iniciar de nuevo la orden
16#8703 El valor de "Duracién” en la tabla de 6rdenes no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numeérico valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#0021 | El valor es superior a 64800 s trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
16#0022 | El valor es inferior a 0.001 s cion "MC_Power"
e Corregir online el valor erréneo y, en caso
necesario, iniciar de nuevo la orden
16#8704 El valor de "Siguiente paso" en la tabla de érdenes no es valido
16#0011 | El valor de seleccién no es valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#0023 | La transicion de 6rdenes no esta permitida trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-

para esta orden

cion "MC_Power"

Corregir online el valor erréneo y, en caso
necesario, iniciar de nuevo la orden
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12.11 Versiones V1...6

Errores internos

ErroriD Errorinfo

Descripcion

Solucién

16#8FFF

Error interno

16#F0™*

POWER OFF y POWER ON de la CPU

Si esto no produce el resultado deseado, pongase
en contacto con el Servicio de Atencion al Cliente.
Tenga al alcance la siguiente informacion:

e ErrorlD
e Errorinfo

e Registros del bufer de diagnéstico

Consulte también

Lista de los ErrorID y las Errorinfos (objetos tecnoldgicos V4...5)|(Pagina|374)

Utilizando varios ejes con el mismo PTO (Pagina 261)

12.11.4.3

Lista de los ErrorID y las Errorinfos (objetos tecnolégicos V1)

Las siguientes tablas recogen una relacién de todos los ErrorlD y Errorinfos que pueden ser
mostrados en las instrucciones de Motion Control. Junto a la causa del error se muestran
también ayudas para eliminar los errores:

Error de funcionamiento con parada del eje

ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucion
16#8000 Error de accionamiento, fallo de "Accionamiento listo"

16#0001 |- Acusar error con la instruccion "MC_Reset"; pro-
porcionar la sefal del accionamiento; eventual-
mente iniciar de nuevo la orden

16#8001 Final de carrera por SW inferior activado
16#000E | Se ha alcanzado la posicion del final de carre- | Acusar el error con la instrucciéon "MC_Reset";
ra por software inferior con la deceleracion salir del final de carrera por software con una
actual configurada orden de marcha en sentido positivo
16#000F | Se ha alcanzado la posicion del final de carre-
ra por software inferior con la deceleracion de
parada de emergencia

16#0010 | Se ha rebasado la posicion del final de carrera

por software inferior con la deceleracion de
parada de emergencia
16#8002 Final de carrera por SW superior activado
16#000E | Se ha alcanzado la posicion del final de carre- | Acusar el error con la instruccion "MC_Reset";
ra por software superior con la deceleracion salir del final de carrera por software con una
actual configurada orden de marcha en sentido negativo
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ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucién
16#000F | Se ha alcanzado la posicion del final de carre-
ra por software superior con la deceleracion de
parada de emergencia
16#0010 | Se ha rebasado la posicion del final de carrera
por software superior con la deceleracion de
parada de emergencia
16#8003 Final de carrera por HW inferior aproximado
16#000E | El final de carrera por hardware inferior ha sido | Acusar el error en eje habilitado con la instruccion
aproximado. Se ha frenado el eje con la dece- | "MC_Reset"; salir del final de carrera por hardwa-
leracion de parada de emergencia. re con una orden de marcha en sentido positivo.
(no se ha encontrado el sensor del punto de
referencia durante una busqueda activa del
mismo)
16#8004 Final de carrera por HW superior aproximado
16#000E | El final de carrera por hardware superior ha Acusar el error en eje habilitado con la instruccién
sido aproximado. Se ha frenado el eje con la "MC_Reset"; salir del final de carrera por hardwa-
deceleracion de parada de emergencia. re con una orden de marcha en sentido negativo.
(no se ha encontrado el sensor del punto de
referencia durante una busqueda activa del
mismo)
16#8005 PTO y HSC ya estan siendo utilizados por otro eje
16#0001 |- El eje ha sido configurado de forma incorrecta:
Corregir la configuracion del PTO (Pulse Train
Output) / HSC (High Speed Counter) y cargarla en
el controlador
Varios ejes deben trabajar con un PTO:
Otro eje utiliza el PTO / HSC. Si el eje actual debe
asumir el control, se debe bloquear el otro eje con
"MC_Power" Enable = FALSE.
(Ver también Utilizando varios ejes con el mismo
PTO (Pagina|261))
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Error de funcionamiento sin parada del eje

| Errorinfo

‘ Solucién

ErrorlD Descripcion
16#8200 El eje no esta habilitado

| 16#0001 |- ‘ Habilitar el eje; volver a iniciar la orden
16#8201 El eje ya ha sido habilitado por otra instancia de "MC_Power"

16#0001 |- Habilitar el eje sélo con una instruccion
"MC_Power"

16#8202 Se ha superado el nimero maximo de 6rdenes de Motion Control activas (max. 200 6rdenes para
todos los objetos tecnolégicos de Motion Control)

16#0001 |- Reducir el numero de 6rdenes activas simulta-
neamente; volver a iniciar la orden
En el parametro "Busy" = TRUE de la instruccion
de Motion Control se reconoce una orden activa.

16#8203 El eje esta funcionando en este momento en "Control manual" (panel de mando)

16#0001 |- Finalizar el "Control manual"; volver a iniciar la

orden
16#8204 El eje no esta referenciado

16#0001 |- Referenciar el eje con la instruccion "MC_Home";

volver a iniciar la orden
16#8205 El eje esta siendo controlado por el programa de usuario (el error s6lo se muestra en el panel de
mando del eje)

16#0001 |- Bloquear eje con la instruccion "MC_Power" y
seleccionar nuevamente "Control manual” en el
panel de mando del eje

16#8206 El objeto tecnolégico Eje ain no esta activado

16#0001 |- Active el eje con la instruccion "MC_Power" Ena-
ble = TRUE, o habilite el eje en el panel de mando
del gje.

16#8207 Orden rechazada
16#0016 | Referenciacion activa en curso; no es posible | Espere a que la referenciacion activa finalice o
iniciar otro tipo de referenciacion. cancele la referenciacion activa con una orden de
movimiento, p. ej., "MC_Halt". A continuacion se
puede iniciar el otro tipo de referenciacion.

410

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG



Anexo

Error de parametros de bloque
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ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucién
16#8400 El valor del parametro "Position" de la instruccién de Motion Control no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico vélido Corregir el valor "Position"; volver a iniciar la or-
16#0005 | El valor se encuentra fuera del rango de nu- den
meros (mayor que 1e'?)
16#0006 | El valor se encuentra fuera del rango de nu-
meros (menor que -1e'?)
16#8401 El valor del parametro "Distance” de la instruccion de Motion Control no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido Corregir el valor "Distance"; volver a iniciar la
16#0005 | El valor se encuentra fuera del rango de ng- | ©rden
meros (mayor que 1e'2)
16#0006 | El valor se encuentra fuera del rango de nu-
meros (menor que -1e'2)
16#8402 El valor del parametro "Velocity" de la instruccién de Motion Control no es vélido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido Corregir el valor "Velocity"; volver a iniciar la orden
16#0008 | La velocidad es mayor que la velocidad méxi-
ma
16#0009 | La velocidad es inferior a la velocidad de
arranque/parada
16#8403 El valor del parametro "Direction" de la instruccién de Motion Control no es valido
16#0011 | Valor de seleccién no valido Corregir el valor de seleccion; volver a iniciar la
orden
16#8404 El valor del parametro "Mode" de la instruccién de Motion Control no es valido
16#0011 | Valor de seleccién no valido Corregir el valor de seleccion; volver a iniciar la
orden
16#0015 | Referenciacion activa / pasiva no configurada | Corregir la configuracion y cargar en el controla-
dor; habilitar el eje y reiniciar la orden
16#0017 | La inversion del sentido en el final de carrera e Activar los finales de carrera por hardware
por hardware esta activada aunque los finales mediante la variable
de carrera por hardware estan desactivados <Eje>.Config.PositionLimits_HW.Active =
TRUE, reiniciar orden
e Corregir la configuracion y cargar en el contro-
lador; habilitar el eje y reiniciar la orden
16#8405 El valor del parametro "StopMode" de la instruccion de Motion Control no es valido
16#0011 | Valor de seleccién no valido Corregir el valor de seleccion; habilitar nuevamen-
te el eje
16#8406 Pulsacién simultanea de avance y retroceso no permitida
16#0001 |- Evite la simultaneidad del estado de sefial TRUE
de los parametros "JogForward" y "JogBackward";
inicie nuevamente la orden.
16#8407 Cambio del eje en la instruccion de Motion Control "MC_Power" permitido Gnicamente con eje
blogueado
16#0001 |- Bloquear eje activo; a continuacion se puede

cambiar y habilitar el eje.

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG

411




Anexo

12.11 Versiones V1...6

Error de configuracion

‘ Solucién

ErrorlD Errorinfo | Descripcion
16#8600 Parametrizacion del generador de impulsos (PTO) no valida
16#000B | La direccion no es valida Corregir la configuracién de PTO / Pulse Train
Output y cargarla en el controlador
16#8601 La parametrizacién del contador rapido (HSC) no es valida
16#000B | La direccion no es valida Corregir la configuracion de HSC / High Speed
Counter y cargarla en el controlador
16#8602 La parametrizacion de la "salida de habilitacion™ no es valida
16#000D | La direccion no es valida Corregir la configuracion y cargarla en el controla-
dor
16#8603 La parametrizacion de la "entrada de disponibilidad" no es valida
16#000D | La direccion no es valida Corregir la configuracion y cargarla en el controla-
dor
16#8604 El valor de "Impulsos por vuelta del motor" no es valido
16#000A | El valor es menor o igual que 0 Corregir la configuracion y cargarla en el controla-
dor
16#8605 El valor de "Recorrido por vuelta del motor" no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido Corregir la configuracion y cargarla en el controla-
16#000A | El valor es menor o igual que 0 dor
16#8606 El valor de "Velocidad de arranque/parada” no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido Corregir la configuracion y cargarla en el controla-
16#0003 | El valor es mayor que el limite de hardware dor
16#0004 | El valor es menor que el limite de hardware
16#0007 | La velocidad de arranque/parada es mayor
que la velocidad méxima
16#8607 El valor de "Velocidad maxima" no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido Corregir la configuracion y cargarla en el controla-
16#0003 | El valor es mayor que el limite de hardware dor
16#0004 | El valor es menor que el limite de hardware
16#8608 El valor de "Aceleracién" no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#0003 | El valor es mayor que el limite de hardware trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
16#0004 | El valor es menor que el limite de hardware cion "MC_Power"

e Corregir el valor erréneo online, acusar el error
con la instruccion "MC_Reset" y volver a iniciar
la orden si fuera necesario

16#8609 El valor de "Deceleracién" no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#0003 | El valor es mayor que el limite de hardware trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
16#0004 | El valor es menor que el limite de hardware cion "MC_Power"

e Corregir el valor erréneo online, acusar el error
con la instruccion "MC_Reset" y volver a iniciar
la orden si fuera necesario
S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
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ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucién

16#860A El valor de "Deceleracion de parada de emergencia" no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numeérico valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#0003 | El valor es mayor que el limite de hardware trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
16#0004 | El valor es menor que el limite de hardware cion "MC_Power"

e Corregir el valor erroneo online, acusar el error
con la instruccion "MC_Reset" y volver a iniciar
la orden si fuera necesario

16#860B El valor de posicion del final de carrera por software inferior no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numeérico valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#0005 | El valor se encuentra fuera del rango de nu- trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
meros (mayor que 1e'?) cion "MC_Power"
16#0006 | El valor se encuentra fuera del rango de nu- e Corregir el valor erréneo online, acusar el error
meros (menor que -1e'2) con la instruccién "MC_Reset" y volver a iniciar
16#0007 | El valor de posicion del final de carrera por la orden si fuera necesario
software inferior es mayor que el del superior
16#860C El valor de posicién del final de carrera por software superior no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numeérico valido e Cargar la configuracion sin errores en el con-
16#0005 | El valor se encuentra fuera del rango de nu- trolador; volver a habilitar el eje con la instruc-
meros (mayor que 1e'2) cién "MC_Power"
16#0006 | El valor se encuentra fuera del rango de nu- e Corregir el valor erréneo online, acusar el error
meros (menor que -1e'?) con la instruccién "MC_Reset" y volver a iniciar
la orden si fuera necesario
16#860D La direccién del final de carrera por hardware inferior no es valida
16#000C | La direccion del flanco descendente no es Corregir la configuracion y cargarla en el controla-
valida dor
16#000D | La direccion del flanco ascendente no es vali-
da
16#860E La direccion del final de carrera por hardware superior no es valida
16#000C | La direccion del flanco descendente no es Corregir la configuracién y cargarla en el controla-
valida dor
16#000D | La direccion del flanco ascendente no es vali-
da
16#860F El valor de "Offset del punto de referencia" no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido Corregir la configuracion y cargarla en el controla-
16#0005 | El valor se encuentra fuera del rango de na- | 9°r
meros (mayor que 1e'2)
16#0006 | El valor se encuentra fuera del rango de nu-
meros (menor que -1e'2)
16#8610 El valor de "Velocidad de aproximacion” no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numeérico valido Corregir la configuracién y cargarla en el controla-
16#0008 | La velocidad es mayor que la velocidad maxi- | 90
ma
16#0009 | La velocidad es inferior a la velocidad de

arranque/parada
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ErrorlD Errorinfo | Descripcion Solucion
16#8611 El valor de "Velocidad de referenciacion” no es valido
16#0002 | El valor no tiene un formato numérico valido Corregir la configuracion y cargarla en el controla-
16#0008 | La velocidad es mayor que la velocidad maxi- | 9°r
ma
16#0009 | La velocidad es inferior a la velocidad de
arranque/parada
16#8612 La direccion del sensor del punto de referencia no es valida
16#000C | La direccion del flanco descendente no es Corregir la configuracion y cargarla en el controla-
valida dor
16#000D | La direccion del flanco ascendente no es vali-
da
16#8613 En la referenciacion activa, la inversion del sentido en el final de carrera por hardware se encuen-
tra activada, a pesar de que los finales de carrera por hardware no han sido configurados
16#0001 |- Corregir la configuracion y cargarla en el controla-

dor

Errores internos

ErroriD

Errorinfo

Descripcion

Solucién

16#8FFF

Error interno

16#F0™*

POWER OFF y POWER ON de la CPU

Si esto no produce el resultado deseado, pongase
en contacto con el Servicio de Atencion al Cliente.
Tenga al alcance la siguiente informacion:

e ErrorlD
e Errorinfo

e Registros del bufer de diagnéstico

Consulte también
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12.11.5 Leyenda V1...5

Variable Nombre de la variable

Tipo de datos Tipo de datos de la variable

Valores Valor de arranque
(Rango de valores de la variable - valores minimo a maximo)

Sin una indicacion de valores especifica rigen los limites del rango de valores del tipo de datos corres-
pondiente o la indicacion bajo "Descripcion”.

Acceso Acceso a la variable en el programa de usuario
R La variable se puede leer en el programa de usuario y en HMI.
RP La variable se puede leer con la instruccion de Motion Control "MC_ReadParam"”. El valor

actual de las correspondientes variables se determina al iniciarse la orden.

RwW La variable se puede leer y escribir en el programa de usuario y en HMI. La variable se
puede escribir con la instruccion de Motion Control "MC_WriteParam".

RCCP La variable se puede leer en el programa de usuario y en HMI, y se actualiza en el punto
de control del ciclo.

WP Independientemente de la conexion del accionamiento: si el eje esta bloqueado
(MC_Power.Status = FALSE), la variable se puede escribir con la instruccion de Motion
Control "MC_WriteParam".

WP_PD Si el accionamiento se conecta a través de PROFIdrive/salida analdgica: si el eje esta
bloqueado (MC_Power.Status = FALSE), la variable se puede escribir con la instruccion de
Motion Control "MC_WriteParam".

WP_PTO | Si el accionamiento se conecta a través de PTO: si el eje esta bloqueado
(MC_Power.Status = FALSE), la variable se puede escribir con la instruccion de Motion
Control "MC_WriteParam".

WD BL Si el accionamiento se conecta a través de PROFIdrive/salida analdgica: La variable se
puede escribir en el valor de arranque de la memoria de carga con la instruccién avanzada
"WRIT_DBL".

- No se puede utilizar la variable en el programa de usuario.

w Efectividad de los cambios en el bloque de datos tecnoldgico

1 Si el accionamiento se conecta a través de PTO: con la activacion, el bloqueo o la habilita-
cion del eje

Si el accionamiento se conecta a través de PTO: con la habilitacion del eje

3 Después de habilitar el eje (el eje debe encontrarse previamente bloqueado y parado). La
parada del eje se puede comprobar con la variable <Nombre del eje>.StatusBits.Standstill.

4 Tras una parada del eje, con el siguiente inicio de una orden de Motion Control. La parada
del eje se puede comprobar con la variable <Nombre del eje>.StatusBits.Standstill.

5 Si el accionamiento se conecta a través de PTO: con el siguiente inicio de una orden
MC_MoveAbsolute, MC_MoveRelative, MC_MoveVelocity, MC_MoveJog, MC_Halt o
MC_CommandTable o de una orden activa MC_Home (modo = 3).

6 Si el accionamiento se conecta a través de PTO: con la parada de una orden MC_MoveJog

Si el accionamiento se conecta a través de PTO: al iniciar una orden de referenciado pasi-
Vo

Si el accionamiento se conecta a través de PTO: al iniciar una orden de referenciado activo

con el reinicio del objeto tecnoldgico

10 Si el accionamiento se conecta a través de PROFIdrive/salida analdgica: Con la siguiente
llamada de MC-Servo [OB91]
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Descripcion Descripcion de la variable

El acceso a las variables se realiza por medio de "<TO>.<nombre de variable>". El comodin
<TO> representa el nombre del objeto tecnoldgico.

12.11.6 Variables del objeto tecnolégico Eje V1...3

12.11.6.1 Variables Config V1...3

La estructura de variables <Nombre del eje>.Config.<Nombre de variable> contiene los
parametros configurados.

Variables
Leyenda|(Pagina 415)
Variable Tipode |Valores Acceso |W | Descripcién
datos
Config. STRUCT TO_Struct_Config
General. STRUCT TO_Struct_General
PTO DWORD | DW#16#000 | - - La variable no puede ser evaluada en el
00000 programa de usuario.
HSC DWORD | DW#16#000 | - - La variable no puede ser evaluada en el
00000 programa de usuario.
LengthUnit?) INT 1013 R - Unidad de medida configurada de los pa-
(de -32768 a | WP 2 |rametros
32767) -1 Impulsos
1005 °
1010 m
1013 mm
1018 ft
1019 in

Drivelnterface. STRUCT TO_Struct_Drivelnterface

EnableOutput - - - - La variable no puede ser evaluada en el
programa de usuario.

ReadylInput - - - - La variable no puede ser evaluada en el
programa de usuario.

Mechanics. STRUCT TO_Struct_Mechanics
PulsesPerDriveRevolution DINT L#1000 R - Impulsos por vuelta del motor
LeadScrew REAL 10.0 R - Recorrido por vuelta del motor

(Indicacion en la unidad de medida confi-
gurada)
InverseDirection BOOL FALSE R - Invertir el sentido de direccién

DynamicLimits. STRUCT TO_Struct_DynamicLimits
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Variable Tipode | Valores Acceso |W | Descripcién
datos
MinVelocity REAL 10.0 R - Velocidad de arranque/parada del eje
(Indicacion en la unidad de medida confi-
gurada)
MaxVelocity REAL 250.0 R - Velocidad maxima del eje
(Indicacion en la unidad de medida confi-
gurada)
DynamicDefaults. STRUCT TO_Struct_DynamicDefaults
Acceleration REAL 48.0 RW 12), | Aceleracion del eje
5; (Indicacion en la unidad de medida confi-
62 gurada)
Deceleration REAL 48.0 RW 12), | Deceleracion del eje
» 9| (Indicacion en la unidad de medida confi-
gurada)
EmergencyDeceleration REAL 120.0 RW 12), | Deceleracion de parada de emergencia del
29, | eje
5,6 (Indicacion en la unidad de medida confi-
gurada)
JerkActive? BOOL FALSE RW 1, 5| FALSE | La limitacion del tiréon esta desac-
tivada.
TRUE | La limitacion del tirdn esta activa-
da.
Jerk? REAL 192.0 RW 1, 5 | Tirdn durante la rampa de aceleracion y
deceleracion del eje
(Indicacion en la unidad de medida confi-
gurada)
PositionLimits_SW. STRUCT TO_Struct_PositionLimits_SW
Active BOOL FALSE RW 12), | FALSE | Los finales de carrera por softwa-
4, re estan desactivados.
52 TRUE | Los finales de carrera por softwa-
6 re estan activados.
MinPosition REAL -1.0E4 RW 12), | Posicion del final de carrera por software
4", | inferior
52’, (Indicacién en la unidad de medida confi-
62 gurada)
MaxPosition REAL 1.0E4 RW 12), | Posicion del final de carrera por software
49, | superior
52’, (Indicacién en la unidad de medida confi-
62 gurada)
PositionLimits_HW. TO_Struct_PositionLimits_ HW
Active BOOL FALSE Rw 12), | FALSE | Los finales de carrera por hard-
30, ware estan desactivados.
4;; TRUE | Los finales de carrera por hard-
5%, ware estan activados.
62
MinSwitchedLevel BOOL FALSE R - FALSE | 0 V en la entrada de la CPU signi-
fica que se ha alcanzado el final
de carrera por hardware inferior.
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Variable Tipo de |Valores Acceso |W | Descripcién
datos

TRUE |24V en la entrada de la CPU
significa que se ha alcanzado el
final de carrera por hardware
inferior.

MinFallingEvent DWORD | DW#16#000 |- - La variable no puede ser evaluada en el

00000 programa de usuario.
MinRisingEvent DWORD | DW#16#000 | - - La variable no puede ser evaluada en el
00000 programa de usuario.

MaxSwitchedLevel BOOL FALSE R - FALSE |0V en la entrada de la CPU signi-
fica que se ha alcanzado el final
de carrera por hardware superior.

TRUE |24V en laentrada de la CPU
significa que se ha alcanzado el
final de carrera por hardware
superior.

MaxFallingEvent DWORD | DW#16#000 | - - La variable no puede ser evaluada en el

00000 programa de usuario.
MaxRisingEvent DWORD | DW#16#000 | - - La variable no puede ser evaluada en el
00000 programa de usuario.
Homing. STRUCT TO_Struct_Homing
AutoReversal BOOL TRUE R" - | FALSE | Se ha desactivado la inversion del
RW2) 12 sentido en el final de carrera por
82 hardware (referenciado activo)

TRUE | Se ha activado la inversion del
sentido en el final de carrera por
hardware (referenciado activo)

Direction BOOL TRUE R" -1 | FALSE | Sentido de aproximacion negativo

RW?2) 12), para la busqueda del sensor del
82 punto de referencia y sentido de
referenciado positivo (referencia-
do activo)

TRUE | Sentido de aproximacion positivo
para la busqueda del sensor del
punto de referencia y sentido de
referenciado positivo (referencia-
do activo)

SideActiveHoming? BOOL TRUE RW 1, 8 | FALSE | Referenciado en el lado inferior
del sensor del punto de referencia
(referenciado activo)

TRUE | Referenciado en el lado superior
del sensor del punto de referencia
(referenciado activo)

SidePassiveHoming? BOOL TRUE RW 1, 7 | FALSE | Referenciado en el lado inferior
del sensor del punto de referencia
(referenciado pasivo)

TRUE | Referenciado en el lado superior
del sensor del punto de referencia
(referenciado pasivo)
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Variable Tipo de

datos

Valores

Acceso

Descripcion

RisingEdge") BOOL

FALSE

R

FALSE | Referenciado con el flanco de
sefal ascendente del sensor del
punto de referencia (referenciado

activo)

TRUE | Referenciado con el flanco de
sefal descendente del sensor del
punto de referencia (referenciado
activo). Para ver como influye la
variable en el referenciado pasivo
consulte la descripcién, en "Con-

figuracién - Referenciado”.

Offset REAL

0.0

RW

Decalaje del punto de referencia/indicacion
en la unidad de medida configurada (refe-
renciado activo)

FastVelocity REAL

200.0

RW

Velocidad de aproximacién/indicacion en la
unidad de medida configurada (referencia-
do activo)

SlowVelocity REAL

40.0

RW

Velocidad de referenciado/indicacion en la
unidad de medida configurada (referencia-
do activo)

FallingEvent

DWORD

DW#16#000
00000

La variable no puede ser evaluada en el
programa de usuario.

RisingEvent

DWORD

DW#16#000
00000

La variable no puede ser evaluada en el
programa de usuario.

1) Valido solo para la version tecnolégica V1.0
2) Valido a partir de la version tecnolégica V2.0

Consulte también

Variables del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V6...7 (Pagina 304)

Variables del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V4...5/(Pagina 426)
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12.11.6.2 Variables MotionStatus V1...3
La estructura de variables <Nombre del eje>.MotionStatus.<Nombre de variable> contiene
el estado del movimiento.
Variables
Leyenda (Pagina 415)
Variable Tipode |Valores Acceso Descripcién
datos
MotionStatus. STRUCT TO_Struct_MotionStatus
Position REAL 0.0 R Posicion real del eje
(de -9.0E15 (Indicacion en la unidad de medida configu-
a 9.0E15) rada)
Si el eje no esta referenciado, la variable
indica el valor de posicion relativo a la posi-
cion de habilitacion del eje.
Velocity REAL 0.0 R Velocidad real del eje
(de -9.0E15 (Indicacion en la unidad de medida configu-
a 9.0E15) rada)
Distance REAL 0.0 R Distancia actual con respecto a la posicion
(de -9.0E15 de destino del eje
a 9.0E15) (Indicacion en la unidad de medida configu-
rada)
El valor de la variable sélo es valido durante
la ejecucion de una orden de posiciona-
miento con "MC_MoveAbsolute",
"MC_MoveRelative" o del panel de mando
del gje.
TargetPosition REAL 0.0 R Posicion de destino del eje
(de -9.0E15 (Indicacion en la unidad de medida configu-
a 9.0E15) rada)
El valor de la variable sélo es valido durante
la ejecucion de una orden de posiciona-
miento con "MC_MoveAbsolute",
"MC_MoveRelative" o del panel de mando
del eje.

Consulte también

420

Estado de movimiento (Pagina 210)

Variables del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V6...7|(Pagina 304)

Variables del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V4...5|/(Pagina 426)

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16

Manual de funciones, 12/2019, ASE03790553-AG




Anexo

12.11 Versiones V1...6

12.11.6.3 Variables StatusBits V1...3

La estructura de variables <Nombre del eje>.StatusBits.<Nombre de variable> contiene
informacion sobre el estado del objeto tecnoldgico.

Variables
Leyenda (Pagina 415)
Variable Tipode | Valores Acceso | W | Descripcién
datos
StatusBits. STRUCT TO_Struct_StatusBits
Activated BOOL FALSE R - Activacion del eje

FALSE | El eje no esta activado.

TRUE | El eje estéd activado. El eje esta
conectado al PTO (Pulse Train
Output) asignado. Los datos del
bloque de datos tecnoldgico se
actualizan ciclicamente.

Enable BOOL FALSE R - Estado de habilitacion del eje

FALSE | El eje no esta habilitado.

TRUE | El eje esté habilitado y listo para
aceptar 6rdenes de Motion Con-
trol.

HomingDone BOOL FALSE R - Estado de referenciado del eje

FALSE | El eje no esta referenciado.

TRUE | El eje esta referenciado y puede
ejecutar 6rdenes de posiciona-
miento absolutas.

Para realizar un posicionamiento relativo no
es necesario que el eje esté referenciado.

Durante el referenciado activo, el estado es
FALSE.

Durante el referenciado pasivo, el estado
TRUE se mantiene si el eje ya estaba refe-
renciado previamente.

Done BOOL FALSE R - Procesamiento de 6rdenes del eje

FALSE | En el gje hay una orden activa de
Motion Control.

TRUE | En el eje no hay ninguna orden
activa de Motion Control.

Error BOOL FALSE R - Estado de error del eje
FALSE | En el eje no hay ningun error.

TRUE | Se ha producido un error en el
eje.
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Variable Tipo de |Valores Acceso Descripcién
datos

Si requiere informaciéon mas detallada sobre

el error, consulte los parametros "ErrorlD" y

"Errorinfo" de las instrucciones Motion Con-

trol en el modo automatico.

En el modo manual, la causa detallada del

error se muestra en el campo "Aviso de

error" del panel de mando del eje.
Standstill BOOL FALSE R Parada del eje

FALSE | El eje esta en movimiento.

TRUE | El eje esta parado.
PositioningCommand BOOL FALSE R Procesamiento de una orden de posiciona-

miento

FALSE | No hay ninguna orden de posicio-
namiento activa en el eje.

TRUE | El eje ejecuta una orden de posi-
cionamiento.

SpeedCommand BOOL FALSE R Procesamiento de una orden con especifi-
cacion de velocidad

FALSE | En el eje no hay ninguna orden
activa con especificacion de la
velocidad.

TRUE | El eje ejecuta una orden de des-
plazamiento con especificacion
de velocidad.

Homing BOOL FALSE R Procesamiento de una orden de referencia-
do

FALSE | No hay ninguna orden de referen-
ciado activa en el gje.

TRUE | El eje ejecuta una orden de refe-
renciado de la instruccién de
Motion Control "MC_Home" o del
panel de mando del eje.

CommandTableActive BOOL FALSE R Procesamiento de una tabla de 6rdenes

FALSE | No hay ninguna tabla de 6rdenes
activa en el gje.

TRUE | El eje se controla con la instruc-
cion de Motion Control
"MC_CommandTable".

ConstantVelocity BOOL FALSE R Velocidad constante

FALSE | El eje se acelera, decelera o esta
parado.

TRUE | Se ha alcanzado la velocidad de
consigna. El eje se mueve a velo-
cidad constante.

Acceleration BOOL FALSE R Proceso de aceleracion

FALSE | El eje se decelera, avanza a velo-
cidad constante o esta parado.
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Variable Tipode | Valores Acceso Descripcién
datos
TRUE | El eje se acelera.
Deceleration BOOL FALSE R Proceso de deceleracion

FALSE | El eje se acelera, avanza a velo-
cidad constante o esta parado.

TRUE | El eje se frena.

ControlPanelActive BOOL FALSE R Estado de activacion del panel de mando
del eje

FALSE | El modo de operacion "Modo
automatico" esta activado. El
programa de usuario tiene el
control sobre el gje.

TRUE | Se ha activado el modo de opera-
cion "Control manual” en el panel
de mando del eje. El panel de
mando del eje tiene el control
sobre el eje. El eje no puede ser
controlado por el programa de
usuario.

DriveReady BOOL FALSE R Estado de operacion del accionamiento

FALSE | El accionamiento no esta listo.
Las consignas no se ejecutan.

TRUE | El accionamiento esta listo. Las
consignas pueden ejecutarse.

RestartRequired BOOL FALSE R Es necesario reiniciar el eje

FALSE

No es necesario reiniciar el eje.

TRUE

Los valores han sido modificados

en la memoria de carga.

Para cargar los valores en la memoria de
trabajo con la CPU en el estado operativo

RUN, es
para ello

"MC_Reset".

necesario reiniciar el eje. Utilice
la instruccion de Motion Control

Consulte también

Bits de estado y error (objetos tecnologicos a partir de V4) |(Pagina|207)

Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V6...7 (Pagina 304)

Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V4...5/(Pagina 426)
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12.11.6.4 Variables ErrorBits V1...3

La estructura de variables <Nombre del eje>.ErrorBits.<Nombre de variable> indica errores
en el objeto tecnoldgico.

Variables
Leyenda (Pagina 415)
Variable Tipode |Valores Acceso |W | Descripcién
datos
ErrorBits. STRUCT TO_Struct_ErrorBits

SystemFault BOOL FALSE R - Error interno de sistema

ConfigFault BOOL FALSE R - Configuracion incorrecta del eje

DriveFault BOOL FALSE R - Error en el accionamiento. Fallo de la sefial
"Accionamiento listo".

SWLimitMinReached BOOL FALSE R - Se ha alcanzado el final de carrera por
software inferior.

SWLimitMinExceeded BOOL FALSE R - Se ha rebasado el final de carrera por soft-
ware inferior.

SWLimitMaxReached BOOL FALSE R - Se ha alcanzado el final de carrera por
software superior.

SWLimitMaxExceeded BOOL FALSE R - Se ha rebasado el final de carrera por soft-
ware superior.

HWLimitMin BOOL FALSE R - Se ha aproximado el final de carrera por
hardware inferior.

HWLimitMax BOOL FALSE R - Se ha aproximado el final de carrera por
hardware superior.

HWUsed BOOL FALSE R - Un segundo eje utiliza el mismo PTO (Pulse
Train Output) y esta habilitado con
"MC_Power".

Consulte también
Bits de estado vy error (objetos tecnoldgicos a partir de V4) (Pagina|207)
Variables del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V6...7|(Pagina 304)

Variables del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V4...5|/(Pagina 426)
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12.11.6.5 Variables Internal V1...3

Las variables "Internal" no contienen datos relevantes del usuario; no se puede acceder a
estas variables desde el programa de usuario.

Consulte también
Variables del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V6...7 (Pagina 304)

Variables del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V4...5/(Pagina 426)

12.11.6.6 Variables ControlPanel V1...3

Las variables "ControlPanel" no contienen datos relevantes del usuario; no se puede
acceder a estas variables desde el programa de usuario.

Consulte también
Variables del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V6...7 (Pagina 304)

Variables del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V4...5/(Pagina 426)

12.11.6.7 Actualizacién de las variables del objeto tecnolégico

Las informaciones de estado y error del eje mostradas en las variables del objeto
tecnoldgico se actualizan respectivamente en el punto de control del ciclo.

La modificacion de valores realizada en variables de configuracion modificables no resulta
eficaz de forma inmediata. Consulte en la descripcion detallada de la variable
correspondiente las condiciones bajo las cuales una modificacidn resulta efectiva.
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12.11.7 Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V4...5
12.11.7.1 Variables relativas a los valores de posicion y velocidad V4...5
La estructura de variables contiene las consignas y los valores reales de posicién y
velocidad del eje.
Variables
Leyenda (Pagina 415)
Variable Tipode |Valores Acceso Descripcion
datos
Position REAL 0.0 RCCP, Posicion de consigna del eje
(de -9.0E15 |RP (Indicacion en la unidad de medida configu-
a 9.0E15) rada)
Si el eje no esta referenciado, la variable
indica el valor de posicion relativo a la posi-
cion de habilitacion del eje.
Velocity REAL 0.0 RCCP, Consigna de velocidad lineal del eje
RP (Indicacion en la unidad de medida configu-
rada)
ActualPosition REAL 0.0 RCCP, Posicion real del eje
(de -9.0E15 |RP (Indicacion en la unidad de medida configu-
a 9.0E15) rada)
Si el eje no esta referenciado, la variable
indica el valor de posicion relativo a la posi-
cion de habilitacion del eje.
ActualVelocity REAL 0.0 RCCP, Velocidad real del eje
(de -9.0E15 |RP (Indicacion en la unidad de medida configu-
a 9.0E15) rada)

Consulte también

426

Estado de movimiento (Pagina 210)

Variables del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V6...7|(Pagina 304)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3/(Pagina 416)
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12.11.7.2 Variables Actor V4...5
La estructura de variables <Nombre del eje>.Actor.<Nombre de variable> contiene los
parametros del accionamiento.
Variables
Leyenda (Pagina 415)
Variable Tipode | Valores Acceso Descripcién
datos
Actor. STRUCT TO_Struct_Actor
Type DINT 1 R Objeto tecnologico Eje de posicionamiento
(de 0 a2) a partir de V5:
0 El accionamiento se conecta a
través de una salida analogica.
Se regula la posicion de todos los
movimientos del eje.
1 El accionamiento se conecta a
través de telegramas PROFldrive.
Se regula la posicion de todos los
movimientos del eje.
2 El accionamiento se conecta a
través de una interfaz de impul-
SOS.
Objeto tecnologico Eje de posicionamiento
V4.
2 El accionamiento se conecta a
través de una interfaz de impul-
SOS.
InverseDirection BOOL FALSE R FALSE | El sentido de movimiento no se
WP_PT invierte.
0] TRUE | El sentido de movimiento se
invierte.
DirectionMode INT 0 R Sentido de giro permitido
(de0a2) WP_PT 0 Ambos sentidos
0 1 Sentido positivo
2 Sentido negativo
Interface. STRUCT TO_Struct_Actorinterface
AddressIn3 VREF - - Direccion de entrada para el telegrama
PROFIdrive (parametro interno)
AddressOutd) VREF - - Direccién de salida para el telegrama PRO-
Fldrive (parametro interno)
EnableDriveOutput VREF - - Salida de habilitacién (parametro interno)
DriveReadylnput VREF - - Entrada de disponibilidad (parametro in-
terno)
PTO DWORD |0 - Salida de impulso (parametro interno)
DriveParameter. STRUCT TO_Struct_ActorDriveParameter
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Variable

Tipo de
datos

Valores

Acceso

Descripcién

ReferenceSpeed?®)

REAL

3000.0

R

Valor de referencia (100 %) para la consig-
na de velocidad de giro del accionamiento
(consigna n)

La consigna de velocidad de giro se trans-
fiere en el telegrama PROFIdrive como
valor normalizado de -200% a 200% de
"ReferenceSpeed".

En la preseleccion de consigna mediante
un valor analdgico, la salida analdgica pue-
de utilizarse en un rango de -117 % a

117 %, si el accionamiento lo permite.

MaxSpeed?

REAL

3000.0

Valor maximo de la consigna de velocidad
de giro del accionamiento (consigna N)

(PROFIdrive: MaxSpeed < 2 x Referen-
ceSpeed

Consigna analoégica: MaxSpeed < 1.17 x
ReferenceSpeed)

PulsesPerDriveRevolution

DINT

1000

(de1a
2147483648

)

WP_PT
o)

Pulsos por vuelta del motor

3) Valido a partir de la version tecnoldgica V5.0

Consulte también

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3/(Pagina 416)

Variables del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V6...7|(Pagina 304)
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12.11.7.3 Variables Sensor[1] V4...5

La estructura de variables <Nombre del eje>.Sensor.<Nombre de variable> contiene los
parametros del encoder.

Variables
Leyenda (Pagina 415)
Variable Tipode |Valores Acceso |W | Descripcién
datos
Sensor. STRUCT TO_Struct_Sensor
Sensor[1]. STRUCT ARRAY([1..1] TO_Struct_Sensor
Type DINT 0 R - Tipo de encdder (parametro interno)
(de0at) 0 Incremental
1 Absoluto
InverseDirection BOOL FALSE R - Inversion del valor real
FALSE | El valor real no se invierte
TRUE | el valor real se invierte
System DINT 1 R - Sistema de encdder
(de0at) 0 Encéder lineal
1 Encdder rotativo
MountingMode DINT 0 R - Modo de montaje del encoder
(de 0a2) 0 En el eje del motor
2 Sistema de medicion externo
Interface. STRUCT TO_Struct_Sensorinterface
Addressin. VREF - - - Direccion de entrada para el telegrama PROFI-
drive (parametro interno)
AREA BYTE - - - Parametro interno
DB_NUMBER UINT - - - Parametro interno
OFFSET UDINT - - - Parametro interno
RID DWORD |- - - Parametro interno
AddressOut. VREF - - - Direccion de salida para el telegrama PROFI-
drive (parametro interno)
AREA BYTE - - - Parametro interno
DB_NUMBER UINT - - - Parametro interno
OFFSET UDINT - - - Parametro interno
RID DWORD | - - - Parametro interno
Parameter. STRUCT TO_Struct_SensorParameter
Resolution REAL 0.001 R - Resolucién de un encoder lineal (distancia
(de -1.0E12 entre dos rayas del encdder)
a 1.0E12)
StepsPerRevolution UDINT 2048 R - Incrementos por vuelta de un encéder rotativo
(de1a
8388608)
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Variable

Tipo de
datos

Valores

Acceso

Descripcion

FineResolutionXist1

UDINT

R

Numero de bits para la resolucion fina
Gx_XIST1 (valor real ciclico del encoder)

FineResolutionXist2

UDINT

R

Numero de bits para la resolucion fina
Gx_XIST2 (valor absoluto del encdder)

DeterminableRevolu-
tions

UDINT

(deOa
8388608)

Numero de vueltas determinables de un enco-
der absoluto multivuelta

0 Encoder incremental

1 Encdder absoluto monovuelta

DistancePerRevolution

REAL

100.0

(de0.0a
1.0E12)

Recorrido de la carga por vuelta de un encoder
montado externamente

ActiveHoming.

STRUCT

TO_Struct_SensorActiveHoming

Mode

DINT

(de0a?2)

WP_PT

Modo Referenciado activo

Objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento a
partir de V5:

0 Marca cero a través de telegrama
PROFIdrive (no PTO)

1 Marca cero a través de telegrama
PROFIdrive y detector de proximidad
(no PTO)

2 Referenciado a través de entrada
digital

Objeto tecnologico Eje de posicionamiento V4:

2 Referenciado a través de entrada
digital

Sidelnput

BOOL

FALSE

RW

Lado del sensor del punto de referencia que se
utiliza con el referenciado activo

FALSE | Lado inferior

TRUE | Lado superior

DigitallnputAddress.

VREF

Direccion de entrada simbdlica del sensor del
punto de referencia (parametro interno)

AREA

BYTE

Parametro interno

DB_NUMBER

UINT

Parametro interno

OFFSET

UDINT

Parametro interno

RID

DWORD

Parametro interno

HomePositionOffset

REAL

0.0

(de -1.0E12
a 1.0E12)

RW

Offset del punto de referencia (referenciado
activo)

(Indicacion en la unidad de medida configura-
da)

SwitchLevel

BOOL

TRUE

RW

Seleccion del nivel de sefial existente en la
entrada de la CPU al alcanzarse el sensor del
punto de referencia

FALSE | Nivel inferior (Low activo)

TRUE | Nivel superior (High activo)

PassiveHoming.

STRUCT

TO_Struct_SensorPassiveHoming
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Variable

Tipo de
datos

Valores

Acceso

Descripcién

Mode

DINT

(de 0a?2)

R

WP_PT
0

Modo Referenciado pasivo

Objeto tecnologico Eje de posicionamiento a
partir de V5:

0 Marca cero a través de telegrama
PROFIdrive (no PTO)

1 Marca cero a través de telegrama
PROFIdrive y detector de proximidad
(no PTO)

2 Referenciado a través de entrada
digital

Objeto tecnologico Eje de posicionamiento V4:

2 Referenciado a través de entrada
digital

Sidelnput

BOOL

FALSE

RW

Lado del sensor del punto de referencia que se
utiliza con el referenciado pasivo

FALSE | Lado inferior

TRUE | Lado superior

DigitallnputAddress.

VREF

Direccion de entrada simbodlica del sensor del
punto de referencia (parametro interno)

AREA

BYTE

Parametro interno

DB_NUMBER

UINT

Parametro interno

OFFSET

UDINT

Parametro interno

RID

DWORD

Parametro interno

SwitchLevel

BOOL

TRUE

RW

Seleccion del nivel existente en la entrada de la
CPU al alcanzarse el sensor del punto de refe-
rencia

FALSE | Nivel inferior (Low activo)

TRUE | Nivel superior (High activo)

Consulte también

Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V6...7 (Pagina 304)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3|(Pagina 416)
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12.11.7.4 Variable Units V4...5
La estructura de variables <Nombre del eje>.Units.LengthUnit contiene las unidades de
medida configuradas de los parametros.
Variables
Leyenda (Pagina 415)
Variable Tipode |Valores Acceso |W | Descripcién
datos
Units. STRUCT TO_Struct_Units
LengthUnit INT 1013 R - Unidad de medida configurada de los pa-
(de -32768 a | WP_PT |2 |rametros
32767) (0] -1 Impulsos
1005 °
1010 m
1013 mm
1018 ft
1019 in

Consulte también

Variables del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V6...7|(Pagina 304)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3/(Pagina 416)

12.11.7.5 Variable Mechanics V4...5
La estructura de variables <Nombre del eje>.Mechanics.LeadScrew contiene el recorrido
por vuelta del motor.
Variables
Leyenda|(Pagina 415)
Variable Tipode |Valores Acceso | W | Descripcion
datos
Mechanics. STRUCT TO_Struct_Mechanics
LeadScrew REAL 10.0 R, - Recorrido por vuelta del motor
(de -1.0E12 |WP_PT (Indicacion en la unidad de medida configu-
a10E12) |©O rada)

Consulte también
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Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V6...7|(Pagina 304)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3|(Pagina 416)
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Anexo

12.11.7.6 Variables Modulo V4...5

La estructura de variables <Nombre del eje>.Modulo.<Nombre de variable> contiene los

ajustes de médulo.

12.11 Versiones V1...6

Variables
Leyenda (Pagina 415)
Variable Tipode | Valores Acceso Descripcién
datos
Modulo. STRUCT TO_Struct_Modulo
Enable BOOL FALSE R FALSE | Conversion de modulo desactiva-
da
TRUE | Conversion de modulo activada
Si la conversion de médulo esta
activada, se comprueba si la
longitud del médulo > 0.0
Length REAL 360.0 R Longitud de médulo
(de 0.001 a
1.0E12)
StartValue REAL 0.0 R Valor inicial de médulo
(de -1.0E12
a 1.0E12)

Consulte también

Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V6...7 (Pagina 304)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3|(Pagina 416)
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12.11 Versiones V1...6

12.11.7.7 Variables DynamicLimits V4...5
La estructura de variables <Nombre del eje>.DynamicLimits.<Nombre de variable> contiene
la configuracion de los limites dinamicos.
Variables
Leyenda (Pagina 415)
Variable Tipode |Valores Acceso |W | Descripcién
datos
DynamicLimits. STRUCT TO_Struct_DynamicLimits
MaxVelocity REAL 250.0 R Velocidad maxima del eje
WP_PT (Indicacion en la unidad de medida configu-
(0] rada)
MinVelocity REAL 10.0 R Velocidad de arranque/parada del eje
WP_PT (Indicacion en la unidad de medida configu-
O rada)
Consulte también
Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V6...7|(Pagina 304)
Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3|(Pagina 416)
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12.11 Versiones V1...6

12.11.7.8 Variables DynamicDefaults V4...5

La estructura de variables <Nombre del eje>.DynamicDefaults.<Nombre de variable>
contiene la configuracion de los ajustes predeterminados de dinamica.

Variables
Leyenda (Pagina 415)
Variable Tipode | Valores Acceso | W | Descripcién
datos
DynamicDefaults. STRUCT TO_Struct_DynamicDefaults

Acceleration REAL 48.0 RW 1, | Ajuste predeterminado de la aceleracion del
(de0.0a 5, |eje
1.0E12) 6, (Indicacion en la unidad de medida configu-

10 rada)

Deceleration REAL 48.0 RW 1, | Ajuste predeterminado de la deceleracion
(de0.0a 5, |deleje
1.0E12) 6, (Indicacion en la unidad de medida configu-

10 rada)

Jerk REAL 192.0 RW 1, | Ajuste predeterminado del tirén durante la
(de0.0a 5, |rampa de aceleracion y deceleracion del eje
1.0E12) 10 (Indicacion en la unidad de medida configu-

rada)
El tiron esta activado si el tirén configurado
es superior a 0.00004 mm/s2.

EmergencyDeceleration REAL 120.0 RW 1, | Deceleracion de parada de emergencia del
(de0.0a S5, |eje
1.0E12) 6, (Indicacion en la unidad de medida configu-

10 rada)

Consulte también
Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V6...7 (Pagina 304)

Variables del objeto tecnolégico Eje V1...3|(Pagina 416)
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Anexo

12.11 Versiones V1...6

12.11.7.9 Variables PositionLimitsSW V4...5

La estructura de variables <Nombre del eje>.PositionLimits_SW.<Nombre de variable>
contiene la configuracion de la vigilancia de posicidn con finales de carrera por software.
Con finales de carrera por software se limita el area de trabajo de un eje de

posicionamiento.

Variables
Leyenda (Pagina 415)
Variable Tipode |Valores Acceso |W | Descripcién
datos
PositionLimits_SW. STRUCT TO_Struct_PositionLimitsSW
Active BOOL FALSE RW 1, | FALSE | Los finales de carrera por softwa-
5, re estan desactivados.
6, | TRUE | Los finales de carrera por softwa-
10 re estan activados.
MinPosition REAL -10000.0 RW 1, | Posicion del final de carrera por software
(de -1.0E12 5, |inferior
a 1.0E12) 6, (Indicacion en la unidad de medida configu-
10 rada)
MaxPosition REAL 10000.0 RW 1, | Posicion del final de carrera por software
(de -1.0E12 5, |superior
a 1.0E12) 6, (Indicacion en la unidad de medida configu-
10 rada)

Consulte también
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Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V6...7|(Pagina 304)

Variables del objeto tecnolégico Eje V1...3|(Pagina 416)
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Anexo

12.11 Versiones V1...6

12.11.7.10 Variables PositionLimitsHW V4...5

La estructura de variables <Nombre del eje>.PositionLimits_HW.<Nombre de variable>
contiene la configuracion de la vigilancia de posicion con finales de carrera por hardware.
Con finales de carrera hardware se limita la zona de desplazamiento de un eje de
posicionamiento.

Variables
Leyenda (Pagina 415)
Variable Tipode | Valores Acceso | W | Descripcién
datos
PositionLimits_HW. STRUCT TO_Struct_PositionLimitsHW
Active BOOL FALSE RW 1, | FALSE | Los finales de carrera por hard-
5, ware estan desactivados.
6, | TRUE | Los finales de carrera por hard-
10 ware estan activados.
MinSwitchLevel BOOL FALSE R - Seleccion del nivel de sefial existente en la
WP PT |2 |entrada de la CPU al alcanzarse el final de
o carrera por hardware inferior
FALSE | Nivel inferior (Low activo)
TRUE | Nivel superior (High activo)
MinSwitchAddress VREF - - - Direccion de entrada simbdlica del final de
carrera por hardware inferior (parametro
interno)
MaxSwitchLevel BOOL FALSE R - Seleccion del nivel de sefial existente en la
WP PT |2 |entrada dela CPU al alcanzarse el final de
'e) - carrera por hardware superior
FALSE | Nivel inferior (Low activo)
TRUE | Nivel superior (High activo)
MaxSwitchAddress VREF - - - Direccion de entrada del final de carrera por
hardware superior (pardmetro interno)

Consulte también
Variables del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V6...7 (Pagina 304)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3/(Pagina 416)
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12.11 Versiones V1...6

12.11.7.11  Variables Homing V4...5

La estructura de variables <Nombre del eje>.Homing.<Nombre de variable> contiene la
configuracién para el referenciado del eje.

Variables
Leyenda (Pagina 415)
Variable Tipode |Valores Acceso |W | Descripcién
datos
Homing. STRUCT TO_Struct_Homing
AutoReversal BOOL FALSE RW 1, | FALSE | La inversion de sentido en el final

8, de carrera por hardware esta
10 desactivada.

TRUE | La inversion de sentido en el final
de carrera por hardware esta
activada.

ApproachDirection BOOL TRUE RW 1, | FALSE | Sentido de aproximacién negativo
8, para la busqueda del sensor del
10 punto de referencia y sentido de
referenciado negativo

TRUE | Sentido de aproximacion positivo
para la busqueda del sensor del
punto de referencia y sentido de
referenciado positivo

ApproachVelocity REAL 200.0 RW 1, | Velocidad de aproximacion del eje con
(de 0.0 a 8, |referenciado activo
1.0E12) 10 | (Indicacion en la unidad de medida configu-
rada)
ReferencingVelocity REAL 40.0 RW 1, | Velocidad de referenciado del eje con refe-
(de 0.0 a 8, |renciado activo
1.0E12) 10 | (Indicacion en la unidad de medida configu-
rada)

Consulte también
Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V6...7|(Pagina 304)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3|(Pagina 416)
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12.11 Versiones V1...6

12.11.7.12  Variables PositionControl V5

La estructura de variables <Nombre del eje>.PositionControl.<Nombre de variable> contiene
los ajustes de la regulacién de posicion.

Variables
Leyenda (Pagina 415)
Variable Tipode | Valores Acceso | W | Descripcién
datos
PositionControl. STRUCT TO_Struct_PositionControl
Kv REAL 10.0 R - Ganancia P de la regulacién de posicion
(de 0.0 a WP 10 | ("Kv">0.0)
2147480.0)
Kpc REAL 100.0 R - Precontrol de velocidad porcentual de la
(de0.0a WP 10 | regulacién de posicion
150.0)

Consulte también

Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V6...7 (Pagina 304)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3|(Pagina 416)
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12.11 Versiones V1...6

12.11.7.13  Variables FollowingError V5

La estructura de variables <Nombre del eje>.FollowingError.<Nombre de variable> contiene
la configuracién de la vigilancia dinamica de errores de seguimiento.

Variables
Leyenda (Pagina 415)
Variable Tipode |Valores Acceso |W | Descripcién
datos
FollowingError. STRUCT TO_Struct_FollowingError
EnableMonitoring BOOL TRUE R - FALSE | Vigilancia de errores de segui-
miento desactivada
TRUE | Vigilancia de errores de segui-
miento activada

MinValue REAL 10.0 R - Error de seguimiento admisible con veloci-
(de 0.0 a WP_PD | 10 |dades inferiores al valor de "MinVelocity".
1.0E12)

MaxValue REAL 100.0 R - Error de seguimiento maximo admisible que
(de 0.0 a WP_PD | 10 | Puede alcanzarse a velocidad maxima.
1.0E12)

MinVelocity REAL 10.0 R - "MinValue" es admisible por debajo de esta
(de 0.0 a WP_PD |10 velocidad y se mantiene constante.
1.0E12)

Consulte también

Variables del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V6...7|(Pagina 304)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3/(Pagina 416)
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Anexo

12.11.7.14  Variables PositioningMonitoring V5

12.11 Versiones V1...6

La estructura de variables <Nombre del eje>.PositionMonitoring.<Nombre de variable>
contiene la configuracion de la vigilancia de posicion al final de un movimiento de
posicionamiento.

Variables
Leyenda (Pagina 415)
Variable Tipode | Valores Acceso | W | Descripcién
datos
PositionMonitoring. STRUCT TO_Struct_PositionMonitoring
ToleranceTime REAL 1.0 R - Tiempo de tolerancia
(de 0.0a WP_PD | 10 | Duracién maxima permitida desde que se
1.0E12) alcanza la consigna de velocidad 0 hasta
que se entra en la ventana de posiciona-
miento.
MinDwellTime REAL 0.1 R - Tiempo minimo de permanencia en la ven-
(de 0.0 a WP_PD |10 |tana de posicionamiento
1.0E12)
Window REAL 1.0 R - Ventana de posicionamiento
(de 0.001a |WP_PD |10
1.0E12)

Consulte también
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Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V6...7 (Pagina 304)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3|(Pagina 416)
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12.11 Versiones V1...6

12.11.7.15  Variables StandstillSignal V5

La estructura de variables <Nombre del eje>.StandstillSignal.<Nombre de variable> contiene
la configuracion de la sefial de velocidad cero.

Variables
Leyenda (Pagina 415)
Variable Tipode |Valores Acceso |W | Descripcién
datos
StandstillSignal. STRUCT TO_Struct_StandstillSignal

VelocityThreshold REAL 5.0 R - Umbral de velocidad
(de 0.0 a WP_PD | 10 | Si se rebasa por defecto, empieza el tiempo
1.0E12) minimo de permanencia.

MinDwellTime REAL 0.01 R - Tiempo minimo de permanencia
(de 0.0 a WP_PD |10
1.0E12)

Consulte también

Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V6...7|(Pagina 304)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3|(Pagina 416)
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12.11 Versiones V1...6

12.11.7.16  Variables StatusPositioning V4...5

La estructura de variables <Nombre del eje>.StatusPositioning.<Nombre de variable> indica
el estado de un movimiento de posicionamiento.

Variables
Leyenda (Pagina 415)

Variable Tipode | Valores Acceso | W | Descripcién
datos
StatusPositioning. STRUCT TO_Struct_StatusPositioning

Distance REAL 0.0 RCCP, |- Distancia actual del eje hasta la posicion de

(de -9.0E15 RP destino
a 9.0E15) (Indicacion en la unidad de medida configu-
rada)

El valor de la variable solo es valido mien-
tras se ejecuta la orden de posicionamiento
con "MC_MoveAbsolute",
"MC_MoveRelative" o del panel de mando
del gje.

TargetPosition REAL 0.0 RCCP, |- Posicion de destino del eje
(de-9.0E15 |RP (Indicacion en la unidad de medida configu-
a 9.0E15) rada)

El valor de la variable solo es valido mien-
tras se ejecuta la orden de posicionamiento
con "MC_MoveAbsolute",
"MC_MoveRelative" o del panel de mando
del eje.

FollowingError REAL 0.0 RCCP, |- Error de seguimiento actual del eje

(de -9.0E15 RP (indicacién en la unidad de medida configu-
a 9.0E15) rada

FollowingError = 0.0 con conexion del ac-
cionamiento a través de PTO (Pulse Train
Output).

Consulte también
Estado de movimiento (Pagina 210)
Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V6...7 (Pagina 304)

Variables del objeto tecnolégico Eje V1...3|(Pagina 416)
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12.11 Versiones V1...6

12.11.7.17  Variables StatusDrive V5

La estructura de variables <Nombre del eje>.StatusDrive.<Nombre de variable> indica el
estado del accionamiento.

Variables
Leyenda|(Pagina 415)
Variable Tipode |Valores Acceso |W | Descripcién
datos
StatusDrive. STRUCT TO_Struct_StatusDrive
InOperation BOOL FALSE RCCP, |- Estado de operacion del accionamiento
RP FALSE | Accionamiento no preparado. Las
consignas no se ejecutan.
TRUE | Accionamiento listo. Las consig-
nas pueden ejecutarse.
CommunicationOK BOOL FALSE RCCP, |- Comunicacion BUS ciclica entre controlador
RP y accionamiento
FALSE | Comunicacion no establecida
TRUE | Comunicacion establecida

Consulte también
Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V6...7|(Pagina 304)

Variables del objeto tecnolégico Eje V1...3|(Pagina 416)
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12.11 Versiones V1...6

12.11.7.18 Variables StatusSensor V5

La estructura de variables <Nombre del eje>.StatusSensor.<Nombre de variable> indica el
estado del sistema de medicion.

Variables
Leyenda (Pagina 415)
Variable Tipode | Valores Acceso | W | Descripcién
datos
StatusSensor. STRUCT TO_Struct_StatusSensor
State DINT 0 RCCP, |- Estado del valor del encoder
(deoa2) |RP 0 No valido
1 Esperando estado valido
2 Valido
CommunicationOK BOOL FALSE RCCP, |- Comunicacion BUS ciclica entre controlador
RP y encéder
FALSE | Comunicacion no establecida
TRUE | Comunicacién establecida
AbsEncoderOffset REAL 0.0 RCCP, |- Decalaje del punto de referencia hasta el
(de -9.0E15 RP valor de un encdoder absoluto.
a 9.0E15) El valor se guarda de forma remanente en
la CPU.

Consulte también
Variables del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V6...7 (Pagina 304)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3/(Pagina 416)
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12.11 Versiones V1...6

12.11.7.19 Variables StatusBits V4...5

La estructura de variables <Nombre del eje>.StatusBits.<Nombre de variable> contiene

informacion sobre el estado del objeto tecnoldgico.

Variables
Leyenda (Pagina 415)
Variable Tipode |Valores Acceso Descripcién
datos
StatusBits. STRUCT TO_Struct_StatusBits
Activated BOOL FALSE RCCP, Activacion del eje
RP FALSE | El eje no esta activado.

TRUE | El eje estéd activado. El eje esta
conectado al PTO (Pulse Train
Output) asignado. Los datos del
bloque de datos tecnoldgico se
actualizan ciclicamente.

Enable BOOL FALSE RCCP, Estado de habilitacion del eje
RP FALSE | El eje no esté habilitado.

TRUE | El eje esté habilitado y listo para
aceptar 6rdenes de Motion Con-
trol.

AxisSimulation BOOL FALSE RCCP, FALSE | La simulacién esta desactivada.
RP TRUE | La simulacion esta activada.

NonPositionControlled BOOL FALSE RCCP, FALSE | El eje se encuentra en modo de
RP regulacion de posicion.

TRUE | El eje no se encuentra en modo
de regulacién de posicion.

HomingDone BOOL FALSE RCCP, Estado de referenciado del eje
RP FALSE | El eje no esta referenciado.

TRUE | El eje esta referenciado y puede
ejecutar érdenes de posiciona-
miento absolutas.

Para realizar un posicionamiento relativo no

es necesario que el eje esté referenciado.

Durante el referenciado activo, el estado es

FALSE.

Durante el referenciado pasivo, el estado

TRUE se mantiene si el eje ya estaba refe-

renciado previamente.

Done BOOL FALSE RCCP, Procesamiento de érdenes del eje
RP FALSE | En el eje hay una orden activa de
Motion Control.

TRUE | En el eje no hay ninguna orden

activa de Motion Control.
Error BOOL FALSE RCCP, Estado de error del eje
RP

FALSE | En el eje no hay ningun error.
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12.11 Versiones V1...6

Variable Tipo de | Valores Acceso Descripcion
datos

TRUE | Se ha producido un error en el
eje.

Si requiere informacion mas detallada sobre

el error, consulte los parametros "Error|D" y

"Errorinfo" de las instrucciones Motion Con-

trol en el modo automatico.

En el modo manual, la causa detallada del

error se muestra en el campo "Aviso de

error" del panel de mando del eje.
Standstill BOOL FALSE RCCP, Parada del eje
RP FALSE | El eje esta en movimiento.
TRUE | El eje esta parado.
PositioningCommand BOOL FALSE RCCP, Procesamiento de una orden de posiciona-
RP miento

FALSE | No hay ninguna orden de posicio-
namiento activa en el eje.

TRUE | El eje ejecuta una orden de posi-
cionamiento de las instrucciones
"MC_MoveRelative™ o
"MC_MoveAbsolute" de Motion
Control.

VelocityCommand BOOL FALSE RCCP, Procesamiento de una orden con especifi-
RP cacion de velocidad

FALSE | En el eje no hay ninguna orden
activa con especificacion de la
velocidad.

TRUE | El eje ejecuta una orden de des-
plazamiento a la velocidad espe-
cificada de las instrucciones
"MC_MoveVelocity" o
"MC_MovedJog" de Motion Con-
trol.

HomingCommand BOOL FALSE RCCP, Procesamiento de una orden de referencia-
RP do

FALSE | No hay ninguna orden de referen-
ciado activa en el eje.

TRUE | El eje ejecuta una orden de refe-
renciado de la instruccion
"MC_Home" de Motion Control.

CommandTableActive BOOL FALSE RCCP, Procesamiento de una tabla de 6rdenes
RP FALSE | No hay ninguna tabla de érdenes
activa en el gje.

TRUE | El eje se controla con la instruc-
cion de Motion Control
"MC_CommandTable".

ConstantVelocity BOOL FALSE RCCP, Velocidad constante
RP

FALSE | El eje se acelera, decelera o esta
parado.
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12.11 Versiones V1...6

Variable Tipo de |Valores Acceso Descripcién
datos

TRUE | Se ha alcanzado la velocidad de
consigna. El eje se mueve a velo-
cidad constante.

Accelerating BOOL FALSE RCCP, Proceso de aceleracion
RP FALSE | El eje se decelera, avanza a velo-
cidad constante o esta parado.

TRUE | El eje se acelera.

Decelerating BOOL FALSE RCCP, Proceso de deceleracion
RP FALSE | El eje se acelera, avanza a velo-
cidad constante o esta parado.

TRUE | El eje se frena.

ControlPanelActive BOOL FALSE RCCP, Estado de activacion del panel de mando
RP del eje

FALSE | El modo de operacién "Modo
automatico" esta activado. El
programa de usuario tiene el
control sobre el gje.

TRUE | Se ha activado el modo de opera-
cion "Control manual” en el panel
de mando del eje. El panel de
mando del eje tiene el control
sobre el eje. El eje no puede ser
controlado por el programa de
usuario.

DriveReady BOOL FALSE RCCP, Estado de operacion del accionamiento
RP FALSE | El accionamiento no esta listo.
Las consignas no se ejecutan.

TRUE | El accionamiento esta listo. Las

consignas pueden ejecutarse.
RestartRequired BOOL FALSE RCCP, Es necesario reiniciar el eje
RP FALSE | No es necesario reiniciar el eje.

TRUE | Los valores han sido modificados
en la memoria de carga.

Para cargar los valores en la memoria de

trabajo con la CPU en el estado operativo

RUN, es necesario reiniciar el eje. Utilice

para ello la instruccién de Motion Control

"MC_Reset".

SWLimitMinActive BOOL FALSE RCCP, Estado del final de carrera por software
RP inferior

FALSE | Se respeta la zona de trabajo
configurada del eje.

TRUE | Se ha alcanzado o sobrepasado
el final de carrera por software
inferior.

SWLimitMaxActive BOOL FALSE RCCP, Estado del final de carrera por software
RP superior
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Variable Tipode | Valores Acceso | W | Descripcién
datos

FALSE | Se respeta la zona de trabajo
configurada.

TRUE | Se ha alcanzado o sobrepasado
el final de carrera por software
superior.

HWLimitMinActive BOOL FALSE RCCP, |- Estado del final de carrera por hardware
RP inferior

FALSE | Se respeta la zona de desplaza-
miento admisible configurado.

TRUE | Se ha alcanzado o sobrepasado
el final de carrera por hardware
inferior.

HWLimitMaxActive BOOL FALSE RCCP, |- Estado del final de carrera por hardware
RP superior

FALSE | Se respeta la zona de desplaza-
miento admisible configurado.

TRUE | Se ha alcanzado o sobrepasado
el final de carrera por hardware
superior.

Consulte también
Bits de estado y error (objetos tecnoldgicos a partir de V4) |(Pagina|207)
Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V6...7 (Pagina 304)

Variables del objeto tecnolégico Eje V1...3|(Pagina 416)
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12.11 Versiones V1...6

12.11.7.20 Variables ErrorBits V4...5

La estructura de variables <Nombre del eje>.ErrorBits.<Nombre de variable> indica errores

en el objeto tecnoldgico.

Variables
Leyenda (Pagina 415)
Variable Tipode |Valores Acceso Descripcién
datos
ErrorBits. STRUCT TO_Struct_ErrorBits

SystemFault BOOL FALSE RCCP, Error interno de sistema
RP

ConfigFault BOOL FALSE RCCP, Configuracion incorrecta del eje
RP

DriveFault BOOL FALSE RCCP, Error en el accionamiento. Fallo de la sefal
RP "Accionamiento listo".

SWLimit BOOL FALSE RCCP, Final de carrera por software alcanzado o
RP sobrepasado

HWLimit BOOL FALSE RCCP, Final de carrera por hardware alcanzado o
RP sobrepasado

DirectionFault BOOL FALSE RCCP, Sentido de movimiento no permitido
RP

HWUsed BOOL FALSE RCCP, Un segundo eje utiliza el mismo PTO (Pulse
RP Train Output) y esta habilitado con

"MC_Power".

SensorFault BOOL FALSE RCCP, Error en el sistema del encoder
RP

CommunicationFault BOOL FALSE RCCP, Error de comunicacion
RP Hay interferencias en la comunicacion con

un dispositivo conectado.

FollowingErrorFault BOOL FALSE RCCP, Rebasado por exceso el error de segui-
RP miento maximo admitido

PositioningFault BOOL FALSE RCCP, Error de posicionamiento
RP

El eje no se ha posicionado correctamente
al final de un movimiento de posicionamien-
to.

Consulte también

Bits de estado y error (objetos tecnologicos a partir de V4) (Pagina|207)

Variables del objeto tecnolégico Eje de posicionamiento V6...7|(Pagina 304)

Variables del objeto tecnolégico Eje V1...3|(Pagina 416)
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12.11.7.21 Variables ControlPanel V4...5

Las variables "ControlPanel" no contienen datos relevantes para el usuario. En el programa
de usuario no se puede acceder a dichas variables.

Consulte también
Variables del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V6...7 (Pagina 304)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3/(Pagina 416)

12.11.7.22 Variables Internal V4...5

Las variables "Internal" no contienen datos relevantes para el usuario. En el programa de
usuario no se puede acceder a dichas variables.

Consulte también
Variables del objeto tecnoldgico Eje de posicionamiento V6...7 (Pagina 304)

Variables del objeto tecnoldgico Eje V1...3/(Pagina 416)

12.11.7.23  Actualizacién de las variables del objeto tecnolégico

Las informaciones de estado y error del eje mostradas en las variables del objeto
tecnoldgico se actualizan respectivamente en el punto de control del ciclo.

Las modificaciones de valores en las variables de configuracidon no son efectivas de forma
inmediata. Consulte en la descripcion detallada de la variable correspondiente las
condiciones bajo las cuales una modificacion resulta efectiva.
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12.11.8 Variables del objeto tecnolégico Tabla de 6érdenes V1...3
La estructura de variables <Tabla de érdenes>.Config.Command.Command[x].<Nombre de
variable> contiene los parametros configurados de la orden.
Variables
Leyenda (Pagina 415)
Variable Tipode |Valores Acceso | W | Descripcion
datos
Config. STRUCT TO_Struct_Config
Command. STRUCT TO_Struct_Command
Command][x]. STRUCT ARRAY[1..32] TO_Struct_Command[x]
Type INT 0 RW Tipo de orden
(de 0 a 151) 0 Orden "Empty"
2 Orden "Halt"
5 Orden "Positioning Relative"
6 Orden "Positioning Absolute"
7 Orden "Velocity setpoint”
151 Orden "Wait"
Position REAL 0.0 RW Posicion de destino/recorrido de la orden
Velocity REAL 0.0 RwW Velocidad de la orden
Duration REAL 0.0 RW Duracion de la orden
BufferMode INT 0 RwW Valor de "Siguiente paso" de la orden
(deOa1) 0 "Finalizar orden"
1 "Suavizar transicion del movi-
miento"
StepCode WORD 0 RW - Cédigo de paso de la orden

Consulte también
Variables del objeto tecnolégico Tabla de érdenes V4...5 (Pagina 453)

Variables del objeto tecnoldgico Tabla de 6érdenes V6|(Pagina|345)
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12.11.9 Variables del objeto tecnolégico Tabla de 6érdenes V4...5
La estructura de variables <Tabla de érdenes>.Command[n].<Nombre de variable> contiene
los parametros configurados de la orden.
Variables
Leyenda (Pagina 415)
Variable Tipo de | Valores Acceso Descripcion
datos
Command[n]. STRUCT ARRAY[1..32] TO_Struct_Command[n]
Type INT 0 RW Tipo de orden
(de 0 a151) 0 Orden "Empty"
2 Orden "Halt"
5 Orden "Positioning Relative"
6 Orden "Positioning Absolute"
7 Orden "Velocity setpoint”
151 Orden "Wait"
Position REAL 0.0 RW Posicion de destino/recorrido de la orden
Velocity REAL 0.0 RW Velocidad de la orden
Duration REAL 0.0 RW Duracion de la orden
NextStep INT 0 RW Modo para la transicion a la siguiente orden
(de0at1) 0 "Finalizar orden"
1 "Suavizar transicion del movi-
miento"
StepCode WORD 0 RW Cédigo de paso de la orden

Consulte también

S7-1200 Motion Control V6.0...V7.0 en TIA Portal V16
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Variables del objeto tecnoldgico Tabla de 6érdenes V6|(Pagina|345)
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