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Bienvenido
I Bienvenido al WEG LADDER PROGRAMMER !

Muchas gracias por utilizar el WEG LADDER PROGRAMMER.

WLP es un programa en ladder grafico usado para facilitar el desarrollo de sistemas integrados y es una
herramienta poderosa en 32 bits que ofrece caracteristicas y funcionalidades para crear aplicaciones
profesional a través del simples clic con el ratén.

Vision General

Informaciones Generales

Este manual esta orientado para describir todas las funciones y herramientas disponibles en el software
WLP.

El WLP "Weg Ladder Programmer" es un software para ambiente Windows que permite la programacién en
lenguaje Ladder, el comando y monitoracion de los equipos:

PLCL1 tarjeta opcional para convertidores de la linea CFW-09
PLC2 tarjeta opcional para servoconvertidores de la linea CFW-09
POS2 tarjeta opcional para convertidores de la linea SCA-05
SoftPLC para convertidores de la linea CFW-11

SoftPLC para arrancador suave de la linea SSW-06

PLC11-01 tarjeta opcional para convertidores de la linea CFW-11
PLC11-02 tarjeta opcional para convertidores de la linea CFW-11
Relé inteligente SRWO01-PTC

Relé inteligente SRW01-RCD

SoftPLC para servoconvertidores de la linea SCA-06

Las principales caracteristicas del software incluyen:

Edicion del programa a través de varios bloques de funciones en ladder.

Compilacion del programa en ladder para lenguaje compatible con las tarjetas.

Transferencia del programa compilado para las tarjetas.

Lectura del programa existente en las tarjetas. (1) 101

Monitoracién on-line del programa que esta siendo ejecutado en las tarjetas.

Comunicacién serial en RS-232 / USB (2) /107 punto-a-punto con las tarjetas

Comunicacion serial en RS-485 con hasta 30 tarjetas, desde que, sea utilizado un convertidor RS-232 para
RS-485.

e Ayuda on-line con referencia de todas las funciones y bloques existentes en el software.

(1) Solamente para SoftPLC del CFW-11y SoftPLC del SSW-06, PLC11-01 y PLC11-02.
(2) USB solamente disponible para SoftPLC del CFW-11, PLC11-01, PLC11-02, SRWO01-PTC,
SRWO01-RCD y SoftPLC del SCAQ6.

iNOTA!
En esta misma ayuda existe un tutorial de entrenamiento basico para programacion con software WLP. Se
recomienda su lectura para aquellos que no poseen familiaridad con el lenguaje Ladder.
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2.2

2.3

Instalaciéon y inicilizacion del Software WLP
INSTALACION :

Para instalar el WLP en la computadora a partir del CD que sigue junto con el producto siga los pasos abajo:

1. Inserir el CD del WLP en la unidad de CD-ROM.
2. En la pantalla inicial del Windows, clique en el mena "Iniciar".
3. Seleccione el comando "Ejecutar” y digite "d:setup.exe"
Obs: Eso es valido solamente se el drive de CD-ROM estuviera en el drive "d:". Caso contrario, la unidad
utilizada debe ser indicada.
4. Siga las instrucciones del Setup

El software WLP puede ser abajado también en el sitio de Weg http://www.weg.net, dowloads y sistemas
on-line.

Al bajar el instalador del WLP, el programa estara compactado en un archivo en formato ZIP. Debe-se
descompactar ese archivo para una pasta temporaria para después ejecutar el setup de instalacion.

Esa descompactacion puede ser hecha a través del software como, por ejemplo: 7Zip que esta en el sitio (
http://mww.7-zip.orgl) o el software WinZip que esta en el sitio (http://mww.winzip.com/).

Después descompactar los archivos, ellos van estar en una pasta temporaria. El archivo
(wlp-X.YZ.setup.exe) es el instalador de lo WLP. Para ejecutalo debe-se dar un doble clique en el mismo.

INICIALIZACION :
Abajo estan descritos los pasos principales para iniciar un nuevo programa y transmitir para la tarjeta.

1. Abrir el WLP.
2. Seleccione la opcion "Nuevo Proyecto™.
3. Digite un nombre para el proyecto.
4. Iniciar la programacion utilizando los comandos de edicién.
5. Después del programa estar concluido, clicar <F7> (menu-construir-compilar) para efectuar la
compilacién del proyecto y corregir los errores, se necesario.
6. Conectar el cable del PC hasta la tarjeta.
7. Configurar la comunicacion, seleccionando la puerta de comunicacién, la direccion de la tarjeta en la red,
la tasa de transmision, tecleando <Shift>+<F8> (mend-comunicacién-configuraciones).
OBS: La paridad debe ser siempre en la opcion "Sin Paridad".
8. Transmitir el programa tecleando <F8> (menu - comunicacién-transmitir programa del usuario).

Introduccion

Diagrama Ladder es una representacion grafica de ecuaciones booleanas, combinando contactos
(argumentos de entradas) con bobinas (resultados de salida).

El programa en Ladder posibilita testar y modificar datos por simbolos graficos padrones. Estos simbolos
son posicionados en el diagrama ladder de manera semejante a una linea de un diagrama l6gico con relés. El
diagrama Ladder es delimitado en la izquierda y en la derecha por lineas de bus.

COMPONENTES GRAFICOS
Los componentes graficos basicos de un diagrama Ladder son presentados abajo:



http://www.weg.net
http://www.7-zip.org/
http://www.winzip.com/
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A - Bus izquierdo

B - Bus derecho

C - Conexién horizontal
D - Conexion vertical

E - Contacto

F - Bobina

G - Flujo de potencia

Bus
El editor es delimitado en la izquierda por una linea vertical conocida como bus izquierdo, y en la derecha
por una linea vertical conocida como bus derecho.

Elementos de Conexion y Estados

Los elementos de conexion pueden ser horizontales o verticales. El estado de los elementos de conexion
pueden ser denotados por 1 o 0, correspondiendo al valor Booleano literal 1 o 0, respectivamente. El
término estado de la conexion tiene que ser sinénimo del término flujo de la potencia.

El estado del bus izquierdo puede ser considerado siempre 1. Ninguno estado es definido en el bus derecho.

Un elemento de conexién horizontal tiene que ser indicado por una linea horizontal. Un elemento de
conexion horizontal transmite el estado del elemento inmediatamente a la izquierda para el elemento
inmediatamente a la derecha.

Un elemento de conexién vertical tiene que consistir de lineas verticales interceptadas por una 0 mas
conexiones horizontales en cada lado. El estado de la conexion vertical debera representar el OU de los
estados 1 de las conexiones horizontales en el lado izquierdo, eso é, el estado de las conexiones verticales
deberé ser:

- 0 si el estado de todas las conexiones horizontales incluidas en su izquierda son 0
- 1 si el estado de una o0 mas conexiones horizontales incluidas en su izquierda son 1

El estado de las conexiones verticales tienen que ser copiados para todas las conexiones horizontales
asociados a la su derecha. El estado de las conexiones verticales no puede ser copiado para las conexiones
horizontales asociadas a la su izquierda.

CONTROL DE EJECUCION

La Figura 1 presenta como el programa en Ladder es ejecutado. La tarjeta ejecuta continuamente un ciclo
de Barredura. El ciclo empieza con el Sistema de E/S del hardware, compilando los Gltimos valores de todas
las sefiales de entrada y guardando sus valores en regiones fijas de la memoria.
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2.4

fzf""lf”f i

A- Entradas leidas para la memoria
B - Memoria escrita en las Salidas
C - Barredura de las lineas del ladder

Las lineas del programa ladder son entonces ejecutadas en un orden fijo, iniciando con la primera linea.
Durante la barredura del programa, nuevos valores de las salidas fisicas, como determinadas a partir de la
légica de las varias lineas del ladder, son inicialmente inscritos en una regién de la memoria de salida.
Finalmente, cuando el programa ladder ha terminado la ejecucidn, todos los valores de salida retenido en la
memoria son inscritos en las salidas fisicas por el hardware PLC1 en una Unica operacion.

MODO DE CALCULO DE LAS LOGICAS
Las logicas son calculadas de arriba para bajo y de la izquierda para la derecha como aparecen del Diagrama
Ladder. Ejemplo de Trayectoria.

EJEMPLO DE TRAYECTORIA
4+ Speed

w1

12 13

Wt 6 &7 8w Time

Arquitectura del Proyecto

Un proyecto consiste de un conjunto de configuraciones del proyecto y un conjunto de archivos fuentes, que
juntos determinan los archivos de salida que usted crea.

ARCHIVOS FUENTE (Carpeta del Proyecto)
Un proyecto es dividido en diversos archivos fuente en el directorio del proyecto. Los archivos fuente son
descritos abajo.

<Project>.ldd = archivo fuente del ladder

<Project>.mld = archivo fuente de la USERFB

<Project>.wcn = archivo fuente del WSCAN (Configuracién de la red CANOpen Maestro)
<Project>.mol = archivo de monitoreo online

<Project>.bus = archivo de configuracién de la red fieldbus
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2.5

<Project>.ai = archivo con los tags de las entradas analdgicas
<Project>.a0 = archivo con los tags de las salidas analdgicas
<Project>.di = archivo con los tags de las entradas digitales
<Project>.do = archivo con los tags de las salidas digitales
<Project>.mx = archivo con los tags de los marcadores de bit
<Project>.mw = archivo con los tags de los marcadores de float
<Project>.mf = archivo con los tags de los marcadores de word
<Project>.rw = archivo con los tags de las words de lectura
<Project>.rb = archivo con los tags de los bytes de lectura
<Project>.ww = archivo con los tags de las words de escrita
<Project>.wb = archivo con los tags de los bytes de escrita
<Project>.pp = archivo con los tags de los parametros programables del usuario
<Project>.par = archivo con los valores de los pardmetros
<Project>.tr = archivo de trend de variables (grafico)
<Project>.mv = archivo de monitoreo de variables

ARCHIVOS DE TRABAJO (Carpeta WORK)
Archivos creados después de una compilacion.

Cmplnfo.txt = informaciones acerca de la compilacion, programas y archivos
Errors.crd = coordenadas de los errores encontrados en el programa fuente
Errors.txt = mensajes de errores de los errores encontrados en el programa fuente
<Project>.bin = programa ejecutable que rueda en la tarjeta.

ARCHIVOS DE DEPURACION (Carpeta DEBUG)
Archivos creados después de una compilacién. Archivos reservados por el sistema.

Arbol del Proyecto

A través de ese blogue es posible acceder los archivos y funcionalidades disponibles para el proyecto.

Para activar ese bloque utilice el ment Exhibir - Arbol del Proyecto| 231,

ARBOL DEI PROYECTO
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rele.ldd x
-- Ladder Diagrams
rele |dd
Configuration Wizards
Control Configuration
Protection Configuration
=+ Maonitoring Dialogs
Diagnostic
Measurements
Control / Signals
- Trend Varables Dialog
trend tr
=~ Manitoring Variables Dialog
marvarl.my
-1 Parameters Value Dialog
parl.par
Manitaring Inputs/Outputs Dialog
Manitaring Parameters by HMI

El arbol del proyecto posee los siguientes items:

- Diagramas Ladder :
Lista todos los archivos ladder del proyecto.
Para abrir el archivo ladder haga doble clic sobre el nombre del archivo.

Para la PLC11 ademaés del ladder principal existiran los siguientes archivos:

- INITIALIZE.sld : ladder ejecutado solamente en la inicializacién de la tarjeta

- INT_DI108.sld : ladder ejecutado por la sefial de la entrada digital de interrupciéon D1108
- INT_DI109.sld : ladder ejecutado por la sefial de la entrada digital de interrupciéon DI1109
- INT_TIMER:.sld : ladder ejecutado a través de una interrupcion de tiempo programable

- Asistentes de Configuracion:
Lista todos los asistentes de configuracién del proyecto.
Para ejecutar el asistente de configuracion haga doble clic sobre el nombre del asistente.

Al seleccionar el asistente de configuracion en el arbol del proyecto los siguientes items de la barra de
botones seran activados:

B #
201: download de la configuracion del asistente de configuracion para el equipamiento.
B #*

“8I: upload de la configuracion del asistente de configuracion del equipamiento.

Obs.:
El download del asistente de asistente de configuracion solo estara activo luego que se ejecutar el asistente
de configuracién y generar una configuracion valida, o sea, concluir el asistente de configuracion.

- Didlogos de Monitoreo:

Lista todos los didlogos de monitorea| 167 del proyecto.

Para abrir el didlogo de monitoreo haga doble clic sobre el nombre del dialogo.
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2.6

2.7

- Dialogos de Trend de Variables:

Lista todos los archivos de trend de variables/ 71" del proyecto.

Para abrir el didlogo de trend de variables haga doble clic sobre el texto "Dialogos de Trend de Variables" o
sobre el nombre del archivo.

- Dialogos de Monitoreo de Variables:

Lista todos los archivos de monitareo de variables| 69,

Para abrir el diadlogo de monitoreo de variables haga doble clic sobre el texto "Dialogos de Monitoreo de
Variables" o sobre el nombre del archivo.

- Dialogos de Valores de los Parametros:

Lista todos los archivos de valores de pardmetros| 431,

Para abrir el didlogo de valores de parametros haga doble clic sobre el texto "Dialogos de Valores de los
Pardmetros™ o sobre el nombre del archivo.

- Monitoreo de Entradas/Salidas:

Accede dialogo de manitoreo de entradas/salidas! 75,

Para abrir el didlogo de monitoreo de entradas/salidas haga doble clic sobre el texto "Monitoreo de
Entradas/Salidas".

- Monitoreo de Parametros via IHM:

Accede dialogo de monitoreo de parAmetros via IHM| 771,

Para abrir el didlogo de monitoreo de entradas/salidas haga doble clic sobre el texto "Monitoreo de
Pardmetros via IHM".

Asistentes de Configuracion

Son rutinas especialmente creadas para configurar de forma asistida el equipamiento especificado en el
proyecto. Esas rutinas orientan el usuario a configurar el equipamiento de un modo simple y auto
explicativo.

Estas rutinas son presentadas de acuerdo con el equipamiento configurado y con el proyecto seleccionado.
Los asistentes de configuracion también estan disponibles en el meni "Herramientas" submenu
"Equipamiento".

Los siguientes equipamientos poseen asistentes de configuracion definidos:

SRWO01-PTC y SRWO01-RCD:
- Configura Control: configura el modo de control del relé SRWO1.
- Configura Protecciones: configura la actuacion de las protecciones del relé SRWO0L1.

Dialogos de Monitoreo

Son dialogos especialmente creados para el monitoreo del equipamiento configurado en el proyecto. Estos
didlogos monitorean informaciones exclusivas del equipamiento.

Estos dialogos son presentados de acuerdo con el equipamiento configurado y con el proyecto seleccionado.
Los dialogos de monitoreo también estan disponibles en el mend "Comunicacion” submenu "Equipamiento”.

Los siguientes equipamientos posee diadlogos de monitoreo definidos:

SRWO01-PTC y SRWO01-RCD:

- Diagnostico: presenta informaciones del estado general del relé SRWOL.

- Mediciones: presenta informaciones de las mediciones del motor del relé SRWO0L1.
- Control/Sefal: presenta comandos/informaciones para control del relé SRWO01.
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3 Menus

3.1 Project
3.1.1 New
ACCESO

Menu: Proyecto - Nuevo
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+N

Barra de Herramientas Padron: El

FUNCION
Crea un nuevo proyecto.

DESCRIPCION

Entre con el nombre del nuevo proyecto. Si el nombre elegido es valido, el proyecto sera abierto después de
la confirmacién con el botén OK. Cuando el boton Cancelar es activado, el proyecto es interrumpido y la
caja de didlogo es cerrada.

3.1.2 Open

ACCESO
Menu: Proyecto - Abrir
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+O

Barra de Herramientas Padron: El

FUNCION
Abre un proyecto existente.

DESCRIPCION
Seleccione un de los proyectos de la lista de proyectos existentes y haga clic el botén Abrir Proyecto o haga
un doble clic con el botén izquierdo del ratén.

3.1.3 Save

ACCESO
Menu: Proyecto - Guardar
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+S

Barra de Herramientas Padron: El

FUNCION
Guarda el proyecto corriente.

3.1.4 Save As

ACCESO
Menu: Proyecto - Guardar Como
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+Shift+S

FUNCION
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Guarda el proyecto corriente con otro nombre. Es necesario entrar con el equipamiento y version de
“firmware”.

DESCRIPCION

Entre con un nuevo nombre para el proyecto corriente. Si el nombre elegido es valido, el proyecto sera
abierto después de la confirmacién con el botén OK. Si el botén Cancelar es activado, el proyecto es
interrumpido vy la caja de la ventana es cerrada.

3.1.5 Save All

ACCESO
Menu: Proyecto - Guarda Todos
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+Alt+S

FUNCION
Guarda todos los proyectos abiertos.

3.1.6 Close

ACCESO
Menu: Proyecto - Cerrar
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+F4

Barra de Herramientas Padrén: ﬂ

FUNCION
Cierra el proyecto corriente.

3.1.7 Remove

ACCESO
Menu: Proyecto - Quitar
Tecla de Acceso Directo: Alt+Del

FUNCION
Quita el proyecto seleccionado.

DESCRIPCION
Selecciona un proyecto de la lista de proyectos existentes y apreté el boton "Quitar Proyecto™ y confirme
para elle ser borrado.

3.1.8 Print

ACCESO
Menu: Proyecto - Imprimir
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+P

Barra de Herramientas Padron: %l

FUNCION
Imprime el proyecto activo.
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3.1.9

3.1.10

3.1.11

3.1.12

Print Preview

ACCESO
Menu: Proyecto - Visualizar Impresion
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+W

Barra de Herramientas Padroén: &l

FUNCION
Presenta como el proyecto sera impreso.

Print Setup

ACCESO
Menu: Proyecto - Configurar Impresora
Tecla de Accedo Directo: Ctrl+U

FUNCION
Cambia las configuraciones de la impresora y las opciones de impresion.

Units

ACCESO
Menu: Proyecto - Unidades
Tecla de Acceso: Alt+U

FUNCION
Permite al usuario definir la unidad de la posicion, velocidad, aceleracion y jerk para los valores constantes.

Proprieties

ACCESO
Menu: Proyecto - Propiedades
Tecla de Acceso Directo: Alt+P

FUNCION
Permite seleccionar el equipamiento y su respectiva version de firvmare que serd utilizada en el proyecto.

Project Properties |X|

E quipament
|CFw11 |

Firrwaare erzion

lw1.00 |

[v Enable Upload Passwaord

LCancel

Project Author
Author

En esa ventana también es posible definir la contrasefia que sera utilizada como proteccion de Upload para
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la SoftPLC del CFW-11, PLC11-01 y PLC11-02.
DESCRIPCION
Luego de que el equipamiento y su version tengan sido seleccionados, el WLP deshabilita y/o habilita los
comandos/bloques disponibles en la version seleccionada.
3.1.13 Language
ACCESO
Menu: Proyecto - Idioma
FUNCION
Seleccionar entre el idioma portugués y el idioma inglés.
3.1.14 Load the last Project during initialization
ACCESO )
Menu: Proyecto - Cargar Ultimo Proyecto al Iniciar
FUNCION
Abre el ltimo proyecto que estaba siendo utilizado automéaticamente cuando el WLP es iniciado, si este
comando se encuentra habilitado.
3.1.15 Exit
ACCESO
Menu: Proyecto - Salir
Tecla de Acceso Directo: Alt+F4
FUNCION
Cierra la aplicacion.
3.2 Edit
3.21 Undo
ACCESO

Menu: Editar - Deshacer
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+Z

Barra de Herramientas Padron: =

FUNCION
Deshace la dltima accidn ejecutada.

DESCRIPCION
Solamente 10 acciones pueden ser deshechas. Este comando se queda deshabilitado cuando ninguna
modificacion fue ejecutada o luego de la Gltima accidn tener sido deshecha.
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3.2.2

3.2.3

3.24

3.25

Redo

ACCESO
Menu: Editar - Rehacer
Tecla de Acceso Directo: Ctri+Y

. , [
Barra de Herramientas Padroén: _—l

FUNCION
Rehace la tltima accién deshecha.

DESCRIPCION

21

Solamente 10 acciones pueden ser rehechas. Este comando solo se queda habilitado si alguna accion de

deshacer tener sido accionada.

Cut

ACCESO
Menu: Editar - Cortar
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+X

Barra de Herramientas Padron: il

FUNCION
Copia las células seleccionadas para el area de transferencia y borra.

DESCRIPCION

Este comando solo se queda habilitado a partir del momento que se tiene células seleccionadas.

Copy

ACCESO

Menu: Editar - Copiar

Tecla de Acceso Directo: Ctrl+C

Barra de Herramientas Padron:

FUNCION
Copia las células seleccionadas para el area de transferencia.

DESCRIPCION

Este comando solo se queda habilitado a partir del momento que se tiene células seleccionadas.

Paste

ACCESO
Menu: Editar - Pegar
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+V

Barra de Herramientas Padrén: El

FUNCION
Transfiere los dados del area de transferencia para el editor.
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3.2.6

3.3
3.3.1

3.3.2

3.3.3

DESCRIPCION
Este comando solo se queda habilitado a partir del momento que se tiene datos en el area de transferencia, o
sea, luego de algin comando de copiar o recortar tener sido ejecutado. Consultar item Pegando Células.

Find

ACCESO
Menu: Editar - Buscar
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+F

Barra de Herramientas Padron: @

FUNCION

Busca las coordenadas en el editor de los elementos con la direccion solicitado luego de apretar el boton
iniciar. Entonces es abierta una ventana con la pagina, linea y columna de todos los elementos encontrados.
Esta ventana solo es cerrada cuando fuera apretado el boton Cerrar o el botén Sys (X).

DESCRIPCION

Para buscar las direcciones en el editor es necesario especificar una direccion posible. Caso contrario, el
boton que habilita el inicio de la busqueda es deshabilitado. Para ver los posibles rangos de las direcciones,
consulte tipo de dato.

View
Standard Bar

ACCESO
MenU: Exhibir - Barra Padréon
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+Shift+P

FUNCION
Presenta o esconde la barra padrén.

Communication Bar

ACCESO
Menu: Exhibir - Barra de Comunicacion
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+Shift+C

FUNCION
Presenta o esconde la barra de comunicacion.

Edition Bar

ACCESO
Menu: Exhibir - Barra de Edicion
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+Shift+E

FUNCION
Presenta o esconde la barra de edicién.
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3.34

3.3.5

3.3.6

3.3.7

3.3.8

Block Bar

ACCESO
Menu: Exhibir - Barra de Bloques
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+Shift+B

FUNCION
Presenta o esconde la barra de bloques.

Page Bar

ACCESO
Menu: Exhibir - Barra de Pagina
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+Shift+G

FUNCION
Presenta o esconde la barra de pagina.

Status Bar

ACCESO
Menu: Exhibir - Barra de Status
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+Shift+U

FUNCION
Presenta o esconde la barra de status.

Project Tree

ACCESO )
Menu: Exhibir - Arbol del Proyecto
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+Shift+H

FUNCION

Presenta o esconde la barra de Arhol del Proyectol 147,

Grid

ACCESO
Menu: Exhibir - Grade
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+G

Barra de Herramientas Padroén: El

FUNCION
Presenta o esconde la grade.

23
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3.3.9 Tag/Address
ACCESO
Menu: Exhibir - Tag / Direccion
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+Shift+T
T
Barra de Herramientas Padrén: f'ﬁ
FUNCION
Presenta el “tag” o la direccion de los elementos.
3.3.10 Compilation errors
ACCESO
Menu: Exhibir - Errores de la Compilacion
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+E
ERE-
Barra de Herramientas de Padron: fE
FUNCION
Presenta los errores de la Gltima compilacion.
3.3.11 Searching errors
ACCESO
Menu: Exhibir - Basqueda de los Errores de Compilacién
Tecla de Acceso Directo: Ctri+L
E
Barra de Herramientas Padrén: L@l
FUNCION
Presenta la célula que ha ocurrido error en la Gltima compilacién.
3.3.12 Compilation Info
ACCESO
Menu: Exhibir - Informaciones de la Compilacion
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+I
EFE
Barra de Herramientas Padrén: 1
FUNCION
Presenta informaciones de la tltima compilacion.
3.3.13 Address table

ACCESO
Menu: Exhibir - Tags de las Direcciones
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+T

Barra de Herramientas Padron: g
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3.3.14

3.4
3.4.1

3.4.2

FUNCION

Presenta todas las direcciones, tipos de dato, “tags” y descripciones existentes en el proyecto corriente.
Todavia permite buscar la direccion que esta seleccionado, inserir una nueva direccion y borrar la direccion
que esta seleccionado.

User parameter table

ACCESO
Menu: Exhibir - Tags de los Parametros del Usuario
Tecla de Acceso: Ctrl+G

Barra de Herramientas Padron: E

FUNCION
Presenta todos los parametros programados por los usuarios existentes en el proyecto corriente. Las
funciones y las unidades de estos pardmetros pueden ser editadas y transferidas a la tarjeta.

Page
Insert before

ACCESO
Menu: Pagina - Insertar Antes
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+B

Barra de Herramientas Padrén: ﬂl

FUNCION
Inserta una pagina antes de la pagina corriente.

DESCRIPCION
Este comando se quedara deshabilitado, caso el proyecto contenga 255 paginas.

Inserte after

ACCESO
Menu: Pagina - Insertar Después
Tecla de Acceso Directo: Ctri+A

Barra de Herramientas Padrén: ml

FUNCION
Inserta una pagina después de la pagina corriente.

DESCRIPCION
Este comando se quedara deshabilitado, caso el proyecto contenga 255 paginas.
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3.4.3 Delete

ACCESO
Menu: Pagina - Borrar
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+Del

Barra de Herramientas Padroén: %l

FUNCION
Borra la pagina corriente.

DESCRIPCION
Este comando solo se queda habilitado si el proyecto tiene mas de 1 pagina. Es necesario el proyecto tener
en el minimo 1 pagina.

3.4.4 Previous
ACCESO
Menu: Pagina - Anterior
Tecla de Acceso Directo: Page Up

Barra de Herramientas Padron: il

FUNCION
Va para la pagina anterior.

DESCRIPCION
Este comando se queda deshabilitado cuando la pagina corriente es la primera pagina del proyecto.

3.45 Next
ACCESO
Menu: Pagina - Siguiente
Tecla de Acceso Directo: Page Down

Barra de Herramientas Padron: J'

FUNCION
Va para la pagina siguiente.

DESCRIPCION
Este comando se queda deshabilitado cuando la pagina corriente es la Gltima pagina del proyecto.

346 Goto

ACCESO
Menu: Pagina - Va Para
Tecla de Acceso Directo: F5

Barra de Herramientas Padrén: El

FUNCION
Va para la pagina elegida.
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3.5
3.5.1

3.5.2

3.5.3

DESCRIPCION
Este comando abrira una caja de dialogo donde es posible elegir la pagina desea, definir un nombre para la
pagina y también un comentario para la pagina.

Insert
Select

ACCESO
Menu: Insertar - Apuntador
Tecla de Acceso Directo: ESC

Barra de Herramientas de Edicién: El

FUNCION
Seleccionar células y modificar las propiedades de los elementos.

DESCRIPCION
Para modificar las propiedades de los componentes, basta hacer un doble clic con el botén derecho del ratén
dentro del elemento.

Delete Element

ACCESO
Menu: Insertar - Borrar
Tecla de Acceso Directo: Del

Barra de Herramientas de Edicion: ﬁl

FUNCION
Borra un elemento.

DESCRIPCION
El cursor recibe la funcién de un apagador. Clic con el botén izquierdo del ratdn sobre el elemento que se
desea borrar y el mismo sera apagado.

Comment

ACCESO
Menu: Insertar - Comentario

Barra de Herramientas de Edicién: il

FUNCION
Inserta un comentario.

DESCRIPCION

El cursor se queda semejante al botdn de la barra de herramientas arriba. Usted puede insertar el comentario
haciendo clic con el botén izquierdo del ratén en la posicién deseada. Si el cursor se modificar para el
simbolo de prohibido, el comentario no puede ser inserido y una informacion es escrita en la barra de status.
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3.5.4 Connection

3.5.4.1 Horizontal
ACCESO
Menu: Insertar - Conexion - Horizontal
Barra de Herramientas de Edicion: :l
FUNCION
Dibuja una conexién horizontal.
DESCRIPCION
El cursor se queda semejante al botén de la barra de herramientas arriba. Usted puede insertar una conexion
horizontal haciendo clic con el boton izquierdo del ratén en la posicion deseada. Si el cursor se modificar
para el simbolo de prohibido, la linea horizontal no puede ser insertada y una informacion es escrita en la
barra de status.

3.5.4.2 Vertical
ACCESO
Menu: Insertar - Conexion - Vertical
Barra de Herramientas de Edicion: Ll
FUNCION
Inserta una conexion vertical.
DESCRIPCION
El cursor se queda semejante al botén de la barra de herramientas arriba. Usted puede insertar una conexion
vertical haciendo clic en el botdn izquierdo del raton en la posicion deseada. Si el cursor se modificar para el
simbolo de prohibido, la linea vertical no puede ser insertada y una informacion es escrita en la barra de
status.

3.5.5 Contacts

3.5.5.1 NO CONTACT
ACCESO

Menu: Insertar - Contactos - NO CONTACT
Barra de Herramientas de Edicion: il

FUNCION
Inserta un elemento

1181

DESCRIPCION

Usted puede insertar un contacto haciendo clic en el bot6n izquierdo del rat6n en la posicion deseada. Si el
cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el contacto no puede ser insertado y una informacion es
escrita en la barra de status.
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3.5.5.2

3.5.6
3.5.6.1

3.5.6.2

3.5.6.3

NC CONTACT

ACCESO
Menu: Insertar - Contactos - NC CONTACT

Barra de Herramientas de Edicién: il

FUNCION
Inserta un elemento

19

DESCRIPCION

Usted puede insertar un contacto haciendo clic en el boton izquierdo del ratén en la posicion deseada. Si el
cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el contacto no puede ser insertado y una informacion es
escrita en la barra de status.

Coils

COIL

ACCESO
MenU: Insertar - Bobinas - COIL

Barra de Herramientas de Edicién: il

FUNCION
Inserta un elemento hobinal128
DESCRIPCION

Usted puede insertar una bobina haciendo clic en el boton izquierdo del raton en la posicién deseada. Si el
cursor se modificar para el simbolo de prohibido, la bobina no puede ser insertada y una informacién es
escrita en la barra de status.

NEG COIL

ACCESO
MenU: Insertar - Bobinas - NEG COIL

Barra de Herramientas de Edicién: il

FUNCION
Inserta un elemento hobina negadal:21,
DESCRIPCION

Usted puede insertar una bobina haciendo clic en el boton izquierdo del raton en la posicién deseada. Si el
cursor se modificar para el simbolo de prohibido, la bobina no puede ser insertada y una informacién es
escrita en la barra de status.

SET COIL

ACCESO
Menu: Insertar - Bobinas - SET COIL

Barra de Herramientas de Edicion: El

FUNCION
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30

Inserta un elemento seta hohinal122,
DESCRIPCION
Usted puede insertar una bobina haciendo clic con el bot6n izquierdo del ratén en la posicion deseada. Si el
cursor se modificar para el simbolo de prohibido, la bobina no puede ser insertada y una informacion es
escrita en la barra de status.

3.5.6.4 RESET COIL
ACCESO
Menu: Insertar - Bobinas - RESET COIL
Barra de Herramientas de Edicion: ﬁl
FUNCION
Inserta un elemento reseta hobina 123,
DESCRIPCION
Usted puede insertar una bobina haciendo clic con el boton izquierdo del ratén en la posicion deseada. Si el
cursor se modificar para el simbolo de prohibido, la bobina no puede ser insertada y una informacién es
escrita en la barra de status.

3.5.6.5 PTS COIL
ACCESO
Menu: Insertar - Bobinas - PTS COIL
Barra de Herramientas de Edicion: ﬁl
FUNCION
Inserta un elemento habina de transicién positiva 30,
DESCRIPCION
Usted puede insertar una bobina haciendo clic con el boton izquierdo del ratén en la posicion deseada. Si el
cursor se modificar para el simbolo de prohibido, la bobina no puede ser insertada y una informacién es
escrita en la barra de status.

3.5.6.6 NTS COIL
ACCESO

Menu: Insertar - Bobinas - NTS COIL
Barra de Herramientas de Edicion: ﬂl

FUNCION
Inserta un elemento hobina de transicion negativa 30",
DESCRIPCION

Usted puede insertar una bobina haciendo clic con el bot6n izquierdo del ratén en la posicion deseada. Si el
cursor se modificar para el simbolo de prohibido, la bobina no puede ser insertada y una informacion es
escrita en la barra de status.
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3.5.6.7

3.5.7
3.5.7.1

IMMEDIATE COIL

ACCESO
MenU: Insertar - Bobinas - IMMEDIATE COIL

Barra de Herramientas de Edicién: (I)_

FUNCION

Inserta un elemento hobina de transicién negatival125)

DESCRIPCION

Usted puede insertar una bobina haciendo clic con el boton izquierdo del ratén en la posicion deseada. Si el

cursor se modificar para el simbolo de prohibido, la bobina no puede ser insertada y una informacién es
escrita en la barra de status.

Function Blocks

Controle de Movimento

3.5.7.1.1 STOP

ACCESO
Menu: Insertar - Bloques de Funcién - Controle de Movimento - STOP

Barra de Herramientas de Edicién: @l

FUNCION
Inserta un elemento parada STQP [134),

DESCRIPCION

Usted puede insertar un bloque de funcién haciendo clic con el bot6n izquierdo del ratdn en la posicion
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcion no puede ser insertado
y una informacion es escrita en la barra de status.

3.5.7.1.2 QSTOP

ACCESO
Menu: Insertar - Bloques de Funcién - Controle de Movimento - QSTOP

Barra de Herramientas de Edicién: Igl

FUNCION
Inserta un elemento parada rapida QSTQP 137,

DESCRIPCION

Usted puede insertar un bloque de funcién haciendo clic con el bot6n izquierdo del ratdn en la posicion
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcion no puede ser insertado
y una informacion es escrita en la barra de status.
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3.5.7.1.3 POSITIONO

3.5.7.2

ACCESO
Menu: Insertar - Bloques de Funcién - Controle de Movimento - POSITIONO

Barra de Herramientas de Edicién: Igl

FUNCION
Inserta un elemento parada rapida POSITIONQ/138)

DESCRIPCION

Usted puede insertar un bloque de funcién haciendo clic con el bot6n izquierdo del ratdn en la posicion
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcion no puede ser insertado
y una informacion es escrita en la barra de status.

Positioning

3.5.7.2.1 SCURVE

ACCESO
Menu: Insertar - Bloques de Funcion - Posicionamiento - SCURVE

Barra de Herramientas de Edicion: Ll:

FUNCION
Inserta un elemento curva s/ 32\,

DESCRIPCION

Usted puede insertar el bloque de funcion haciendo clic con el botén izquierdo del ratén en la posicion
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcién no puede ser insertado
y una informacidn es escrita en la barra de status.

3.5.7.2.2 TCURVE

ACCESO
Menu: Insertar - Bloques de Funcion - Posicionamiento - TCURVE

Barra de Herramientas de Edicion: El

FUNCION
Inserta un elemento curva trapezaidal [ 32,
DESCRIPCION

Usted puede insertar un bloque de funcién haciendo clic con el botén izquierdo del raton en la posicién
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcién no puede ser insertado
y una informacidn es escrita en la barra de status.

3.5.7.2.3 HOME

ACCESO
Menu: Inserta - Bloques de Funcion - Posicionamiento - HOME

Barra de Herramientas de Edicién: L

FUNCION
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Inserta un elemento de bisqueda de cero maquina 147,

DESCRIPCION

Usted puede insertar un blogque de funcién haciendo clic con el boton izquierdo del raton en la posicién
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcién no puede ser insertado
y una informacidn es escrita en la barra de status.

3.5.7.2.4 TCURVAR

ACCESO
Mend: Insertar - Bloques de Funcién - Posicionamiento - TCURVAR

Barra de Herramientas de Edicion: IE'

FUNCION
Inserta un elemento curva trapezoidal variable 1501,
DESCRIPCION

Usted puede insertar un bloque de funcién haciendo clic con el bot6n izquierdo del ratdn en la posicion
deseada. Si el cursor se modificar para o simbolo de prohibido, el bloque de funcion no puede ser insertado
y una informacion es escrita en la barra de status.

3.5.7.2.5 CAM

ACCESO
Menu: Insertar - Bloques de Funcién - Posicionamiento - CAM

Barra de Herramientas de Edicién: @

FUNCION
Inserta un elemento CAM [153,

DESCRIPCION

Usted puede insertar un bloque de funcién haciendo clic con el bot6n izquierdo del ratdn en la posicion
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcion no puede ser insertado
y una informacion es escrita en la barra de status.

3.5.7.2.6 CALCCAM

ACCESO
Menu: Insertar - Bloques de Funcién - Posicionamiento - CALCCAM

Barra de Herramientas de Edicion: @

FUNCION
Inserta un elemento CAL CAM [165),
DESCRIPCION

Usted puede insertar un blogque de funcién haciendo clic con el boton izquierdo del raton en la posicién
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcién no puede ser insertado
y una informacidn es escrita en la barra de status.
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3.5.7.2.7 SHIFT

ACCESO
Menu: Insertar - Bloques de Funcién - Posicionamiento - SHIFT

Barra de Herramientas de Edicién: gl

FUNCION
Inserta un elemento desplazamiento|168,
DESCRIPCION

Usted puede insertar un bloque de funcién haciendo clic con el bot6n izquierdo del ratdn en la posicion
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcion no puede ser insertado
y una informacion es escrita en la barra de status.

3.5.7.2.8 MC_CamTableSelect

ACESSO
Menu: Inserir - Bloco de Funcéo - Posicionamento - MC_CamTableSelect

Barra de Ferramentas de Edi¢&o: %

FUNCAO
Insere um elemento MC_CamTableSelect 189,

DESCRIPCION

Vocé pode inserir o bloco de funcéo clicando o botéo esquerdo do mouse na posicdo desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de fungéo ndo pode ser inserida e uma informagdo € escrita na
barra de status.

3.5.7.2.9 MC_CamcCalc

ACESSO
Menu: Inserir - Bloco de Funcéo - Posicionamento - MW_CamCalc

Barra de Ferramentas de Edi¢&o: %

FUNCAO
Insere um elemento M\W_CamcCalc/1o%),
DESCRIPCION

Vocé pode inserir o bloco de funcéo clicando o botdo esquerdo do mouse na posicao desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de funcdo ndo pode ser inserida e uma informacéo é escrita na
barra de status.

3.5.7.2.10 MC_Camin

ACESSO
Menu: Inserir - Bloco de Funcéo - Posicionamento - MC_Camin

Barra de Ferramentas de Edi¢&o: %

FUNCAO
Insere um elemento MC_Cam|n|193,
DESCRIPCION

Vocé pode inserir o bloco de funcéo clicando o botdo esquerdo do mouse na posicao desejada. Se o cursor
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se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de funcdo ndo pode ser inserida e uma informacéo é escrita na
barra de status.

3.5.7.2.11 MC_CamOut

ACESSO
Menu: Inserir - Bloco de Funcao - Posicionamento - MC_CamOut

Barra de Ferramentas de Edi¢&o: %

FUNCAO
Insere um elemento MC_CamOQut|1961,

DESCRIPCION

Vocé pode inserir o bloco de funcéo clicando o botéo esquerdo do mouse na posicao desejada. Se o cursor
se alterar para o simbolo de proibido, o bloco de funcdo ndo pode ser inserida e uma informacéo é escrita na
barra de status.

3.5.7.3 Movement
3.5.7.3.1 SETSPEED

ACCESO
Menu: Insertar - Bloques de Funcion - Movimiento - SETSPEED

Barra de Herramientas de Edicion: IE*

FUNCION
Inserta un elemento seta velocidad 197

DESCRIPCION

Usted puede insertar un blogque de funcién haciendo clic con el boton izquierdo del raton en la posicién
deseada. Si el cursor se modifica para el simbolo de prohibido, el bloque de funcién no puede ser insertado y
una informacion es escrita en la barra de status.

3.5.7.3.2 JOG

ACCESO
Menu: Insertar - Bloques de Funcién - Movimiento - JOG

Barra de Herramientas de Edicién: E

FUNCION
Inserta un elemento jog /198,

DESCRIPCION

Usted puede insertar un bloque de funcién haciendo clic con el bot6n izquierdo del ratdn en la posicion
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcion no puede ser insertado
y una informacion es escrita en la barra de status.
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3.5.7.3.3 SPEED

ACCESO
Mend: Insertar - Bloques de Funcién - Movimiento - SPEED

Barra de Herramientas de Edicién: E

FUNCION
Insertar un elemento SPEED [20f).
DESCRIPCION

Usted puede insertar un bloque de funcién haciendo clic con el bot6n izquierdo del ratdn en la posicion
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcion no puede ser insertado
y una informacion es escrita en la barra de status.

3.5.7.3.4 REF

3574

ACCESO
Menu: Insertar - Bloques de Funcion - Movimiento - SPEED

Barra de Herramientas de Edicion: E

FUNCION
Insertar un elemento REE%.

DESCRIPCION

Usted puede insertar un blogque de funcién haciendo clic con el boton izquierdo del raton en la posicién
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcién no puede ser insertado
y una informacidn es escrita en la barra de status.

Gear-Box

3.5.7.4.1 FOLLOW

3.5.75

ACCESO
Menu: Insertar - Bloque de Funcién - Seguidor - FOLLOW

Barra de Herramientas de Edicion:

FUNCION
Inserta un elemento Seguidor|211. Consulte también MSCANWEG /2661,

DESCRIPCION

Usted puede insertar un blogque de funcién haciendo clic con el boton izquierdo del raton en la posicién
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcidn no puede ser insertado
y una informacidn es escrita en la barra de status.

Verify

3.5.7.5.1 INPOS

ACCESO
Menu: Insertar - Bloques de Funcién - Verificador - INPOS

P
Barra de Herramientas de Edicién: il

FUNCION
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Inserta un elemento en posicion 221,

DESCRIPCION

Usted puede insertar un blogque de funcién haciendo clic con el boton izquierdo del raton en la posicién
deseada. Se el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcién no puede ser insertado
y una informacidn es escrita en la barra de status.

3.5.7.5.2 INBWG

ACCESO
Menu: Insertar - Bloques de Funcién - Verificador - INBWG

=)
Barra de Herramientas de Edicién: Q

FUNCION
Inserta un elemento en movimiento|222).

DESCRIPCION

Usted puede insertar un bloque de funcién haciendo clic con el bot6n izquierdo del ratdn en la posicion
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcion no puede ser insertado
y una informacion es escrita en la barra de status.

3576 PLC
35.7.6.1 TON
ACCESO

Menu: Insertar - Bloques de Funcién - CLP - TON
Barra de Herramientas de Bloques: @l

FUNCION
Inserta un elemento tempoarizador| 371,

DESCRIPCION

Usted puede insertar un bloque de funcién haciendo clic con el boton izquierdo del ratdn en la posicion
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcion no puede ser insertado
y una informacion es escrita en la barra de status.

3.5.7.6.2 RTC

ACCESO
Men: Insertar - Bloques de Funcién - CLP - RTC

Barra de Herramientas de Bloques:

FUNCION
Inserta un elemento RTC 229

DESCRIPCION

Usted puede insertar un blogque de funcién haciendo clic con el boton izquierdo del raton en la posicién
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcién no puede ser insertado
y una informacidn es escrita en la barra de status.
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3.5.7.6.3 CTU
ACCESO
Menu: Insertar - Bloques de Funcién - CLP - CTU
Barra de Herramientas de Bloques: 2
FUNCION
Inserta un elemento [228),
DESCRIPCION
Usted puede insertar un bloque de funcién haciendo clic con el bot6n izquierdo del ratdn en la posicion
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcion no puede ser insertado
y una informacion es escrita en la barra de status.
3.5.7.6.4 PID

ACCESO
Menu: Insertar - Bloques de Funcién - CLP - PID
=]

Barra de Herramientas de Bloques: 'n

FUNCION
Inserta un elemento P1D /231,

DESCRIPCION

Usted puede insertar un blogque de funcién haciendo clic con el boton izquierdo del raton en la posicién
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcién no puede ser insertado
y una informacidn es escrita en la barra de status.

3.5.7.6.5 FILTER

ACCESO
Menu: Insertar - Bloques de Funcion - CLP - FILTER

Barra de Herramientas de Bloques:

FUNCION
Inserta un elemento filtrg[23h

DESCRIPCION

Usted puede insertar un blogque de funcién haciendo clic con el boton izquierdo del raton en la posicién
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcién no puede ser insertado
y una informacidn es escrita en la barra de status.

3.5.7.6.6 CTENC

ACCESO
Mend: Insertar - Bloques de Funcién - CLP - CTENC

1.3
Barra de Herramientas de Bloque: rdéd

FUNCION
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Inserta un elemento Contador de Encoder|2351,

DESCRIPCION
Usted puede insertar un blogque de funcién haciendo clic con el boton izquierdo del raton en la posicién

deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcién no puede ser insertado
y una informacidn es escrita en la barra de status.

3.5.7.7 Calculation
3.5.7.7.1 COMP

ACCESO

Menu: Insertar - Bloques de Funcién - Célculo - COMP
=

Barra de Herramientas de Bloques: ‘£%

FUNCION
Inserta un elemento comparador 241,
DESCRIPCION

Usted puede insertar un bloque de funcién haciendo clic con el bot6n izquierdo del ratdn en la posicion
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcion no puede ser insertado
y una informacion es escrita en la barra de status.

3.5.7.7.2 MATH

ACCESO

Menu: Insertar - Bloques de Funcién - Calculo - MATH
+ -

Barra de Herramientas de Bloques: **

FUNCION
Inserta un elemento aritmético[242,
DESCRIPCION

Usted puede insertar un bloque de funcién haciendo clic con el boton izquierdo del ratdn en la posicion
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcion no puede ser insertado
y una informacion es escrita en la barra de status.

3.5.7.7.3 FUNC

ACCESO
Men: Insertar - Bloques de Funcién - Célculo - FUNC

. ;
Barra de Herramientas de Bloques: ﬂ

FUNCION
Inserta un elemento funcién matematical248.
DESCRIPCION

Usted puede insertar un blogque de funcién haciendo clic con el boton izquierdo del raton en la posicién
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcién no puede ser insertado
y una informacidn es escrita en la barra de status.
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3.5.7.7.4 SAT

ACCESO
Menu: Insertar - Bloques de Funcién - Calculo - SAT

Barra de Herramientas de Bloques: ﬂ

FUNCION
Inserta un elemento saturacion (2501,

DESCRIPCION

Usted puede insertar un bloque de funcién haciendo clic con el bot6n izquierdo del ratdn en la posicion
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcion no puede ser insertado
y una informacion es escrita en la barra de status.

3.5.7.7.5 MUX

ACCESO
Menu: Insertar - Bloques de Funcién - Célculo - MUX

Barra de Herramientas de Bloques: ﬂ—

FUNCION
Inserta un elemento multiplexador (st,

DESCRIPCION

Usted puede insertar un blogque de funcién haciendo clic con el boton izquierdo del raton en la posicién
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcién no puede ser insertado
y una informacidn es escrita en la barra de status.

3.5.7.7.6 DMUX

3.5.7.8

ACCESO
Menu: Insertar - Bloques de Funcién - Célculo - DMUX

Barra de Herramientas de Bloques: —E

FUNCION
Inserta un elemento demultiplexador|2s3)

DESCRIPCION

Usted puede insertar un blogque de funcién haciendo clic con el boton izquierdo del raton en la posicién
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcién no puede ser insertado
y una informacidn es escrita en la barra de status.

Transference

3.5.7.8.1 TRANSFER

ACCESO
Mend: Insertar - Bloques de Funcién - Transferencia - TRANSFER

Barra de Herramientas de Bloques: |

FUNCION
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Inserta un elemento transfer/2s4.

DESCRIPCION

Usted puede insertar un blogque de funcién haciendo clic con el boton izquierdo del raton en la posicién
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcién no puede ser insertado
y una informacidn es escrita en la barra de status.

3.5.7.8.2 FL2INT

ACCESO

Menu: Insertar - Bloques de Funcién - Transferencia - FL2INT
—

Barra de Herramientas de Bloques: _MF

FUNCION

Inserta un elemento punto flotante para entero|2sé!.

DESCRIPCION

Usted puede insertar un bloque de funcién haciendo clic con el bot6n izquierdo del ratdn en la posicion
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcion no puede ser insertado
y una informacion es escrita en la barra de status.

3.5.7.8.3 INT2FL
ACCESO
Menu: Insertar - Bloques de Funcién - Transferencia - INT2FL

s
Barra de Herramientas de Bloques: M

FUNCION
Inserta un elemento entero para punto flotante|2sé1.
DESCRIPCION

Usted puede insertar un bloque de funcién haciendo clic con el bot6n izquierdo del ratdn en la posicion
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcion no puede ser insertado
y una informacion es escrita en la barra de status.

3.5.7.8.4 IDATA

ACCESO
Menu: Insertar - Bloques de Funcién - Transferencia - IDATA

Barra de Herramientas de Bloques: =

FUNCION
Inserta un elemento idata 257,

DESCRIPCION

Usted puede insertar un blogque de funcién haciendo clic con el boton izquierdo del raton en la posicién
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcién no puede ser insertado
y una informacidn es escrita en a barra de status.




42

WLP V10.00 mE[I

3.5.7.8.5 USERERR

3.5.7.9

ACCESO

Mend: Insertar - Bloques de Funcién - Transferencia - USERERR
ERR

Barra de Herramientas de Bloques: ME

FUNCION
Inserta un elemento USERERR 2581,
DESCRIPCION

Usted puede insertar un bloque de funcién haciendo clic con el bot6n izquierdo del ratdn en la posicion
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcion no puede ser insertado
y una informacion es escrita en a barra de status.

CAN Network

3.5.7.9.1 MSCANWEG

ACCESO
Mend: Insertar - Bloques de Funcion - Red Can - MSCANWEG

CAR
Barra de Herramientas de Edicion: E

FUNCION
Inserta un elemento MSCANWEG [2661. Consulte también EQL L OW [211)

DESCRIPCION

Usted puede insertar un blogque de funcién haciendo clic con el boton izquierdo del raton en la posicién
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcién no puede ser insertado
y una informacidn es escrita en la barra de status.

3.5.7.9.2 RXCANWEG

ACCESO
Menu: Insertar - Bloques de Funcion - Red Can - RXCANWEG

CAR
Barra de Herramientas de Edicion: |_|T*E|

FUNCION
Inserta un elemento RXCANWEG [2661
DESCRIPCION

Usted puede insertar un blogque de funcién haciendo clic con el boton izquierdo del raton en la posicién
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcién no puede ser insertado
y una informacidn es escrita en la barra de status.

3.5.7.9.3 SDO

ACCESO
Mend: Insertar - Bloques de Funcién - Red CAN - SDO

CAM
. =2
Barra de Herramientas de Bloques: A

FUNCION
Inserta un elemento SDQ [261),




mE[I Menus 43

3.5.7.10

3.5.7.11

3.6
3.6.1

DESCRIPCION

Usted puede insertar un bloque de funcién haciendo clic con el bot6n izquierdo del ratdn en la posicion
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcion no puede ser insertado
y una informacion es escrita en la barra de status.

USERFB

ACCESO
Men: Insertar - Bloques de Funcién - USERFB

Barra de Herramientas de Edicion: ﬂ

FUNCION
Inserta un elemento USEREB[278),
DESCRIPCION

Usted puede insertar un blogque de funcién haciendo clic con el boton izquierdo del raton en la posicién
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcién no puede ser insertado
y una informacidn es escrita en la barra de status.

MMC

ACCESO
Menu: Insertar - Bloques de Funcién - MMC

- - -z .
Barra de Herramientas de Edicién; HHE

FUNCION
Inserta un elemento MIMC [285),

DESCRIPCION

Usted puede insertar un blogque de funcién haciendo clic con el boton izquierdo del raton en la posicién
deseada. Si el cursor se modificar para el simbolo de prohibido, el bloque de funcién no puede ser insertado
y una informacidn es escrita en la barra de status.

Tools

Parameter Values

ACCESO
Menu: Herramientas - Valores de los Parametros
Tecla de Acceso Directo: F10

|

Barra de Herramientas de Comunicacién: J

FUNCION
Permite cargar los valores contenidos en los pardmetros| 80 de la tarjeta y guardarlos en un archivo (.par).

También permiten cargar un archivo (.par) y transferirlos a los parametros del drive.

Obs: La funcion de Carga y Descarga de los parametros solamente deben ser utilizadas para el SRW01
cuando:

Los relés tienen la misma version de hardware y software. Consultar la etiqueta de identificacion del
producto para verificar la version del mismo.
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Comprende por "hardware diferente™ el modelo de la unidad de control (UC) con proteccion PTC
(SRWO01-PTC) o fuga a tierra (SRWO01-RCD) y por "versién diferente” aquellas que son diferentes en "x" o
"y" cuando la numeracion de las versiones de firmware son descriptas como VX.yz.

DESCRIPCION

También es posible modificar los valores contenidos en la lista a través de los botones "Editar" y "Borrar".
3.6.2 Anybus

ACCESO

Menu: Herramientas - Anybus

Tecla de Acceso Directo: F10

FUNCION

Permite al usuario definir las variables de entradas y de salidas que seran utilizadas por el fieldbus.
3.6.3 CANOpen

ACCESO

Menu: Herramientas - CANopen

Tecla de Acceso Directo: Shift+F11

FUNCION

Permite al usuario configurar la red CANopen maestro.
3.6.4 Cam Profiles

ACESSO
Men(: Herramientas - Cam Profiles

FUNCION
Le permite cargar y editar tablas de curvas de puntos CAM.
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CAM ]
Perfil
Cam Table | Cam Tepe | Cam File bl ax Points
1 Fised CamT ablel 1]
2 Fixed CamT able2 1]
3 Fined CamT able3 1]
4 Fixed CamT abled 1]
4 Fised CamT ableh 1]
G Fixed CamT ablef 1]
7 Fined CamT able? 1]
a Fixed CamT abled 1]
9 Fired CamT abled 1]
10 Fixed CamT able10 1]
11 Calculable - 1]
12 Calculable 1]
13 Calculable 1]
14 Calculable 1]
15 Calculable 1]
16 Calculable 1]
17 Calculable 1]
18 Calculable 1]
19 Calculable 1]
20 Calculable 1]
Ahbrir | Salvar Como... | Remover |
0k, | Cancelar | Ajuda |

DESCRIPCION

Las tablas de puntos (Cam Table) de 1 a 10 son tablas de puntos fijos, que seran transmitidos en el momento
del download del aplicativo. Para usar las tablas de 1 a 10, primeramente el bloque MC_CamTableSelect
debe ser ejecutado con la tabla deseada y luego el bloque MC_Camin.

Las tablas de puntos de 11 a 20, son tablas de puntos variables. Para usar las tablas de 11 a 20,
primeramente debe ser ejecutado el bloqgue MC_CamCalc con la tabla deseada y luego el bloque
MC_Camin.

Para el equipo SCAO06 es permitido programar un maximo 200 de puntos fijos y 100 puntos variables, donde
el nimero maximo de puntos variables de cada tabla debe ser configurado en la columna Max Points,
conforme abajo:
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CAM ]
Perfil

Cam Table | Cam Tepe | Cam File bl ax Points

1 Fised CamT ablel 1]

2 Fixed CamT able2 1]

3 Fined CamT able3 1]

4 Fixed CamT abled 1]

4 Fised CamT ableh 1]

G Fixed CamT ablef 1]

7 Fined CamT able? 1]

a Fixed CamT abled 1]

9 Fired CamT abled 1]

10 Fixed CamT able10 ]

11 Calculable - al

12 Calculable 10

13 Calculable 15

14 Calculable 5

15 Calculable 10

16 Calculable 15

17 Calculable 20

18 Calculable 1]

19 Calculable 1]

20 Calculable 1]

Ahbrir | Salvar Como... | Remover |
0k, Cancelar | Ajuda |

Para editar la tabla cam, haga clic en el boton "Editar" y se abrira el editor de perfil cam, conforme la figura

asequir:
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R e T At ST octer () Siave rt) [ Type
I P
R .
" R PN T S ——
. R T O T O T T
= : : | ! i : ; i
H i ' ' : i H i Master Speed
IR S S | o0 v |
= v i ] " " v
oo Pl CursorVolues
. USRI VOIS NPUR NN R SO Svsons wosmn oot | L B oo o
o A e I—
- R N U S S AN S S e e 11
T S ozeleain | 00 s
5 : ; : | : g g : Jok st
0] 0z 03 04 05 05 07  0F _ 0@ | | [
@l el & [P s|a|l v 2 el & Ok || Concel | Hen |
2

En esa ventana existen los siguientes controles:

Tabla de puntos:

&dd points to the point table
Insert points inthe point tabls
/ Remove points from the point table
(o] |

Mestre (rotl  Escravo (rof) | Tipo
0 i}

Interpolatiom point between the point and the next point
Slave position for the point

Ilaster position for the point

NOTAS!

- Como mencionado anteriormente, el bloque CAM es siempre relativo, luego el primer punto de la
tabla de puntos siempre serd maestro = 0 y esclavo = 0.

- Maestro = eje virtual

- Esclavo = eje real (drive)

Gréfico del perfil:
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Cursor

0%

Chart plotting area

04 _ 05 . 06 07

02y 03

0l

L L L7 S B
\ Daster scale axis

Slave scale axis

Herramientas de control del gréafico:

+Zoom Selects the position line
- Zoom Selects the speed line
Fit to Bereen Selects the acceleration line
Selects the Jerk line
Disahles the selected line
Sets the selected Fit to Screen line
Sets the width of the selected line
/ Sets the height of the selected line

@la|/w| [P s|Al v B el &f e

Valores del Cursor:
Valores relativos al punto seleccionado del cursor.

Cursor Yalues

t azter I—UU rat
Slave I—DD rot
Speed I—DD 1pm
Acceleration I—EIEI pmd's

Jerk, I—EIEI prm/fs

Velocidad del maestro:
Velocidad utilizada para el calculo de la velocidad, aceleracion y jerk del esclavo.
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M aster Speed

1.DEIEIEIE|: =

NOTA!

- La velocidad, aceleracion e jerk del esclavo deben ser utilizados como referencia para el
desenvolvimiento del perfil CAM, donde los mismos son calculados numéricamente y no llevan en
consideracion la carga, la inercia, el par (torque) y la dinamica del drive.

Adicionando un nuevo punto en el perfil CAM:

Un punto puede ser adicionado a través de los botones adicionar o inserir punto o a través de un
doble clic del raton en la grafica en la posicion donde se desea adicionar el punto. El doble clic puede ser
hecho en cualquier region de la grafica. Caso ya se tenga una interpolacion en esa region, el editor ird inserir
ese punto entre los dos puntos de la interpolacion.

El punto es siempre adicionado como interpolacion del tipo lineal.

Cuando es adicionado o inserido un punto a través de los respectivos botones los valores el maestro
y el esclavo son puestos acero. En el caso de la insercion de punto eso puede ocasionar una interrupcion del
perfil, pues la posicion del maestro debe siempre crecer en relacion a la origen, entonces, se debe editar el
valor del maestro y del esclavo haciendo clic sobre suyas celdas en la tabla de puntos.

En la figura que sigue fue inserido un punto a través del doble clic del raton.

I CAM Edit <tutor.cpr=

[t=] @] &
& Woster (rot) | Staveirct) | Type
0 0 Lineatr
§ 1 0.630631 .66 4000
-
=
b=
o
il
=
=T
..
Ilastes Spesd
& 1.0000=] m
=
Curzar Yaluss
o Idaster 0500000  rok
Shave [ osmeT
- Spend 1052314 rem
H i H | . H Acceleration 0000000 romdz
[ o1, o0z 83 o4 05 05 . 07 08 _os | | ek ooooong | s

| ok || cancel | Hep |

@le| x| [Pls|alJ] B/«

Para alterar el tipo de la interpolacion clic en la celda de tipo en la linea correspondiente a origen
de la interpolacion y seleccione la deseada.
En la figura que sigue fue modificado el punto para interpolacion tipo cubica.
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B CAM Edit <tutor.cpr=

i Pl (o B

L1 S S T—— Master (rot) | Stwe (rot) | Type

: : : : o o o Cubic

: R S ;- -- ’:I_EI.ESDEBI

i T -

T A N || [ o] e |

i 1 1 i Cursor Yalues

i- S T T Master 0500000 rok

: H ' : Slave 0.590027 ot

NN SN — Sy — b ER— I Spead 1.037624 e

] Lo P Accoleration SEIT00 | el
— 01 02 03 o4 05 . 06 07 . o0& os | Ve I ETE
@|eal [P s]alJ] B el e o ]| Cood | [ Heb |

£ |

Ahora en esa curva ya es posible observar otras grandezas ademas de la posicién como velocidad,
aceleracion y jerk. Para una mejor visualizacion de todas las grandezas podemos utilizar el botén "Ajusta
Zoom Todo" conforme figura que sigue.

B CAM Edit <tuter.cpr=

]

w
T e o bt (0] [ [
. T A Master (rot) | Siave rot) | Type
2 - [, i i ; i i . i [u] 1] 1] Cukbic
: : : : : ’l_ 0.630631 0. GE 4000

=
[=]
wy
.
= (_— Lo
=" i ¥ I
i : TR - : boeend
(A - N N B N (. Master Speed
2 ] v e |
I":I' B e [ [ Tt i H e
A A A A T b1 pCumoralues
“ ; ; : i : : ; i [ : i Hasler 0.500000  rek
: C b [Master {rot)=0,3636 , Slave (rob)=-23.4516 | - EL=a0027 ok
| TR SO U SO AU PP JE JUUO T T O s 1.037624 | pm
(N S S S S S |} ;| Acoslersion SO0 o
05 100025 050085 4g &5 sn o ss ey | ek I e

el FPis|alJ] = el alel ok ||| Cocs || W |

|

De la misma manera podemos elegir una de las grandezas y utilizar el botén "Aplica Zoom
Seleccionado”. En el ejemplo que sigue fue efectuado un zoom en la velocidad.
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R R .

1

S R

02

| [l =] [wl

Master (roty | Siave (rob)

| Trpe

o |0

’1_ 0.630631

o Cubic
0664000

Il aztes Spesd
( 1.0000—=] e |
""""" Curgor Values
ldasher 0500000 ok
Slave 0.590027 ot
Speed 1.037624 g
.r.....;...._:r_.._.;_..__.g...__.:. oo B LT LLL T T e o0 Accaleration SR3FT00 rpmds
05 1D 15 20 35 30 . 35 40 45 50 55 eq| ek I ETE
@|a|a| rl[sa] 4] a[e]a e Ok ][ codl || Hep |

Otra herramienta interesante de ser mencionada es el cursor. En el ejemplo que sigue
posicionaremos el cursor en el punto de méxima velocidad.

B CAM Edit <tuter.cpr=

] ] [

Master (rat) |

Stave (rot) | Type

o |0

’1_ 0.630631

o Cubic
0664000

Il aztes Spesd
( 1.CIIIIJE, 1= |
""""" Cursor Values
Hasher [ oamE
Slave 0327586 ot
: Spead [ 5w o
ey S (O S hemeaat Acceleration 0.0BSS20 | ez
05 1D 15 20 35 30 .35 40 45 50 55 eq ek I ETE
@|a|a| rl[sa] 4] a[e]al e Ok ] Codl || Hep |

Se debe recordar que las grandezas velocidad, aceleracion y jerk del esclavo son dependientes de la

51

velocidad del maestro, entonces es interesante modificarla de modo a simular algo muy préximo de la real.
En la figura que sigue la velocidad del maestro sera modificada para 1000rpm y analizaremos la misma

posicion del cursor.
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b agter Speed

1000 El: Tpm
Cursor Walues

b aster IW rat
Slave lw rok
Speed IW Tpm
Anceleration lm rprs

Jerk 31B159571513 o0R34z TPV

Durante el proyecto del perfil CAM todas esas grandezas deben ser observadas pues las mismas
podréan o no ser cumplidas en funcién de limitaciones mecanicas, eléctricas y electrénicas de los
equipamientos involucrados.

Como las graficas de aceleracidn y de jerk son calculadas llevando en consideracion la
interpolacion entre dos puntos, en las junciones entre interpolaciones lineales la aceleracion y el jerk seran
presentados como iguales a cero. Mas sabemos que tedricamente en un escalon de velocidad la aceleracion y
el jerk son infinitos, en la practica la aceleracion y el jerk en ese momento dependera también de las
limitaciones mecanicas, eléctricas y electrénicas de los equipamientos involucrados. Estos escalones de
velocidad deben ser observados y considerados en el proyecto del perfil CAM. En la figura que sigue se
ejemplificada esta situacion.

B CAM Edit <tuter.cpr=

i (o B
Master (rot) | Siawe (rot) | Type

1] a a Cukbic
1 0630631 0664000 Linesar

1 1 Lingar

10

Il aztes Spesd
0= Em

Curgor Values

Slave 1.0005330 ok
Spe=ed 1200000000 reen
smmmemmmenmnmnaes | Accoleration ’w ez

10 1;1 | Jek 0000000 pmds
PI[sAl S| a[e] @] & Ok ][ Comea ||| Heb

[ufe]

e —

"oz
L=]
o
a

l©
o

El blogue CAM tiene disponible dos tipos de interpolacion, lineal y cibica. Siendo utilizada las
siguientes ecuaciones:

- Lineal :

[— Bim— pm + pfe pm = pim
B — pim pifm— pim

Vg = —pE AL * vim

pim— pim  pim— pim
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ae=1
je=1
- Clbica :

‘ne=a*lﬁm—‘yim';+b*lﬁm—p:’m I:+c*l_.nm—piml+p:'e

ve = '3*a*l_.nm—pimlz +2*E*ipm— pim i+ ¢ " vm

ae=6*a* pm— pimi+ 2%h *ym?

. 3
Je=6%a*um

Donde:
pe = posicién del esclavo
ve = velocidad del esclavo
ae = aceleracion del esclavo
je = jerk del esclavo
pm = posicion del maestro
vm = velocidad del maestro
pim = posicion inicial del maestro
pfm = posicidn final del maestro
pie = posicién inicial del esclavo
pfe = posicion final del esclavo
a = coeficiente calculado por el editor CAM
b = coeficiente calculado por el editor CAM
¢ = coeficiente calculado por el editor CAM

Modificando un punto en el perfil CAM:

Un punto puede ser modificado a través de la tabla de puntos por la edicion directa o0 moviendo el
punto en al gréafica. Para mover el punto en la grafica lleve el raton hasta el punto en cuestion que es
marcado con un cuadrado rojo, clic sobre el mismo y mantenga el ratén presionado y desplace el mismo para
la nueva posicion.

Al hacer clic sobre el punto la tabla de puntos sera desplazada para el punto en cuestion,
seleccionando la celda relacionada. La operacion de mover el punto en la grafica es interactiva y calcula
todo el perfil a cada modificacién del punto en cuestion.

El nuevo punto puede ser visto en la tabla de puntos.

Removiendo un punto en el perfil CAM:
El mismo es removido directamente en la tabla de puntos. Para eso seleccione una de las celdas
respectiva al punto y clic en el botén "Remover Punto".

Zoom de un area determinado de la grafica:

Clic con el ratén sobre uno de los cdrners de la regién que se desea ejecutar el zoom y mantenga el
ratén presionado, mueva el ratén de modo a marcar una regién. En ese momento un rectangulo aparecera en
la gréfica, suelte el boton del raton, y entonces dé un doble clic sobre ese rectangulo. En la figura que sigue
un ejemplo de ese zoom es presentado.
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Moviendo la gréfica:

Presione la tecla "SHIFT" y clic con el ratén sobre la grafica y mantenga el ratén presionado,

mueva el raton y la grafica se movera junto.

fico:
Para tener acceso al menu del grafico, clic con el boton derecho del raton sobre el area del grafico,

agré

Men

U aparecera.

,

luego el siguiente men

v Trace mouse coordinates

W Axis

Z00m
Fit...

Properties

En la figura que sigue es presentada la ventana de propiedades del grafico.
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3.6.5
3.6.5.1

3.6.5.2

3.7
3.7.1

]

Properties
Gerneral l

Coordinates range
«1 =0 vl = |-00332

12 = |0.630531 y2 = |0.E372

[+ Mouse coordinates
[ Az

ak | Cancelar Ajuda

Application
Create

ACCESO
Menu: Herramientas - Aplicacion - Crear

FUNCION
Permite al usuario crear un nuevo proyecto ladder a partir de aplicaciones predefinidas en el WLP.

Configurate

ACCESO
Menu: Herramientas - Aplicacion - Configurar

FUNCION
Permite al usuario configurar una aplicacion previamente creada.

Build
Compile

ACCESO
Menu: Construir - Compilar
Tecla de Acceso Directo: F7

Barra de Herramientas Padron:

FUNCION
Compila el proyecto.

DESCRIPCION

Luego de la compilacion, una caja de dialogo es abierta presentando los posibles errores de la compilacion
| 24, juntamente con la ubicacién de los errores| 247 en el editor ladder. Consulte también los mensajes de
errores, errores fatales|200), advertencias/2e31 e informaciones del compilador 24,
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3.7.2 Compile Subroutine/USERFB

ACCESO
Menu: Construir - Compilar Subrutina/USERFB
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+F7

Barra de Herramientas Padrén: %

FUNCION
Compila el subrutina/USERFB.

DESCRIPCION
Luego de la compilacion, una caja de dialogo es abierta presentando los posibles errores de la compilacion
| 24, juntamente con 247 en el editor ladder. Consulte también los mensajes de

errores, errores fatales|200), advertencias|2e3 e informaciones del compilador 204,

3.7.3 Debug

ACCESO
Menu: Construir - Depuracion
Tecla de Acceso Directo: Shift+F7

FUNCION
Activa o desactiva las informaciones para depuracién.

3.8 Communicate
3.8.1 Download

ACCESO
Menu: Comunicacién - Dowload
Tecla de Acceso Directo: F8

|
Barra de Herramientas de Comunicacién: L'E]

FUNCION
Escribe el programa del usuario en el drive.

IMPORTANTE
* Verificar las Configuraciones de la Comunicacion| so™.

3.8.2 Upload

ACCESO

Menu: Comunicacion - Upload

Tecla de Acceso Directo: Alt + F8

Barra de Herramientas de Comunicacién:

FUNCION
Lee el programa del usuario en el drive.

IMPORTANTE
* Verificar las Configuraciones de la Comunicacién|ss".
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* Solamente disponible para SoftPLC del CFW-11 y SoftPLC del SSW-06.
* Para SoftPLC del CFW-11 es posible proteger esa funcion por contrasefia. Para mayores detalles verificar
las propiedades del proyecto.

3.8.3 Online Monitoring

ACCESO
Menu: Comunicacién - Monitoreo Online
Tecla de Acceso Directo: F9

Barra de Herramientas de Comunicacién: E

FUNCION
Activa o desactiva el monitoreo online.

IMPORTANTE
* Verificar las Configuraciones de la Comunicacién|se".

3.8.4 Config Online Monitoring

3.8.4.1 Signed

ACCESO
Menu: Comunicacién - Configuracion Monitoreo Online - Con Sefial

FUNCION
Durante el monitoreo cambia todas las cajas de monitoreo online para formato con sefial.

3.8.4.2 Not Signed

ACCESO
Menu: Comunicacién - Configuracion Monitoreo Online - Sin Sefial

FUNCION
Durante el monitoreo cambia todas las cajas de monitoreo online para formato sin sefial.

3.8.4.3 Decimal

ACCESO
Meni: Comunicacion - Configuracion Monitoreo Online - Decimal

FUNCION
Durante el monitoreo cambia todas las cajas de monitoreo online para formato decimal.

3.8.4.4 Hexadecimal

ACCESO
Meni: Comunicacion - Configuracion Monitoreo Online - Hexadecimal

FUNCION
Durante el monitoreo cambia todas las cajas de monitoreo online para formato hexadecimal.
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3.8.45

3.8.5

3.8.6

3.8.7

Binary

ACCESO
Menu: Comunicacion - Configuracion Monitoreo Online - Binario

FUNCION
Durante el monitoreo cambia todas las cajas de monitoreo online para formato binario.

Monitoring Variables

ACCESO
Menu: Comunicacién - Monitoreo de las Variables
Tecla de Acceso Directo: Shift+F9

Barra de Herramientas de Comunicacién: ﬂ

FUNCION
Activa o desactiva el monitoreo de las variables.

IMPORTANTE
* Verificar las Configuraciones de la Comunicacién|se".

Trend Variables

ACCESO
Menu: Comunicacién - Trend de Variables
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+F9

Barra de Herramientas de Comunicacion: %

FUNCION
Abre un didlogo presentando un grafico de tendencia de las variables elegidas.

IMPORTANTE
* Verificar las Configuraciones de la Comunicacion| so™.

Monitoring Input/Outputs

ACCESO
Menu: Comunicacién - Monitoreo de Entradas/Salidas
Tecla de Acceso Directo: Alt+F9

Ju)

Barra de Herramientas de Comunicacién: J

FUNCION
Abre un didlogo presentando una caja de dialogo de las entradas y salidas de la tarjeta y del drive.

IMPORTANTE
* Verificar las Configuraciones de la Comunicacion| so™.
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3.8.8

3.8.9

3.8.10

3.8.11

Monitoring by HMI

ACCESO
Meni: Communication - Monitoring by HMI
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+Alt+F9

Barra de Herramientas de Comunicacién: @

FUNCION
Abre un didlogo presentando una caja de dialogo de monitoreo via ihm.

IMPORTANTE
* Verificar las Configuraciones de la Comunicacidn! so".
Force Inputs/Outputs

ACCESO
Menu: Communication - Force Inputs/Outputs

S
Barra de Herramientas de Comunicacién: :\

FUNCION

Abre un didlogo presentando una caja de dialogo de "Force Inputs/Outputs”.

IMPORTANTE
* Verificar las Configuraciones de la Comunicacién|ss".

General Information

ACCESO
Menul: Communication - General Information
9

Barra de Herramientas de Comunicacién:

FUNCION
Abre un didlogo presentando una caja de dialogo de "General Information™.

IMPORTANTE
* Verificar las Configuraciones de la Comunicacin| so™.

Config

ACCESO
Meni: Comunicacion - Configuraciones
Tecla de Acceso Directo: Shift+F8

FUNCION
Configura la comunicacion.
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Communication Configuration

Fort

Sernal port Ok

Address |‘| j
Baudrate 3600 R
Farity: Mo

Mumber of data bitz: 8

Murmber of stop bitz; 1

Ok LCancel

Puerta: COM1 a COM8 o USB.

3.9 User Block
3.9.1 Configuration

ACCESO
Menu: User Block - Configuraciones
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+M

FUNCION
Edita configuraciones de la USEREB [2751 que esta siendo editada.

DESCRIPCION
A través de ese menU es posible modificar las configuraciones previamente ejecutadas en el “wizard” de
creacion de la USERFB.

3.9.2 Information

ACCESO
Menu: User Block - Informaciones
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+Shift+M

FUNCION
Edita informaciones de la USEREB [2751 que esta siendo editada.

DESCRIPCION
A través de ese menu es posible editar el texto que sera exhibido a través del boton informaciones de la caja
de propiedades de la USERFB.




[WEeg

Menus

3.10
3.10.1

3.10.2

3.10.3

3.11
3.11.1

3.11.2

Window

Cascade

ACCESO
Menu: Ventana - Cascada

FUNCION
Coloca en cascada las ventanas de todos los proyectos abiertos.

Tile Horizontally

ACCESO
Menu: Ventana - Lado a Lado en la Horizontal

FUNCION

Coloca las ventanas de todos los proyectos abiertas lada a lado en la horizontal.

Tile Vertically

ACCESO
Menu: Ventana - Lado a Lado en la Vertical

FUNCION
Coloca las ventanas de todos los proyectos abiertas lada a lado en la vertical.

Help

Contents

ACCESO i
Menu: Ayuda - Indice de Ayuda
Tecla de Acceso Directo: F1

Barra de Herramientas Padron: @l

FUNCION
Presenta la ayuda.

About WLP

ACCESO
Menu: Ayuda - Acerca del WLP
Tecla de Acceso Directo: Ctrl+Shift+A

FUNCION
Presenta informaciones del programa.
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Operaciones de Edicion

Seleccionando Células
1. Activar el comando Apuntador| 27,

2. Clic con el boton izquierdo del raton en una célula y arrastrar el ratdn hasta la célula deseada.
Estando las células seleccionadas, es posible apagarlas tecleando “Suprimir”.

HACIENDO CLIC EN LA PRIMEIRA CELULA

Er FOLLCWY ERC

SLANE

hlq =TER
IMTEGER
DIRECTICN

[ ]
y vy YT

Same

EM  STOP  EMO

12000.00 M ODECELERATICN
Kill-motion| W MODE

ARRASTRANDO HASTA LA ULTIMA CELULA

Er FoOLLCWY ERC

SLAVE
MEETER
INTEGER
DIRECTION

—— O
r vy Yoy

Same

Ern  STOP ENO

1200000 | | DECELERATICN
Kill-motion | W kEDE

s

SOLTANDO EL BOTON IZQUIERDO DEL RATON
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Er FOLLOWY ERNC

12000.00
Hill-rmiction

Moviendo Células

1. Seleccionar las células! 62 deseadas.

2. Clic con el botén izquierdo del ratén en una de las células seleccionadas y arrastrar hasta la célula
deseada.

HACIENDO CLIC EN UNA CELULA SELECCIONADA

380000

12000.00
3000.00
1500.00
Relative

ARRASTRANDO HASTA LA CELULA DESEADA

3a00a.0
12000.00
3000.00
1500.00
Felative |, ENES

SOLTANDO EL BOTON IZQUIERDO DEL RATON




64

WLP V10.00 mE[I

4.3

Relative

Colando Células

1. Seleccionar las células| 671 deseadas.
2. Copiar| 28 o Cartar| 217 las células para el area de transferencia.
3. Activar el comando Pegar| 21",

] 1 2 3

4. Clic con el bot6n izquierdo del rat6n en la posicion deseada.
5. Clic con el boton derecho del ratén para finalizar la operacién.

Monitoreo

Introduccion

El monitoreo on-line es hecho a través de la puerta de comunicacion de la tarjeta, de la misma manera que el
programa Ladder es cargado para la tarjeta. O sea, una vez que el programa ladder es compilado y cargado,
es posible a través de la puerta de comunicacion utilizar el programa WLP para representar grafica y
numéricamente el estado 16gico del programa ladder.

A través del monitoreo "on-line" por la computadora, es posible visualizar los estados l6gicos de contactos y
bobinas del programa "ladder" bien como el valor numérico actual de marcadores de word, float y
parametros del drive y de la tarjeta.
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5.2

5.3

Toolbar
FIGURA :

S82m| S el 4[58 2N o B

En esto toolbar estan todas las funciones relativas al monitoreo on-line que son:

El - MONITOREO DEL LADDER

ﬂl - MONITOREO DE VARIABLES

ﬂl - TREND DE VARIABLES

El - MONITOREO DE ENTRADAS Y SALIDAS
@ - MONITORING DE PARAMETROS VIA [HM

Todas las funciones del monitoreo on-line pueden ser utilizadas individualmente o en conjunto, o sea, todas
utilizan el mismo canal de comunicacién con la tarjeta de forma compartidas. Cuanto méas funciones de
monitoreo estuvieren siendo utilizadas, mas informaciones estaran siendo requeridas de la tarjeta, tornando
el monitoreo més lento en funcidn de eso.

Monitoreo del Ladder
Después del programa ladder compilado y cargado en tarjeta, es posible monitorear el ladder presionando el

boton de monitoreo on-line El En esto momiento, el WLP buscara establecer la comunicacion con la
tarjeta, probando la comunicacion con la misma, si la comunicacion estuviera OK el siguiente mensaje
aparecera en el status bar, que esta en la parte inferior del WLP, conforme figura a seguir:

Serial port 1 open successul,

En esta misma barra existira un indicador tipo LED, de color azul, que quedara pestafieando indicando que

la comunicacién esta operando - .

Caso en esto instante ocurra alguna falla de comunicacidn, una caja abrira con la informacién de la falla y
posible solucién, y el monitoreo on-line seré desactivado.

Una vez estando el monitoreo on-line activo, todas las herramientas de edicion quedaran desactivadas, y la
ventada de edicion presentara el estado l6gico del programa en ladder. Para desactivar el monitoreo on-line,
basta presionar el botén de monitoreo on-line nuevamente.

A seqguir sera descripto la representacion grafica del estado ldgico para contactos y bobinas en monitoreo
on-line :

_l I_ CONTACTO NORMAL ABIERTO CONDUCIENDO
_l I_ CONTACTO NORMAL ABIERTO NO CONDUCIENDO
|r‘ | CONTACTO NORMAL CERRADO CONDUCIENDO

|r‘ | CONTACTO NORMAL CERRADO NO CONDUCIENDO
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_( )_ BOBINA ENERGIZADA

_( )_ BOBINA DESENERGIZADA

_m_ BOBINA NEGADA ENERGIZADA

_m_ BOBINA NEGADA DESENERGIZADA

_(S)_ BOBINA SETA ENERGIZADA

_(S)_ BOBINA SETA DESENERGIZADA

_(R)_ BOBINA RESETA ENERGIZADA

_(R)_ BOBINA RESETA DESENERGIZADA

_(P)_ BOBINA TRANSICION POSITIVA ENERGIZADA
_(P)_ BOBINATRANSICION POSITIVA DESENERGIZADA
_(N)_ BOBINA DE TRANSICION NEGATIVA ENERGIZADA

_(N)_ BOBINADE TRANSICION NEGATIVADESENERGIZADA

iNOTA!

El lenguaje utilizado para describir el funcionamiento del "Ladder" hace una analogia a un circuito eléctrico
con contactores y sus respectivos contactos. Cuando un contacto en el "Ladder" es dicho en estado de
conduccion, se refiere a la capacidad del mismo de estar dando continuidad (secuencia de Idgica) para la
préxima fase del programa.

Da igual manera, una bobina "energizada" tiene en la l6gica del programa, sus contactos:

- Normalmente Abiertos - NA: en conduccion;

- Normalmente Cerrados - NF: sin conduccidn.

A seguir se presenta un ejemplo de monitoreo "on-line" en el "Ladder", utilizando 4 entradas digitales
(representando cada una por un contacto del tipo NA o NF) y 4 bobinas:
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lE1 WEL

Tl 2 2

w4 {

lE3 S

=l -

alEd Y

i -

La figura anterior presenta la sefializacion grafica del estado légico de 4 entradas digitales cuando
desatibadas, o sea, cuando no hubiera sefial en sus bornes.

Aquellas DI's asociadas a los contactos del tipo NA indican no conduccién y aquellas asociadas a los
contactos del tipo NF indican conduccién.

Las bobinas normales estaran energizadas si el contacto ligado a ellas permitir conduccion, o sea, si la
entrada de la bobina fuera igual a 1.

Las bobinas del tipo negadas presentan como energizadas apenas cuando el contacto ligado a ellas no
estuviera conduciendo, o sea, si la entrada de la bobina fuera igual a 0.

En la figura seguinte las entradas digitales estan activadas, con 24Vcc aplicado en sus bornes. Conforme la
sefializacion, el estado légico de los contactos serd el inverso del presentado en la figura anterior (NA=
conduce y NF=no conduce).

0 1 2 3 4 3 & ) 2 9

lX1 tE

WlX2 wQE2

A {

el XS S

Hi =

oI5 i
7 | .1' f /)_

Ahora los estado légico de los contactos y bobinas son exactamente el contrario de los anteriores.
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5.4

Monitoreo de Valores Numéricos en el Ladder

Cuando utilizamos bloques de funcion en el ladder, como los bloques SCURVE y TCURVE, utilizamos
variables numéricas con marcadores de word, marcadores de float y pardmetros del drive o de la tarjeta.El
monitoreo de estas funciones es hecha con el clic del ratén en el conector relacionado a la variable numérica.

Por ejemplo, para monitorear el tiempo actual de un temporizador que estd en el marcador de word
%MW6000, conforme figura 5.6, clic con el ratén en la posicidn indicada por la figura 5.7 y la ventana que
indicaréa el valor de la variable aparecera (Figura 5.8).

0

Xl tahE2001 SelIE2000

1 | | {
[ I/‘I IN TON ] {
1500 MPT ET ¥ 2sRIWE000

ET |t g

X1 eblE2001 M EZ000
) | 505 ;

|
[ I/1 I TON @ ’4( {
1500 HFT ET Wa000

La caja de monitoreo puede ser posesionada en cualquier local de la ventada de edicion del ladder, para esto
es suficiente presionar en la caja, manteniendo el botdn del ratdn presionado y arrastrarla para la posicion
deseada.

1500 bir_______,__-ﬁz' AN WIE000

Figure - Monitoring box repositioned.

Para borrar la caja de monitoreo, es suficiente presionar en la misma, de modo a seleccionarla y después
presionar la tecla DEL.

IN TOM L
1500 MPT B b ARO00

T

Figure - Monitoring box selected.
Para quitar la seleccion basta presionar la tecla ESC.

Para modificar el formato de monitoreo de la caja de monitoreo clic con el botén derecho sobre la misma
que el siguiente menu aparecera:
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5.5

5.6

N TOH !
WET i HMWE000
W Signed

Mok Signed

w Decimal
Hexcadecimal
Binary

Figura - MENU FORMATO

En ese menu es posible elegir las siguientes opciones:
- Con Sefial

- Sin Sefal

- Decimal

- Hexadecimal

- Binario

También es posible seleccionar el formato de monitoreo para todas las cajas de monitoreo de la pagina
corriente, para eso verifique en ese “help” en la opcién Menus - Comunicacion - Configuracién Monitoreo
Online.

Escrita de Variables en el Ladder

Si el monitoreo on-line estd activo, es posible escribir valores en variables del tipo marcador de bit,
marcador de word, marcador de float, marcador de bit de sistema, parametro del usuario, pardmetro del
sistema y salidas digitales.

Para escribir en variables utilizadas en contactos o bobinas, solamente es necesario presionar dos veces
sobre el mismo, para escribir en variables utilizadas en bloques de funcion hace falta solamente presionar
dos veces en el conector de la variable, de acuerdo con la siguiente figura.

442000 o
Hi—

Después de presionar dos veces la siguiente figura surgira.

1500 K

%MX2000 X

W alue IE— ﬂ

En esta caja débese escribir el nuevo valor y confirmar a través del boton.

Monitoreo de Variables

A través de la ventana de monitoreo de variables es posible verificar el estado de las variables utilizadas en
el programa "Ladder" independiente de estar o no monitoreando el "Ladder". Para cargar esta ventana basta

presionar el botén de monitoreo de variables ﬂl De la misma manera que en el monitoreo on-line,en esto
momiento el WLP buscara establecer la comunicacién con la tarjeta, probando la comunicacién con la
misma y efectuard las mismas operaciones anteriormente descriptas.

La ventana de monitoreo de variables tiene el siguiente specto:
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WLP ¥ariables Monitoring
File Help

Symbol | Type Address Walue |
Ingert

Para insertar nuevas variables, presionar el botén insertar y el siguiente dialogo aparecera:

Insert Variable b__<|
e [ ~ |
Address |
Sumbol |

(] 4 | Cancel

En esto dialogo, basta elegir el tipo, direccién y un simbolo representativo. En el ejemplo a seguir, serad
seleccionado el marcador de word %MW®6000:

Insert Variahle

Type |5’£MW’: word Marker j

iddress |E|:||:||j

Symbol [ Time]

(] 4 | Cancel

Al presionar el botén "OK" la variable sera presentada ya en la ventana de monitoreo de variables:




mE[I Monitoreo 71

5.7

tmp.mv - WLP Variables Monitoring

File Help
Symbaol | Type | Address Walue |
Time1 b WwWord Marker 000 1500 Inzert

E dit

fTite

Delete

e

p Diown

o
H

En esto momiento el nimero insertado en la columna denominada "valor”, corresponde al valor real de la
referida variable adquirido de la tarjeta a través de la comunicacién.

En esta caja también es posible, editar la referida variable, borrar la misma, cambiarla de posicion, hacia
arriba y hacia abajo.

A través del menu Archivo que esta en el corner superior izquierdo de la ventana es posible guardar y abrir
las configuraciones de las variables creadas.

Si la caja de monitoreo de variables esta activa y configurada esposible escribir valores en variables del tipo
marcador de bit, marcador de word, marcador de float, marcador de bit de sistema, pardmetro del usuario,
parametro de sistema y salidas digitales.

Para escribir en variables es necesario seleccionar con el raton la variable a ser escrita y presionar en el
botdn™'escribir" o presionar dos veces sobre la variable que se desea escribir. Después de hecho esto, la
siguiente caja surgira:

SMWe000

En esta caja débese escribir el nuevo valor y confirmar en el boton.

Trend de Variables

A través del dialogo de “'trend de variables", es posible verificar el estado de variables utilizadas en el
programa ladder independiente de estar o0 no monitoreando el ladder, de manera gréafica semejante a un

plotter de penas. Para cargar esto dialogo basta presionar el botén de trend de variables %E] .
El dialogo de trend de variables tiene el siguiente aspecto:
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I WILP Yariables Trend

Ele Graph Help
Cursor : 19:42:33.000
j 1 1 j ]
15:41:33.000 19:41:48.000 13:42:03.000 1%:4218,000 159:42:33.000
Colar | Symbol Type | Address | Min Max Cursor val | Actual Yal | ”~
.

Todas las configuraciones relacionadas al trend de variables, estan en el ment Grafico conforme figura a
sequir:

Skart Trend 3
v Stop Trend u]
Pause Trend p

Disable Read Cicle Correction
Configure

‘Wariable 1
‘ariable 2
‘ariable 3
‘ariable 4
‘ariable 5
‘ariable 6

El trend de variables tiene una operacidn un poco diferente de las otras citadas anteriormente, para utilizarlo
s necesario seguir la secuencia citada abajo:

1° Configurar el gréfico a través de la opcion "Configure™.

2° Configurar las variables que seran plotadas a través de las opciones "Variable 1 a 6".

3° Empezar el trend a través de la opcién "Start Trend".

Configuracion del Trend
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Trend Time Base _DK
Fead Cicle

1 |Secund [5] j Cancel
Trend ¥ Axiz
Scale
| E0 |Secnnd [5) j

En esto dialogo es posible seleccionar el ciclo de lectura de las variables que corresponde al intervalo de
tiempo entre cada lectura de las variables seleccionadas. Escala del eje X que corresponde a la cantidad de
tiempo que sera posible visualizar en el grafico.

Configuracion de Variables
Insert Variable E|

e [ - |

Address ||:|

Symbal |

Finimun |E|

b axirriuin ||:|

ak | Cancel | Remove

En esto dialogo es suficiente elegir el tipo, direccion, un simbolo representativo, minimo, maximo y color de
la variable. En el ejemplo a seguir, sera seleccionado el marcador de word %MW6001:

Insert Variable b—q

Type |5’£MW’: whord Marker ﬂ

iddress ||3|:||:|1

Symbol [ Time

tinimun |EI

b awirnun |2|:||:||j

0k | Cancel | Remove

Al presionar el botén OK, el dialogo de trend de variables quedara de la siguiente manera:
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W WLP Yariables Trend

File @raph Help
Curgor : 19:42:33.000
20000 : : : i
15000 : : i |
10000 | i i ! |
so00 | ; ; ; |
oo | e e | |
15:41:33.000 19:41:48.000 19:42:03.000 19:42:18.000 19:42:33.000
Colar | Symbol Type | Address | Min Max Cursor val | Actual Yal | ”~
Time1 Faln: Wiord Marker &001 0.0 Z2000.0 Il
s

Empezar el Trend

Al presionar la opcién "Start Trend", de la misma manera que en el monitoreo on-line, en esto momiento el
WLP buscara establecer la comunicacion con la tarjeta, probando la comunicacion con la misma y efectuara
las mismas operaciones anteriormente descriptas. Una vez establecida la comunicacion, el trend va a
adquirir las variables conforme el ciclo solicitado y disefiara las mismas en la pantalla, conforme figura a
seguir:
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5.8

IR WLP Yariables Trend

Eile  &Graph  Help
Curgor : 19:57:04.000
20000 : : : i
1500.0 : ; ; |
10000 | i i |
R00.0 : ; : : |
oo | e e | |
153:56:54.000 19:56:56.500 19:56:59.000 19.57-01 500 19:57:04.000
Scan: 0.203:
Colar | Symbuol Type | Address | Min Max Cursor val | Actual Yal | ”~
Timel W Waord Marker 6001 0.0 2000.0 1140 1140
| w

En esta caja también es posible, editar la referida variable y borrarla.
A través del mend Archivo que esté en el corner superior izquierdo de la ventana es posible guardar y abrir
las configuraciones de "trend" ademas de imprimir el "trend" en cuestion.

Monitoreo de Entradas/Salidas

A través del dialogo de monitoreo de entradas/salidas, es posible verificar el estado de las entradas y salidas
digitales de la tarjeta y del drive. Para cargar esto dialogo, presionar el botén de monitoreo de

entradas/salidas El

De la misma manera que enel monitoreo on-line, en esto momiento el WLP buscaréa establecer la
comunicacion con la tarjeta, probando la comunicacion con la misma, y efectuara las mismas operaciones
anteriormente descriptas

El dialogo de monitoreo de entradas/salidas tiene el siguiente aspecto:

PLC1, PLC2e POS2:
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WLP [0 Monitoring

Inputs
D (] D3 D4 D5
o e N ™
Dirive [nputs

0 @ 9 9w @

Outputs
om ooz Do3 Do4 Dbos

¢ @ @ 9 @

Dnive Outputs
Dot DOo10z2  DO103

ohm Doz 003 Do D05

DIE

@

DI10&

@

DOos

@

DIz Dla ]

0 @ @

SOFTPLC CFW-11 :

WLP [#0 Monitoring

Inputs
D (] D3 D4 D5

0 @ 9 9w @

Expanzion Inputs
oI7 Dlg bl bio bl

0 @ 9 9w @

Outputs
Dol ooz Do3
@ @ @

Expansion Dutputs
Do4 Das Dog Dov (k]

0 @ 9 9w @

DIE

@

bz

@

Dog

DH3 D4
@ @
DO10 DOTY
@ @

SOFTPLC SSW-06 :

WLP Monitoracdo de EfS

Inputs
(]} Diz DI3 DI4 DI
@ @ @ @ @
Outputs
Dol ooz Do3
@ W @

DIg

PLC11-01 y PLC11-02:
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5.9

WLP I/0 Monitoring

Inputs
Dim Doz D03 DI04 D05 DNos Doy D10z D03

¢ @ 9 9 9w 9w 9 v e

Dirive [nputks
(]} (]} bI3 Dl4 0I5 DIE
@ W 1 R @ W
Outputs

DO DOoM0Z  DO103 DO104 DO705 - D006

¢ @ 9 9 9

Dnive Outputs
oot Doz Doz
) ) @

SRWO01-PTC y SRWO01-RCD :

WLP 1/0 Monitoring

Inputs
D Dz (]} D14
) ) W W
Outputs

0ot Doz bo3 Lo4

0 @ 9 v

Las entradas/salidas activas aparecen en verde, las inactivas en gris.

Monitoreo via IHM
A través de la ventana de monitoreo via IHM es posible monitorear y editar los valores de los pardmetros.

Para cargar esta ventana basta presionar el botén de monitoreo via IHM @ De la misma manera que en el
monitoreo online, en este momento el WLP intentard establecer la comunicacién con la tarjeta testando la
comunicacién con la misma y efectuara las mismas operaciones anteriormente descritas.

El blogue de monitoreo via IHM tiene los siguientes aspectos:
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X

Hil
Pardmetro

|E :I lﬁ.ccess to Paramneters
Actual Value . |0

Fange: 0...939

1] | Send

5.10 Force Inputs/Outputs

A través de la ventana forzar entradas / salidas es posible forzar valores en las entradas / salidas de la tarjeta

B L]
y del drive. Para cargar esta ventana basta presionar el boton forzar entradas / salidas I\ . Del mismo modo
que en el monitoreo online, en este momento el WLP tentara establecer la comunicacion con la tarjeta
chequeando la comunicacion con la misma y efectuara las mismas operaciones mencionadas anteriormente.
La caja de forzar entradas / salidas tiene el siguiente aspecto:

SOFTPLC CFW-11 :

Force Inputs/Outputs

Digital Inputs [%1x]

1 2 3 4 5 B o8 9 10 11 12 13 14
Enable: I T T " [T [ - r rrr
¥ @ 9 @ & @ 4 @ & @ & @ @ I
vawe: T T T T T T - r rrr
¥ @ 9 @ & @ 4 @ & @ & @ @ I
Digital Outputs [Z0]
1 2 3 4 B B 7 8 19
Enable: [ [ [ H B N B B [
& @ 2 4 @ & @ @ & @
walbe: [ [ [ rrrrrr
& @ 2 &4 @ & @ @ @
Analog Inputs [0 Analog Dutputs [EEW]
Enable Walue Enable Walue
w1 '; Zw ';
2wz '; [ [ 2AWZ - '; [ (.
w3 '; ZW3 ';
Zl4 '; [ [ 2w - '; [ (.

Apply | Cloze
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PLC11-01 y PLC11-02:

Force Inputs/Outputs

Digital Inputs [%13]
1 2 2 4 5B B 101 102 103 104 105 106 107 108 109
Enable: [ T [ [ I [ - rr r
@ @ 9 @ 9 9 I T T T~ T~ B~ T |
Vawe: I T T T T T - rr r
¢ 9 9 9 9 9 ¥ 9 9 9 9 9 9 9
Digital Outputs [Z0]
1 2 3 101 102 103 104 105 106
Enable: T [T I - rrr
¥ @ @ @ @ @ 9 @ 9
vale: [ [ [ T r rr
& 9 @ @ @ @ @ 2 9
Analog Inputs [ZMw] Analog Outputs [Z0W)
Enable Walue Enable Walue
s T saw: T
=] =1
zhwz: [ zawz: [
=] =1
ot T ot [
=] =
awitoz: T
~
Apply | Cloze ‘

IMPORTANTE
* Somente disponivel para SoftPLC do CFW-11 e PLC11-01.

5.11 General Information (Online)
A través de la ventana de informaciones generales (online) es posible monitorear el estado general de la

tarjeta. Para cargar esta ventana basta presionar el botdn de informaciones generales ﬂ Del mismo modo
que en el monitoreo online, en este momento el WLP tentara establecer la comunicacion con la tarjeta
chequeando la comunicacién con la misma y efectuara las mismas operaciones mencionadas anteriormente.

La caja de informaciones generales (online) tiene el siguiente aspecto:
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General Information (online)

General Information
E quipment Cornected: ‘PLCH-D'I W1.00
Equipment Status: |5: Frogram Bunning
San Cycle [ma): |D.3 s
Ladder Froject: |a1 _bin
Project Authar: tw‘eg Autamagino
Project Date: |21 0272008
Project Time: 0938 44
Commatids
Run ‘ Delete

5.12 Parameters Value Table

Consiste en una herramienta que permite leer los valores contenidos en los pardmetros de la tarjeta, o sea,
del P750 al P899, a través del boton "Upload". También es posible transferir los valores contenidos en la
lista para la tarjeta a través del boton "Download". Esta lista de valores puede ser guardada en un archivo o
cargada de un archivo ".par".

Sigue abajo un ejemplo de un proceso de lectura de los valores de los parametros.

Upload

Reading P43 - B2%

‘ Cahcel |

abela de Parametros

Pargmetra | Walar | ~ Upload ..

E;E.ID :IIED B Download ...

P52 0

F7a3 0

P54 0 Carregar ...

F755 a Salvar ..

P56 1

P?R7 1]

78 g w Fechar
Editar ... Deletar |
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Communications

6.1 Vision General

Comunicacion :

M&%@
Upload| s6
Monitoreo del | adder|es
Monitoreo de Valores Numéricos en el | adder| e
Escrita de Variables en el | adder| 697

. -, I ’?Q‘ﬁ
Trend de Variables/ 71
Monitoreo de Entradas/Salidas| 751
Monitoreo via IHM| 77
Tabla de Valores de los Pardmetros | 80
Cable Serial| a1
Configuraciones| 59 -
Instalando/Quitando Driver USBI| &2

6.2 Serial Cable

XC7 Connector Function Specification
1 SVDC | 5SVDC supply Current capacity: S0mA
2 RTS Request to send
3 GND  |Reference
4 RX Receives
5 GND Reference
6 TX Transmits

CONEXION
La figura abajo presenta como debe ser hecha la conexion via RS-232 (punto a punto) entre el PC y el drive.

A - cable para RS-232
B - conector RJ11
D - Drive WEG

CABLE
La figura abajo identifica las partes del cable utilizado para la conexion via RS-232 (punto a punto).
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36 2(RRD) -4 5 (GND)
ﬁ ! :
ES: TR
s Dy S —— T
T—Ei A, C—T 3 (TAD

A — Cable plano de 6 vias (se utiliza solamente los terminales 2, 3 y 5 del conector DB9);
Longitud maximo 10 m
B - conector X4 (6x6)
C - conector DB9 hembra
Senal PC (DB9) Drive (XC7)
RXD 2 6
TXD 3 4
GND 5 5

6.3 Instalando/Quitando Driver USB

INSTALACION

Le procedimiento abajo explica el método para instalar el driver USB en la computadora (PC), para
establecer la comunicacion entre el PC y el drive por el puerto USB. Lea con cuidado antes de iniciar los
ajustes de hardware/software.

» Cierre todas las aplicaciones en su PC. Si usted esta usando un software antivirus o firewall, cerrarlos (o
deshabilite sus funciones).

* Luego que se conecta el drive a la puerta USB del PC, el Windows encontrard un nuevo hardware. El
Asistente para adicionar nuevo hardware iniciara. El sistema operacional solicitara los drivers necesarios.
Elija Instalar de una lista u local especifico (Avanzado) y clic en Avanzar.

» Certifiquese que las cajas Procurar el mejor driver en estos locales y Incluir estos locales en la procura
estén ambas seleccionadas.

* Clic Procurar. Ahora usted precisa especificar la direccion del driver. Pasta "C:\Weg\WLP VX.YZ
\DRIVER_USB" contiene el driver. Elija eso y clic Avanzar.

« Si la direccién que usted especifico esta correcta, Windows encontrara los drivers y continuara con la
instalacion.

* Luego que el Windows termine de instalar los drivers necesarios, sera presentado una ventana indicando
que el asistente ha terminado de instalar el software. Clic el Concluir para completar el proceso de
instalacion.

iNOTA!
"C:\Weg\WLP VX.YZ\" es la carpeta donde fue instalado el WLP.

COMPROBANDO LA INSTALACION

Usted puede comprobar se la instalacion fue bien sucedida en el administrador de dispositivos (el drive
precisa estar conectado al PC).

» Para ejecutar es administrador de dispositivos, clic Iniciar, clic Ejecutar, digite devmgmt.msc, y entonces
clic OK. El administrador de dispositivos también puede ser accedido por Configuraciones > Panel de
Control > Sistema > Hardware > Administrador de Dispositivos.

* En el administrador de dispositivos, proximo al fin del listado usted deberia encontrar la entrada USBIO
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7.1
7.1.1

controlled devices conteniendo WEG USBIO R02. Eso indica que la instalacion fue realizada con suceso.
QUITANDO

* Conecte el drive al PC.

» Abra el administrador de dispositivos y expanda la entrada USBIO controlled devices haciendo clic en la
sefial +.

» Ahora clic con el botén derecho en WEG USBIO R02 y seleccione Desinstalar.

» Confirme quitar haciendo clic en OK.

» Windows desinstalara el driver y usted podra desconectar el drive del PC.

Reconectando el drive empezara nuevamente el proceso de instalacion descrito anteriormente en Instalando
USB Driver.

Lenguaje

Introduccion
Estructura del Elemento
CONTACTO

—

Un contacto es un elemento Booleano que transfiere el valor para el link horizontal en el lado derecho, que
es igual al E Booleano del valor del link horizontal en su lado izquierdo con una funcion apropiada de una
entrada, salida y memoria variable Boolena asociada. El contacto no modifica el valor de la variable
Booleana asociada.

BOBINA

—{

Una bobina es un elemento Booleano que transfiere el valor contenido en su entrada para su salida y guarda
el valor corriente. Elle solo puede ser usado como siendo el Gltimo elemento de la logica.

BLOQUE DE FUNCION

Un bloque de funcién (FB) es parte de un programa de control que esta empaquetado para poder ser
utilizado en diferentes partes de un mismo programa o en programas diferentes. EI FB suministra una
solucion de software para algunos problemas pequefios, tanto como la creacién de un pulso de temporizador,
0 puede suministrar el control para una pieza mayor de una instalacion o maquina, como por ejemplo, el
control de una valvula de presion.

Comparaciones fueran hechas entre los FB y los objetos encontrados en programaciones orientadas por
objetos, més el concepto puede ser mas claramente entendido por la analogia con el hardware. En muchos
casos, el FB puede ser comparado con circuitos integrados.
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Function Block Integrated Circuit

—EN MMM ENO- = b

b i s P

) o x| F

s 4 5] F

" [ = p

= P

Input Parameters Qutput Parameters d b

EN - variable booleana, indica se la operacion definida por una funcién puede ser ejecutada o no.
ENO - variable booleana, indica se las operaciones son ejecutadas con suceso o no.
En resumo, estas entradas Booleanas permiten el flujo de potencia a través del bloque.

7.1.2 Tipos de Elementos

La tabla a seguir trae los tipos de elementos que pueden ser utilizados en la programacion, sus rangos de
direccion y la cantidad disponible de los mismos en cada modelo de la tarjeta al cual el WLP pode ser
aplicado:

PLC1, PLC2, POS2, SOFTPLC CFW-11y SOFTPLC SSW-06:

TARJETAS
PLC1V2.0X PLC2 V1.5X POS2 V1.6X SOFTPLC V2.0X | SOFTPLC V1.4X
Tipo CFW-09 CFW-09 SCA-05 CFW-11 SSW-06
Cantid Cantid Cantid Cantid Cantid
Rango ad Rango ad Rango ad Rango ad Rango ad
Marcadores de |%MX1000] 672 |%MX1000| 672 [%MX1000| 672 - - - -
Bit Retentivos |%MX1671 %MX1671 %MX1671
Marcadores de |%MX2000| 1308 | %MX2000| 1308 | %MX2000| 1308 | %MX5000| 1100 [ %MX5000( 1100
Bit Volatiles [%MX3407| %MX3407 %MX3407 %MX6099 %MX6099
Marcadores de | %MW600{ 100 |%MW6000| 100 |%MW6000| 100 - - - -
Word 0 %MW6099 %MW6099
Retentivos | %MW609
9
Marcadores de | %MW700| 650 |%MW7000| 300 |%MW7000| 650 |%MW8000| 200 [%MWB8000| 200
Word Volatiles 0 %MW7299 %MW7649 %MW8199 %MW8199
%MW764
9
Marcadores de | %SXO0 2 %SX0 4 %SX0 3 %SX3000 | 21 [ %SX3000| 21
Bit de Sistema | %SX2 %SX3 %SX3 %SX3040 %SX3030
@ylory
Marcadores de | %SWO 7 %SWO0 8 %SWO0 7 | %SW3000f 3 |%SwW3003| 2
Word de %SW7 %SW7 %SW7 %SW3002 %SW3005
Sistema(d)[ o1

Marcadores de [%M95000] 25 [ %M95000| 25 %M95000 25 - - - -
Float Retentivos|%MF9524 %MF9524 %MF9524

Marcadores de |%MF9000[ 175 | %MF9000| 175 | %MF9000 | 175 | %MF9000| 200 - -
Float Volatiles |%MF9174 %MF9174 %MF9174 %MF9199

Parametros del | %UW800( 100 | %UWS800| 100 | %UWS800 [ 100 |%UW1010| 40 | %UW952 | 18
Usuario %UW899 %UW899 %UWB899 %UW1049 %UW969
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TARJETAS
PLC1V2.0X PLC2 V15X POS2 v1.6X SOFTPLC V2.0X | SOFTPLC V1.4X
Tipo CFW-09 CFW-09 SCA-05 CFW-11 SSW-06
Rango ngg'd Rango Ca;r:jtld Rango Ca;r:jtld Rango Ca;r:jtld Rango Ca;r:jtld
Parametros del | %PW750| 50 %PW750 50 %PW750 50 %PWO0 1100 %PWO0 951
Sistema %PW799 %PW799 %PW799 %PW1009 %PW950
Parametros del [ %PDO 750 %PDO0 750 %PDO0 750 - - - -
Drive %PD749 %PD749 %PD749
Entradas %I1X1 9 %I1X1 9 %IX1 9 - - - -
Digitales %1X9 %1X9 %I1X9
Proprias
Entradas %I1X101 6 %I1X101 6 %1X101 6 %IX1 14 (3) %IX1 6
Digitales del | %I1X106 %I1X106 %I1X106 %IX14 [oth %I1X6
Drive
Salidas %QX1 6 %QX1 6 %QX1 6 - - - -
Digitales %QX6 %QX6 %QX6
Proprias
Salidas %QX101| 3 %QX101 %QX101 3 %QX1 |11(3)| %QX1 3
Digitales del | %QX103 %QX103 %QX103 %QX11 | [ey | %QX3
Drive
Entradas - - %IW1 1 %IW1 1 - - - -
Analdgicas
Proprias
Entradas %IW101 2 %IW101 2 %IW101 2 %IW1 4(3) - -
Analégicas del | %IW102 %IW102 %IW102 %IW4 [o
Drive
Salidas - - %QW1 2 - - - - - -
Analdgicas %QW?2
Proprias
Salidas %QW101| 2 %QW101 2 %QW101 2 %QW1 | 4(3) [ %QwW1 2
Analégicas del | %6QW102 %QW102 %QW102 %QW4 | oy | %QW2
Drive
USERFB %PMO 32 %PMO 32 %PMO 32 - - - -
Parameters %PM31 %PM31 %PM31
Read Words (2) - - %RWO 32 - - - - - -
[or %RW31
Write Words (2) - - %WWO0 32 - - - - - -
[o1") %WW31
Read ’@y‘;es 2 - - %RB0 32 - - - - - -
o1 %RB31
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TARJETAS
PLC1V2.0X PLC2 V15X POS2 V1.6X SOFTPLC V2.0X | SOFTPLC V1.4X
Tipo CFW-09 CFW-09 SCA-05 CFW-11 SSW-06
Cantid Cantid Cantid Cantid Cantid
Rango ad Rango ad Rango ad Rango ad Rango ad
Write ’g)ges 2 - - %WBO0 32 - - - - - -
91 %WB31
CANOpen - - %RS0 64 - - - - -
Status (2)[ o1 %RS63
CANOpen - - %WCO 2 - - - - -
Contol (2)[ e %WC1
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Address Table PLC11-01, PLC11-02, SRW01-PTC, SRW01-RCD y SCA06:

87

TARJETAS
PLC11-01 V1.4X SRWO01-PTC SCAO06 V1.0X
PLC11-02 V1.4X V4.0X
Tipo CFW-11 SRWO01-RCD
V4.0X
Rango |Cantid| Rango |Cantid| [Inicio] Qtd
ad ad [Fim]
Marcadores | %MX6100| 384 - - %MX6000| 2000
de Bit %MX6483 %MX7999 (4,1!?1%
Retentivos
Marcadores | %MX6500| 1488 | %MX6100( 1408 | %MX8000| 2000
de Bit %MX7987 %MX7507 %MX9999 (4,1!?1%
Volatiles
Marcadores | %MW8200 - - - %MW1200| 1000
de Word | %MW8399 0 (Ao
Retentivos %MW1299
9
Marcadores [%MW8400| 600 |%MW8200( 650 |[%MW1300| 2000
de Word | %MW8999 %MW8849 0 (4,1!?1%
Volatiles %MW1499
9
Marcadores | %SX3000| 25 [ %SX3000 5 %SX3064 4
de Bitde | %SX3111 %SX3006 %SX3070
Sistema(1)
[
Marcadores | %SW3300 9 %SW3300 1 %SW3404 3
de Word de | %SW3404 %SW3408
Sistema(1)
[
Marcadores | %M92000 | 200 - - [%MF16000| 500
de Float %MF9399 %MF16499 (4,1!?1%
Retentivos
Marcadores | %MF9400| 600 | %MF9000( 175 [%MF17000] 1000
de Float %MF9999 %MF9174 %MF17999 (4,1!?1%
Volatiles
Marcadores - - - - |%MD18000] 250
de Doble %MD18249| (4)[ o1
Retentivos
Marcadores - - - - [%MD19000| 500
de Doble %MD19499 (4,1!?1%
Volatiles
Parametros | %UW1300| 200 | %UWS800 | 100 | %UWS800 | 200
del Usuario | %UW1499 %UW899 %UW999
Parametros | %PW1200| 100 %PWO0 800 | %PW?750 50
del Sistema | %PW1299 %PW799 %PW799
Parametros %PDO0 1050 - - %PDO0 750
del Drive | %PD1049 %PD749
Entradas %I1X101 9 %IX1 4 - -
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TARJETAS
PLC11-01 V1.4X SRWO01-PTC SCAO06 V1.0X -
PLC11-02 V1.4X V4.0X
Tipo CFW-11 SRW01-RCD
V4.0X
Rango |Cantid| Rango |Cantid| [Inicio] Qtd
ad ad [Fim]
Digitales %1X109 %IX4
Préprias
Entradas %IX1 6 - - %IX1 3
Digitales del %IX6 %IX3
Drive
Entradas - - - %I1X101 36
Digitales del %1X312
Expansion
Salidas %QX101 6 %QX1 4 - -
Digitales %QX106 %QX4
Proprias
Salidas %QX1 3 - - %QX1 1
Digitales del | %QX3 %QX1
Drive
Salidas - - - - %QX101 18
Digitales del %QX306
Expansién
Entradas %IW101 1 - - - -
Analdgicas
Préprias
Entradas %IW1 2 - - %IW1 1
Analdgicas %IW2 %IW1
del Drive
Entradas - - - - %IW2 1
Analdgicas %IW?2
del Expansion
Salidas %QW101 2 - - - -
Analégicas | %QW102
Proprias
Salidas %QW1 2 - - - -
Analdgicas %QW?2
del Drive
Salidas - - - - - -
Analbgicas
del Expansion
USERFB %PMO 32 %PMO 32 %PMO 32
Parameters | %PM31 %PM31 %PM31
Read Words | %RW4200| 100 - - - -
@y | %RWA4299
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TARJETAS
PLC11-01V1.4X | SRWO1-PTC SCAO06 V1.0X -
PLC11-02 V1.4X V4.0X
Tipo CFW-11 SRWO01-RCD
V4.0X
Rango |[Cantid| Rango |Cantid| [Inicio] Qtd
ad ad [Fim]
Write Words | %WW4600| 100 - - - -
@)y |%WWA4699
Read Bytes | %RB4400 | 100 - - - -
@)efy | %RB4499
Write Bytes | %WB4800( 100 - - - -
@) | %WB4899
CANOpen | %RS4000 | 128 - - - -
Status (2)[ 9| %RS4127
CANOpen |%WC4136| 2 - - - -
Contol (2)[ 91 %WC4137

Address Table CFW700, CFW701, CTW900:
CARTOES / EQUIPAMENTOS

DATA TYPE : CFW700 : CFW701 : CTW900
[First] Qtd [First] Qtd [First] Qtd
[Last] [Last [Last
Retentive Bit - - - - - -
Markers
Volatile Bit %MX5000 1100 %MX5000 1100 %MX5000 1100
Markers %MX6099 %MX6099 %MX6099
Retentive Word - - - - - -
Markers
Volatile Word %MX8000 200 %MX8000 200 %MX8000 200
Markers %MX8199 %MX8199 %MX8199
System Bit %SX3000 23 %SX3000 23 %SX3000 28
Markers (1)[ 91|  %SX3040 %SX3040 %SX3040
System Word %SW3000 13 %SW3000 13 %SW3000 8
Markers (1)[ o1 %SW3024 %SW3024 %SW3010
Retentive Float - - - - - -
Markers
Volatile Float | %MF9000 200 %MF9000 200
Markers %MF9199 %MF9199
Retentive Double - - - - - -
Markers
Volatile Double - - - - - -
Markers
User Parameters| %UW1010 50 %UW1010 90 %UW1010 50
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%UW1059

%UW1059

%UW1059

System
Parameters

%PW1000
%PW1003

%PW1000
%PW1003

%PW1000
%PW1002

Drive Parameters

%PD0000
%PD0999

1000

%PD0000
%PD0999

100

%PD0000
%PD0999

100

Board’s Digital
Inputs

Drive’s Digital
Inputs

%IX1
%I1X8

%IX1
%I1X8

%IX1
%I1X8

Expansion’s
Digital Inputs

Board’s Digital
Outputs

Drive’s Digital
Outputs

%QX1
%QX5

%QX1
%QX5

%QX1
%QX5

Expansion’s
Digital Outputs

Board’s Analog
Inputs

Drive’s Analog
Inputs

%IW1
%IW2

%IW1
%IW3

%IW1
%IW4

Expansion’s
Analog Inputs

Board’s Analog
Outputs

Drive’s Analog
Outputs

%QW1
%QW?2

%QW1
%QW?2

%QW1
%QW4

Expansion’s
Analog Outputs

USERFB
Parameters

%PMO
%PM31

32

%PMO
%PM31

32

%PMO
%PM31

32

Read Words (2)
[y

Write Words (2)
[of

Read ’@y‘;es 2
91

Write Bytes (2)
[ot

CANOpen




[WEeg

Lenguaje

7.1.3

Status (2)[ o

91

CANOpen - - - -
Contol (2)[ et

(1) Mayores detalles consultar funciones de los marcadores del sistemal o1
(2) Mayores detalles consultar el manual WSCAN (Weg SoftwareCANopen Config).

(3) Con modulos de expansion

(4) La cantidad de marcadores es dinamica segun la necesidad del usuario, sino que incluia un total de 2000
bytes de memoria retentiva y 7344 bytes de memoria no volatil, que también serd utilizado para las variables

internas de los bloques.

Funciones de los Marcadores del Sistema

Funciones de los Marcadores del Sistema

- CEW-11[59
_ CEW700( "

_CEW701[ %
—CTWa00 s

PLCL o

PLC2/ o

_PLC11-01 e PLC11-02%8
_PQS2l a5
_SRWOI-PTC[%"
_SRWOI-RCD/w"
_SCAQG/ e

- SSWO06B| e

PLC1:
Marcador Funcion de Lectura

Funcioén de Escrita

%SX0 Retorno Habilitacion del Drive

Habilita Drive

%SX2 -

Reset de Error Fatal

%SX3 Alarme de la Entrada Analégica

%SWO0 Retorno Velocidad del Drive (rpm)

%SW1 Retorno Velocidad del Drive (13 bits)

%SW2 -

Genera Error del Usuario

%SW3 Retorno de Error de la Tarjeta

%SW4 | 9y -

Comando Ldgico del Drive

%SW5| 92 Retorno del Estado Logico del Drive

%SW7 Retorno Velocidad de la Referencia (rpm)

PLC2 :
Marcador Funcion de Lectura

Funcion de Escrita

%SX0 Retorno Habilitacion del Drive

Habilita Drive

%SX1 Entrada del Sensor PTC delMotor

%SX2 -

Reset de Error Fatal

%SX3 Alarme de la Entrada Analdgica

%SWO0 Retorno Velocidad del Drive (rpm)

%SW1 Retorno Velocidad del Drive (13 hits)

%SW2 -

Genera Error del Usuario

%SW3 Retorno de Error de la Tarjeta

%SW4| 92 -

Comando Légico del Drive

%SW5| 92 Retorno del Estado Légico del Drive
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Marcador Funcion de Lectura Funcién de Escrita
%SW6 Retorno Velocidad de la Entrada de Encoder )
(rpm)
%SW7 Retorno Velocidad de la Referencia (rpm) -

%SW4 Comando logico del drive (PLC1/PLC2) :
La palabra que define el comando logico es formada por 16 bits, siendo 8 bits superiores y 8 bits inferiores.
Tiene la siguiente construccion:

Bits superiores - seleccionan la funcién que se quiere accionar, cuando el bit es puesto en "1".
Bit 15 - Reset de Errores del drive;

Bit 14 - Sin funcion;

Bit 13 - Guarda las modificaciones del parametro P169/P170 en la EEPROM,;

Bit 12 - Comando Local/Remoto;

Bit 11 - Comando Jog;

Bit 10 - Sentido de giro;

Bit 9 - Habilita General,

Bit 8 - Gira / Para.

Bits inferiores - determinan el estado deseado para la funcién seleccionada en los bits superiores,
Bit 7 - Reset de Errores del drive: siempre que pasar de 01,provocara el reset del drive; usando en la
presencia de errores (excepto E24, E25, E26 y E27).

Bit 6 - Sin funcidn / deteccion de STOP. No es necesario accionar el bit superior correspondiente, mirar
descripcion del parametro P310);

Bit 5 - Guarda P169/P170 en la EEPROM: 0 = Guarda, 1 = No Guarda;

Bit 4 - Comando Local/Remoto: 0 = Local, 1 = Remoto;

Bit 3 - Comando Jog: 0 = Inactivo, 1 = Activo;

Bit 2 - Sentido de Giro: 0 = Antihorario, 1 = Horario;

Bit 1 - Habilita General: 0 = Deshabilitado, 1 = Habilitado;

Bit 0 - Gira/Para: 0 = Parar, 1 = Girar.

“NOTAS!

- El drive solamente ejecutara el comando indicado en el bit inferior si el bit superior correspondiente se
encuentra con el valor 1 (uno). Si el bit superior se encuentra con el valor 0 (cero), el drive ir4 despreciar el
valor del bit inferior correspondiente.

- Cuando P221=11 (referencia local via PLC) y modo local o0 P222=11 (referencia remota via PLC) y modo
remoto, los bits 0 y 2 (Gira/Para y Sentido de Giro) no tendran funcién. En ese momento el comando
Gira/Para y Sentido de Giro es exclusivo de los bloques de funciones de movimiento y posicionamiento de
la tarjeta PLC. En esa situacidn la referencia de velocidad entrara en la referencia total del drive, haciendo
con que los parametros de rampa P100, P101, P102 y P103 no tengan funcion, y las rampas sean generadas
por los blogues de funciones de movimiento y posicionamiento.

- Cuando P224=4 (Gira/Para local via PLC) y modo local 0 P227=4 (Gira/Para remoto via PLC) y modo
remoto, el Bit "1" del comando légico y el marcador de bit de sistema %SXO0 tiene la misma funcion,
habilitar el drive.

%SWS5 - Retorno del estado l6gico del drive (PLC1/PLC2) :
La palabra que define es estado légico es formada por 16 bits, siendo 8 bits superiores y 8 bits inferiores.
Tiene la siguiente construccién:

Bits superiores - indican el estado de la funcién asociada
Bit 15 - Error activo: 0 = No, 1 = Si;

Bit 14 - Regulador PID: 0 = Manual, 1 = Automatico;
Bit 13 - Subtension : 0 = Sin, 1 = Con;
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Bit 12 - Comando Local/Remoto: 0 = Local, 1 = Remoto;
Bit 11 - Comando Jog: 0 = Inactivo, 1 = Activo;

Bit 10 - Sentido de Giro: 0 = Antihorario, 1 = Horario;

Bit 09 - Habilita General: 0 = Deshabilitado, 1 = Habilitado;
Bit 08 - Girar/Parar: 0 = Para, 1 = Gira.

Bits inferiores - indican el nimero del cddigo del error.

POS2 :

Marcador Funcién de Lectura Funcién de Escrita
%SX0 Retorno Habilitacién del Drive Habilita Drive
%SX2 - Reset de Error Fatal
%SX3 Alarme de la Entrada Analégica -

%SWO0 Retorno Velocidad del Drive (rpm) -
%SW1 Retorno Velocidad del Drive (13 bits) -
%SW2 - Genera Error del Usuario
%SW3 Retorno de Error de la Tarjeta -
%SW5| 93) Retorno del Estado Logico del Drive -
%SW6 Retorno Velocidad de la Entrada de Encoder _
(rpm)
%SW7 Retorno Velocidad de la Referencia (rpm) -
%SW8 Retorno Velocidad Eje Virtual (rpm) -

%SWS5 - Retorno del Estado Ldgico del Drive (POS2) :

Indica el estado actual del servoconvertidor, de acuerdo con que sigue: :

0 = Servoconvertidor deshabilitado y sin error.

1 = Servoconvertidor Ready (Habilitado y sin error).

2 = Servoconvertidor en estado de error. El display de la IHM indicaré el cédigo del error.

SOFTPLC CFW-11 :

MARCADOR FUNCION DE LECTURA FUNCION DE ESCRITA
%SX3000 Habilitado General -
%SX3001 - Habilita General
%SX3002 Rampa Habilitada -
%SX3003 - Gira/Para
%SX3004 Sentido de Giro -
%SX3005 - Sentido de Giro
%SX3006 JOG -
%SX3007 - JOG
%SX3008 Local/Remoto -
%SX3009 - Local/Remoto
%SX3010 Falla -
%SX3011 - Reset de Fallas
%SX3012 Subtension -
%SX3014 Operacion PID -
%SX3016 Alarma -
%SX3018 Modo Configuracién -
%SX3032 Tecla IHM "1" -
%SX3034 Tecla IHM "0" -
%SX3036 Tecla IHM "Reverte Sentido de Giro" -
%SX3038 Tecla IHM "Local/Remoto" -
%SX3040 Tecla IHM "JOG" -
%SW3300 Velocidad del Motor [13 bits] -
%SW3301 - Referencia de Velocidad [13 bits]
%SW3302 Motor Synchronous Speed [rpm] -

SOFTPLC SSW-06 :
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MARCADOR FUNCION DE LECTURA FUNCION DE ESCRITA
%SX3000 Motor Girando
%SX3001 - 1= Gira/0= Para
%SX3002 Habilitado General -
%SX3003 - 1= Habilita General
%SX3004 En Jog -

%S X3005 - 1=Jog
%SX3006 En Aceleracion -
%SX3007 - 0= Horario/1= Antihorario
%SX3008 En Limitacion de Corriente -
%SX3009 - 0= Local/1= Remoto
%SX3010 En Tensién Plena -
%SX3012 Con Alarma -
%SX3014 En Desaceleracion -
%SX3015 - 1= Reset de Error
%SX3016 En Remoto -
%SX3018 En Frenado -
%SX3020 En Cambio del Sentido de Giro -
%SX3034 En Sentido Antihorario -
%SW3303 - Error del Usuario
%SW3305 - Alarma del Usuario
PLC11-01 :

MARCADOR FUNCION DE LECTURA FUNCION DE ESCRITA
%SX3000 Habilitado General -
%SX3002 Motor Girando -
%SX3004 Sentido de Giro -
%SX3006 JOG -
%SX3008 Local/Remoto -
%SX3010 Falha -
%SX3012 Subtension -
%SX3014 Operacion PID -
%SX3016 Alarma -
%SX3018 Modo Configuracién -
%SX3032 Tecla IHM "1" -
%SX3034 Tecla IHM "0" -
%SX3036 Tecla IHM "Reverte Sentido de Giro" -
%SX3038 Tecla IHM "Local/Remoto” -
%SX3040 Tecla IHM "JOG" -
%SX3064 Blinker 2Hz -
%SX3066 Pulse Stop/Run -
%SX3068 Always 0 -
%SX3070 Always 1 -
%SX3101 - Habilita General
%SX3103 - Gira/Para
%SX3105 - Sentido de Giro
%SX3107 - JOG
%SX3109 - Local/Remoto
%SX3111 - Reset de Fallas
%SW3300 Velocidad del Motor [13 bits] -
%SW3302 Motor Synchronous Speed [rpm] -
%SW3306 Speed Reference [rpm] -
%SW3308 Alarma -
%SW3310 Falha -
%SW3400 Speed - Auxiliar Encoder -
%SW3402 Control Mode -
%SW3404 Scan Count -




[WEeg

Lenguaje 95
SRWO01-PTC :

MARCADOR FUNCION DE LECTURA FUNCION DE ESCRITA
%SX3000 Reset Reset
9%SX3001 Local Command 1 Local Command 1
%SX3002 Local Command 2 Local Command 2
9%SX3003 Local Command 3 Local Command 3
%SX3005 Motor Running -

%SX3006 Local/Remote Local/Remote
%SW3300 PTC -
SRWO01-RCD

MARCADOR FUNCION DE LECTURA FUNCION DE ESCRITA
%SX3000 Reset Reset
9%SX3001 Local Command 1 Local Command 1
%SX3002 Local Command 2 Local Command 2
%SX3003 Local Command 3 Local Command 3
%SX3005 Motor Running -

%SX3006 Local/Remote Local/Remote
SCAOQ6 :

MARCADOR FUNCION DE LECTURA FUNCION DE ESCRITA
%SX3064 Blinker 2Hz -

%SX3066 Stop / Ejecutar Pulso -
%SX3068 Siempre 0 -
9%SX3070 Siempre 1 -
%SW3404 Scan Ciclos Transcurrido -
%SX3406 Estado Eje Real -
%SW3408 Estado Eje Virtual -

CFW700 e CFW701:

MARKER READING FUNCTION WRITING FUNCTION
%SX3000 General Enabling -
%SX3001 - General Enabling
%SX3002 Motor Running -
%SX3003 - Start/Stop
%SX3004 Speed Direction -
%SX3005 - Speed Direction
%SX3006 JOG -
%SX3007 - JOG
%SX3008 Local/Remoto -
%SX3009 - Local/Remote
%SX3010 In Fault -
%SX3011 - Fault Reset
%SX3012 In Subvoltage -
%SX3014 PID Operation Mode -
%SX3016 In Alarm -
%SX3018 In Config Mode -
%SX3020 Active Ramp

9%SX3021 - 2nd Rampa
9%SX3022 State of Command Run (Only for CFW700) -
%SX3023 - Force Run SoftPIc
9%SX3024 In Quick Stop -
9%SX3026 In Bypass (Only for CFW701) -
9%SX3028 In Fire Mode (Only for CFW701) -
9%SX3032 Start "1" Keyhorad -
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MARKER READING FUNCTION WRITING FUNCTION
%SX3033 - Torque Reference
%SX3034 Stop "0" Keyboard -
%SX3036 Speed Direction Keyboard -
%SX3038 "Local/Remote" Keyboard -
%SX3040 "JOG" Keyboard -
%SW3300 Motor Speed [13 bits] -
%SW3302 Synchronous Motor Speed [rpm] -
%SW3304 Motor Speed [rpm] -
%SW3306 Speed Reference [rpm] -
%SW3308 Alarm -
%SW3310 Fault -
%SW3312 Id Current Flux [13 bits] -
%SW3314 Iq Current Torque [13 bits] -
%SW3316 Id* Flux Current Reference [13 bits] -
%SW3318 Ig* Torque Current Reference [13 hits] -
%SW3320 Inverter Nominal Current (HD) [A x10] -
%SW3322 Motor current without filter (P003) [A x10] -
%SW3324 Motor torque without filter [% x10] -
CTW900:
MARKER READING FUNCTION WRITING FUNCTION
%SX3000 Ready -
9%SX3001 - General Enable
%SX3002 Run -
%SX3003 - Start
%SX3004 Counter-Clockwise -
%SX3005 - Conter-Clockwise
%SX3006 JOG -
%SX3007 - JOG
%SX3008 Remote -
%SX3009 - Remote
%SX3010 With Fault -
%SX3011 - Fault Reset
%SX3012 Subvoltage -
%SX3013 - Quickly Stop
%SX3014 Changing speed direction -
%SX3016 With Alarm -
%SX3018 In Config Mode -
%SX3020 2nd Ramp
9%SX3021 - 2nd Ramp Activate
%SX3022 Blocked -
%SX3024 On Acceleration -
%SX3026 On Deceleration -
9%SX3028 Auto Tunning -
9%SX3032 Start "1" Keyhoard -
%SX3033 - Torque Reference
%SX3034 Stop "0" Keyboard -
%SX3036 Speed Direction Keyboard -
%SX3038 "Local/Remote" Keyboard -
%SX3040 "JOG" Keyboard -
%SW3300 Speed Motor [13 bits] -
%SW3302 Nominal Speed Motor[rpm] -
%SW3304 Speed Motor [rpm] -
%SW3306 Speed Reference [rpm] -
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7.1.4

MARKER READING FUNCTION WRITING FUNCTION
%SW3308 Alarm -
%SW3310 Fault -

Compatibilidad

Para utilizacion de los bloques Ladder en el WLP, debera ser utilizada la tabla de compatibilidad abajo, que
informa cual son los bloques compatibles para cada modelo de tarjeta.

PLC1, PLC2, POS2, SOFTPLC CFW-11y SOFTPLC SSW-06:
Compatibilidad Tarjetas

Bloques Ladder

PLC1V2.0X
CFW-09

PLC2 V1.5X
CFW-09

POS2 V1.6X
SCA-05

SOFTPLC V2.0X
CFW-11

SOFTPLC V1.4X
SSW-06

NO CONTACT

v

v

v

v

NC CONTACT

COIL

NEGATE COIL

SET COIL

RESET COIL

PTS COIS

NTS COIL

NERRRAAR

NERRRERA

INPOS

INBWG

SCURVE

TCURVE

HOME

FOLLOW

MSCANWEG

SHIFT

STOP

JOG

SETSPEED

TON

CTu

TRANSFER

MATH

COMP

SAT

FUNC

NEYRIA

INT2FLOAT

FLOAT2INT

PID

FILTER

\\\\\\\\\\\\\\\\E\\\\\\\\\\\\\

N R R R R R R R A R A A A R R A R R R A A R AR A A AR

N EANENENENENENENENEN BN

AUTOREG

RXCANWEG

CTENC

USERFB

NANEN

NENRN

N ANENENEN RN RN RN AN AN AN ENENENENENENENENANEVENENENENENENEN AN ENENENEN
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Bloques Ladder

Compatibilidad Tarjetas

PLC1 V2.0X
CFW-09

PLC2 V15X
CFW-09

POS2 V1.6X
SCA-05

SOFTPLC V2.0X
CFW-11

SOFTPLC V1.4X
SSW-06

MUX

v

v

v

v

DMUX

v

v

IDATA

v

v

TCURVAR

QSTOP

AN B AN

AN B AN

SDO

v |100y

CAM

CALCCAM

SPEED

N RNEN

RTC

USERERR

REF

AN IR IR

MMC

PLC11-01, PLC11

LADDER BLOCK

-02, SRW01-PTC, SRW01-RCD, SCA06, SSW7000 y CFW500:
BOARDS/EQUIPMENT COMPATIBILITY

PLC11-01 V1.4X
PLC11-02 V1.4X
CFWw-11

SRWO01-PTC
V4.0X
SRWO01-RCD
V4.0X

SCA06 V1.0X

SOFTPLC V1.1X
SSW7000

SOFTPLC V1.0X
CFW500

NO CONTACT

NC CONTACT

COIL

NEGATE COIL

SET COIL

RESET COIL

PTS COIS

NTS COIL

NENENENENENENEN

NEBYBRYRYRIERYAY AN

NEBYBRYRYRIERYAYAN

NENENENENENENEN

INPOS

INBWG

SCURVE

TCURVE

HOME

FOLLOW

MSCANWEG

SHIFT

STOP

JOG

SETSPEED

TON

CTuU

TRANSFER

MATH

COMP

NI EY YIRS AN AN R BN B AN N N

NENENENEN

ANNERYBRYERYA

NENENENEN




[WEeg

Lenguaje 99

BOARDS/EQUIPMENT COMPATIBILITY

LADDER BLOCK

PLC11-01 V1.4X
PLC11-02 V1.4X
CFWw-11

SRWO01-PTC
V4.0X
SRWO01-RCD
V4.0X

SCA06 V1.0X

SOFTPLC V1.1X
SSW7000

SOFTPLC V1.0X
CFW500

SAT

v (4) 100

FUNC

v (A_)_\loﬁ

INT2FLOAT

v (4)100)

FLOATZ2INT

NEYEIR

PID

v (A_)_\loﬁ
v

FILTER

NEYBRYRYAYA

NEYBRYRYAIA

NN ENENENEN

AUTOREG

RXCANWEG

CTENC

USERFB

MUX

DMUX

IDATA

TCURVAR

QSTOP

SDO

|10

CAM

CALCCAM

SPEED

RTC

USERERR

REF

AN
\\\\\\E\\\\\\\\'

MMC

MC_Power

MC_Reset

MC_MoveAbsolut
e

AN IR IR

MC_MoveRelative

MC_MoveVelocit
y

MW _IqControl

MC_Stop

MC_Gearln

MC_GearlnPos

MC_Phasing

MC_GearOut

MC_StepAbsSwitc
h

NERRRAAR

MC_StepLimitSwi
tch

AN

MC_StepRefPulse

MC_StepDirect
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LADDER BLOCK

BOARDS/EQUIPMENT COMPATIBILITY

MC_FinishHomin
g

PLC11-01 V1.4X| SRWO01-PTC SCA06 V1.0X |SOFTPLC V1.1X[{SOFTPLC V1.0X
PLC11-02 V1.4X V4.0X SSW7000 CFW500
CFWw-11 SRWO01-RCD
V4.0X
- - v - -

CFwW700, CFW701 e CTW900:

LADDER BLOCK

BOARDS/EQUIPMENT COMPATIBILITY

CFW700
CFW701

CTW900

NO CONTACT

v

NC CONTACT

COIL

NEGATE COIL

SET COIL

RESET COIL

PTS COIS

NTS COIL

ANNEBYRYRYERYAY AN

NENENENENENENEN

INPOS

INBWG

SCURVE

TCURVE

HOME

FOLLOW

MSCANWEG

SHIFT

STOP

JOG

SETSPEED

TON

CTuU

TRANSFER

MATH

COMP

SAT

FUNC

INT2FLOAT

FLOATZ2INT

PID

FILTER

NSRRI RIRYERY YR B B

NN RRR R RRA

AUTOREG

RXCANWEG

CTENC

USERFB

MUX
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LADDER BLOCK CFW700 CTW900
CFW701

DMUX 4 v

IDATA 4 v

TCURVAR - -

QSTOP - -

SDO - -

CAM - -

CALCCAM - -

SPEED -

RTC

- v
USERERR v v
REF v v

MMC - -

MC_Power - -

MC_Reset - -

MC_MoveAbsolu - -
te

MC_MoveRelativ - -
e

MC_MoveVelocit - -
y

MC_Stop - -

MC_Gearln - -

MC_GearlnPos - -

MC_Phasing - -

MC_GearOut - -

MC_StepAbsSwit - -
ch

MC_StepLimitSw - -
itch

MC_StepRefPulse - -

MC_StepDirect - -

MC_FinishHomin - -
g

(1) Solamente via CAN

(2) CANopen maestro habilitado

(3) Solamente formato entero

(4) posibilidad de operaciones en doble flotador.

(5) s6lo uno bloque y con tarjeta opcional 10S6 del SSWO06.

Tipos de Argumientos

Posicion / Offset

La posicién / offset es compuesta por tres partes:
- Sefial
- NUmero de rotaciones
- Fraccién de rotaciones
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Senfal :
El sefial es compuesto por un tipo de dato y una direccién o un valor constante, dependiendo del tipo de dato
elegido.

El tipo de dato del sefial puede ser:
- Constante
- Parametro del usuario
- Marcador de bit
- Entrada digital

Para el tipo de dato constante, el valor puede ser:
- Positivo
- Negativo

NUmero de rotaciones :
El nimero de rotaciones es compuesto por un tipo de dato y una direccién o un valor constante, dependiendo
del tipo de dato elegido.

El tipo de dato puede ser:
- Constante
- Parametro del usuario
- Marcador de word

Para el tipo de dato constante, el valor debe ser programado de acuerdo con la unidad configurada en el
proyecto y el campo"Fraccion de Rotacién™ no necesita ser configurado.
La unidad considerada para los parametros del usuario y los marcadores de word es el nimero de rotaciones.

Fraccién de rotaciones :

La fraccion de rotacion es compuesta solamente por una direccidn, ya que ella comparte del mismo tipo de
dato del campo "NUmero de Rotaciones".

Si el tipo de dato es constante, esto valor es ignorado, valiendo solamente la constante configurada en el
campo "Numero de Rotaciones".

Para los parametros del usuario y los marcadores de word, la unidad considerada por esto campo es nimero
de pulsos, siendo que puede variar entre, 0 a 65535 pulsos, lo que equivale a un rango de 0 a 359,9945°,

Velocidad / Offset
La velocidad es compuesta por un tipo de dato y una direccién o un valor constante, dependiendo del tipo de
dato elegido.

El tipo de dato de la velocidad puede ser:
- Constante
- Parametro del usuario
- Marcador de word

Para el tipo de dato constante, el valor debe ser programado de acuerdo con la unidad configurada en el
proyecto.

La unidad considerada para los parametros del usuario y los marcadores de word es rpm (rotaciones por
minuto).

Aceleracién / Deceleracién
La aceleracion / deceleracion es compuesta por un tipo de dato y una direccién o un valor constante,
dependiendo del tipo de dato elegido.
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El tipo de dato de la aceleration / deceleracion puede ser:
- Constante
- Parametro del usuario
- Marcador de word

Para el tipo de dato constante, el valor debe ser programado de acuerdo con la unidad configurada en el
proyecto.

La unidad considerada para los parametros del usuario y los marcadores de word es rpm/s (rotaciones por
minuto por segundo).

Jerk
El Jerk es compuesto por un tipo de dato y una direccién o un valor constante, dependiendo el tipo de dato
elegido.

El tipo de dato del Jerk puede ser:
- Constante
- Parametro del usuario
- Marcador de word

Para el tipo de dato constante, el valor debe ser programado de acuerdo con la unidad configurada en el
proyecto.

La unidad considerada para los parametros del usuario y los marcadores de word es rpm/s? (rotaciones por
minuto por segun-do al cuadrado).

Modo
El modo es siempre una constante.

Tiene las opciones:
- Relativo
- Absoluto

El modo relativo refiérese a un posicionamiento a partir de su Gltima posicion. En esto caso, el sentido de
giro de esto posicionamiento es dado por el sefial, o sea, sentido horario si es positivo y sentido antihorario
si es negativo.

El modo absoluto refiérese a la posicién cero de maquina, solo pudiendo ser utilizado si una busca de cero
ya fue hecha previamente.

Sentido de Rotacion
El sentido de Rotacién es compuesto por un tipo de dato y una direccién o un valor constante, dependiendo
el tipo de dato elegido.

El tipo de dato del Sentido de Rotacion puede ser:
- Constante
- Pardmetro del usuario
- Marcador de bit
- Entrada digitale

Para el tipo de dato constante, el valor puede ser:
- Horario
- Antihorario

Direccion
El argumento direccién es compuesto por un tipo de dato y un direccionamiento.

El tipo de dato de la direccion puede ser:
- Constante
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- Marcador de bit
- Entrada digital
- Parametro del usuario

Cuando el tipo de dato es constante, tenemos las opciones:
- Opuesta
- La misma.

Eje
Determina para cual eje sera generado la referencia de velocidad y/o posicion.

Posee las siguientes opciones:
- Real : eje controlado por el drive.
- Virtual : eje utilizado por el bloqgue CAM como maestro.

NOTA'!
El bloque CAM y el eje virtual estan disponibles solamente para la tarjeta POS2 con version de
"firmware" igual o superior a la versién 1.50.

Control
Determina el tipo de control utilizado en la ejecucién del bloque.

Posee las siguientes opciones:

- Automatic: en funcién del control previamente seleccionado por otro bloque.
- Speed

- Position

Entero
El Entero es compuesto por un tipo de dato y una direccién o un valor constante, dependiendo el tipo de
dato elegido.

El tipo de dato de la parte entera puede ser:
- Constante
- Marcador de word
- Parametro del usuario

Attention: Cuando la parte entera refiérese a un resultado de salida de cualquier bloque, el tipo de dato
constante no es permitido.

Los limites del entero son.
- méximo = 32767
- minimo = -32768

Float
El float es compuesto por un tipo de dato y una direccion.

El tipo de dato del float puede ser:
- Constante float
- Marcador de float

Attention: Cuando el float refiérese a un resultado de salida de cualquier bloque, el tipo de dato constante
float no es permitido.

Los limites del float son.
- maximo = 3.402823466e+38F
- minimo = 1.175494351e-38F
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Limits

Los limites son compuestos por 2 partes:
- entero 1041/ float 108 - maximo
- enterof108/ float 104 - minimo

Valores de Entrada / Valores de Salida
The values consists in 2 parts:
- entero[10h/ float[10h - entrada
- entero|1081/ float[104 - salida

MODO DE CONTROL
Determina el tipo de referencia (consigna) que sera enviada para el drive.

El tipo de dato puede ser:
- constante
- parametro del usuario
- marcador de bit
- entrada digital

Posee las siguientes opciones:
- 0 : referencia (consigna) de velocidad;
- 1: referencia (consigna) de corriente de par (torque).

CORRIENTE DE PAR (TORQUE)
La corriente de par (torque) es compuesta por un tipo de dato y una direccion o un valor constante,
dependiendo de la opcidn del tipo de dato.

El tipo de dato de corriente de par (torque) puede ser:
- constante
- parametro del usuario
- marcador de word
- marcador de float

El valor de la referencia (consigna) de corriente de par (torque) es en % de la corriente nominal del motor.

AXIS / SLAVE ( Usado en los bloques MC - Control de Movimiento)
Determina para cudl eje sera generada la referencia de velocidad y posicién.
Posee las siguientes opciones:

- Real: eje controlado por el drive.
- Virtual: eje virtual.

MASTER ( Usado en los bloques MC - Control de Movimiento)
Determina cudl serd la fuente de referencia de velocidad y/o posicidn para el eje maestro del sincronismo.
Posee las siguientes opciones:

- Contador Rapido: programar la funcion de las entradas digitales 1 y 2 (P0300 y P0301) para Contador
Rapido (opcién 4), configurar el modo de conteo en P0500 y el nimero de pulsos por rotacion en P0506.
- CANopen

- Entrada de Encoder: utilizando médulo accesorio EEN1 0 EEN2 en el SCA06

- Eje Virtual

RATIO NUMERATOR
Este argumento sera el numerador de la relacién de sincronismo de los bloques Gearln y GearInPos. La
sefial indicard la direccidn del movimiento, si el valor es positivo, el movimiento sera en la misma direccién
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del maestro y si el valor es negativo, el movimiento sera en la direccién opuesta al maestro.

El argumento RatioNumerator puede ser programado con:
- constante
- marcador de word
- parametro del usuario

RATIO DENOMINATOR
Este argumento sera el denominador de la relacién de sincronismo de los bloques Gearln y GearlnPos. Su
valor es sin sefial y debe ser diferente de cero.

El argumento RatioDenominator puede ser programado con:
- constante
- marcador de word
- parametro del usuario

POSITION / DISTANCE / SET POSITION / PHASE SHIFT ( Usado en los bloques MC - Control de
Movimiento)
Este argumento puede ser programado con un valor constante, 0 a través de un marcador de double.

El valor debe ser programado en vueltas.
EXAMPLE: 10,5 vueltas, -2,125 vueltas y 0,025 vuelta.

VELOCITY (Usado en los bloques MC - Control de Movimiento)
La velocidad puede ser programada con un valor constante, o a través de un marcador de float.

El valor debe ser programado en RPM (rotaciones por minuto).

El valor maximo permitido es 10.000 RPM.

En el bloque MC_MoveVelocity, la sefial del valor de la velocidad sera la direccion del movimiento
(positivo - horario y negativo - anti-horario), en los demas bloques solamente seran permitido valores
positivos.

ACELERATION / DECELERATION ( Usado en los bloques MC - Control de Movimiento)
La aceleracion/desaceleracion puede ser programada con un valor constante, o a través de un marcador de
float.

El valor debe ser programado en RPM/s (rotaciones por minuto por segundo).
El valor maximo permitido es 500.000 RPM/s.
Seran permitidos solamente valores positivos.

JERK ( Usado en los bloques MC - Control de Movimiento)
El jerk puede ser programado con un valor constante, o a través de un marcador de float.

El valor debe ser programado en RPM/s2 (rotaciones por minuto por segundo).
El valor maximo permitido es 300.000 RPM/s2,
Seran permitidos solamente valores positivos.

1Q ( Usado en los bloques MC - Control de Movimiento)
El 1g puede ser programado con un valor constante, o a través de un marcador de float.

El valor debe ser programado en Arms (Amperes rms).

1Q RAMP (' Usado en los bloques MC - Control de Movimiento)
La rampa de Iq puede ser programada con un valor constante o a través de un marcador de float.

El valor debe ser programado en Arms/s (Amperes rms por segundo).
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DIRECTION ( Usado en los bloques MC - Control de Movimiento)
Este argumento determina la direccion del movimiento.

La direccion es siempre constante y puede ser:

» MC_Positive (direccion positiva)

» MC_Negative (direccion negativa)

» MC_SwitchPositive (solamente en el bloque MC_StepAbsSwitch, si la AbsSwitch no es
accionada, direccion positiva, y si es accionada, direccion negativa)

* MC_SwitchNegative (solamente en el bloque MC_StepAbsSwitch, si la AbsSwitch no es
accionada, direccion negativa, y si es accionada, direccion positiva)

SWITCH MODE / LIMIT SWITCH MODE ( Usado en los bloques MC - Control de Movimiento)
Este argumento determina el modo de lectura de la entrada digital usada como AbsSwitch o LimitSwitch.

El Switch Mode / Limit Switch Mode es siempre constante y puede ser:
* MC_EdgeOn (Borde de subida)
* MC_EdgeOff (Borde de bajada)

BUFFER MODE ( Usado en los bloques MC - Control de Movimiento)
Este argumento determina cuando y como el bloque sera ejecutado en caso de que tengamos otro blogue en
ejecucion.
El Buffer Mode es siempre constante y puede ser:
* ABORTING
* BUFFERED
* SINGLE
ABORTING

Cuando es ejecutado un blogue programado en Aborting y otro blogue esté en ejecucion, el bloque en
ejecucion sera abortado (cancelado) y ese nuevo bloque sera ejecutado inmediatamente.

EXEMPLO:
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0 2 3 4 b & 7 2 G
YaMELe 500 YahILe504
- —l I Enecute MG _Movesbsolute Oone {
FEAL | M Bis o mmme e Auiz e BEA
1 10.000000 | M Pasitian Busy e SehCIES0L
200,00 M Yelasity Active B SCNCIE502
1000.00 | M Acceleration Commandaborted e 25h 05503
2 1000.00 | M Deceleration Error ¢ Dizzabilitado
ErroriD B Dizsabilitado
3 ABORTING M Bufferflode
FISIMNG M Updateiode
%6305 PEMHES03
- —l : Execute FC_Movefbsolute Olone { '—
FEAL W BHIE <= rmmmmmemere oo Auiz e BEA
& 15.000000 W Positian Buzy B 2B CIE508
100.00 | | velocity Active B 2N IE50T
300.00 | M Acceleration CommandAborted B 2215508
7 500.00 | M Deceleration Error ¢ Diesabilitado
ErroriD - Dizzabilitado
g ARQRTING M EBEufferklode
RISIMNG M Updatelode

O
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En la transicion de 0 para 1 del marcador de bit 6500, el primer bloque MC_MoveAbsolute es ejecutado,
con eso las sefiales Busy y Active de este bloque, marcadores de bit 6501 y 6502 respectivamente, son
ajustados y se inicia el posicionamiento para la posicion 10 vueltas.

Teniéndose la transicion de 0 a 1 del marcador de bit 6505, el segundo bloque MC_MoveAbsolute es
instantaneamente ejecutado, con eso las sefiales Busy y Active de este bloque, marcadores de bit 6506 y
6507 respectivamente, son ajustados y se inicia el posicionamiento para la posicion 15 vueltas. Al mismo
tiempo las sefiales Busy y Active del primer bloque, marcadores de bit 6501 y 6502, son reseteadas y la
sefial CommandAborted, marcador de bit 6503, es ajustada por 1 scan.

Al alcanzar la posicién 15 voltas, la salida Done del segundo bloque, marcador de bit 6509, es ajustada y las
sefiales Busy y Active de este bloque, marcadores de bit 6506 y 6507, son reseteadas. La salida Done,
marcador de bit 6509, permanece en 1 mientras que la entrada Execute, marcador de bit 6505, esta ajustada.
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BUFFERED

Cuando el bloque esté programado en Buffered, y si otro bloque estuviera en ejecucidn, el bloque en
gjecucion continuara su movimiento hasta concluirlo, y ese nuevo bloque aguardara para entonces ser

ejecutado.
EXEMPLO:
0 2 3 4 5 6 7 8 S
ARECE AN EERTI
- —| I Enecute PAC_Mlovefbsalute Dlane { )—
FEAL M i - Az e EEA
1 10.000000 | W Fosition Euszy e Sali6301
200.00| o Veloity Active B 2oNCIEI02
100000 | W Acceleration CommandSborted e 30016503
2 1000.00 | W Deceleration Error B Drezabilitado
ErrorlD e Dizzabilitade
3 ABQRTIMNG | W Eufferhlode
RISING M Updatehode
TaWDES 303 N EERT
J —| I Execute PAC_Mlowvefbsolute Ol { )—
FEAL M AHiSs oo Az e FEA
6 15000000 | W Position Busy e 05504
100.00 | o Velovity Active B 3NCIEI0T
S00.00 | M Acceleration Commandfborted B 3L CLE508
7 S00.00| W Decelaration Error e Dizsabilitade
ErrorlD e Dizzabilitade
B BUFFERED M EufferMode
RISING M Updatehode

A
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En la transicion de 0 para 1 del marcador de bit 6500, el primer bloque MC_MoveAbsolute es ejecutado,
con eso las sefiales Busy y Active de este bloque, marcadores de bit 6501 y 6502 respectivamente, son
ajustados y se inicia el posicionamiento para la posicion 10 vueltas.

Teniéndose la transicion de 0 para 1 del marcador de bit 6505, el segundo bloque MC_MoveAbsolute es
iniciado, no obstante, aguardara la conclusion del bloque en ejecucién, con eso, la sefial Busy de este
blogque, marcador de bit 6506, es ajustado.

Al alcanzar la posicion 10 vueltas el primer bloque es concluido, con eso las sefiales Busy y Active de este
blogue son reseteados y la salida Done, marcador de bit 6504, es ajustado por 1 scan. Al mismo tiempo se
inicia la ejecucion del segundo bloque, la sefial Active, marcador de bit 6507, es ajustada y se inicia la
busqueda de la posicion 15 vueltas.
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Al alcanzar la posicion 15 vueltas, la salida Done del segundo bloque, marcador de bit 6509, es ajustada y
las sefiales Busy y Active de este bloque, marcadores de bit 6506 y 6507, son reseteadas. La salida Done,
marcador de bit 6509, permanece en 1 mientras la entrada Execute, marcador de bit 6505, esta ajustada.

SINGLE

En el intento de ejecutar un bloque programado en SINGLE y si algin otro bloque esta en ejecucion, este

bloque entrara en error 52 y no sera ejecutado. Sera mostrado en la IHM la alarma A00052.

g

Yah6504

()

HahIA51

{

(=]

L}

EXEMPLO:
0 2 3 4 5 é 7
YalWILE 300
0 l
—| I Execute MC_Movefbsalute Olorne
FEAL MW Az oo - me e Az RE!
1 10000000 | M Pasition Eusy ’—;J;ﬁ@_f'
200,00 W Welocity Active AR -
1000.00 | M Acceleration CommandAborted ROC6E503
z 1000.00 | W Deceleration Error ¢ Desabilitado
ErrarlD g Dizzabilitade
3 ABQORTIMNG | W Bufferiiode
RIRTNG M UpdateMode
MNOLES0S
. —| I Enecute MC_Movefbzolute Oione
FEAL M BMIE - memem oo Ayiz e REAL
& 13.000000 | W Paosition Busy [ 20 C{55048
100.00 | | ¥elacity Active B W IHESDT
500,00 | W Acceleration Commandaborted W
7 S00.00 | W Deceleration Error AN
ErroriD ST 8400
g SINGLE | M Bufferflade
RISING { M Updatehade
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En la transicion de 0 para 1 del marcador de bit 6500, el primer bloque MC_MoveAbsolute es ejecutado,
con eso las sefiales Busy y Active de este bloque, marcadores de bit 6501 y 6502 respectivamente, son
ajustadas y se inicia el posicionamiento para la posicion 10 vueltas.

Teniéndose la transicion de 0 para 1 del marcador de bit 6505, el segundo bloque MC_MoveAbsolute es
iniciado, pero como otro bloque esta en ejecucion, ocurrira error y la sefial Error, marcador de bit 6509, sera
ajustada y el marcador de word 8400 contendra el valor del error 52. Sera mostrado en la IHM la alarma
A00052.

Al alcanzar la posicion 10 vueltas el primer bloque es concluido, con eso las sefiales Busy y Active de este
blogue son reseteados y la salida Done, marcador de bit 6504, es ajustada por 1 scan.

Con una nueva transicion de 0 para 1 del marcador de bit 6505 el segundo bloque MC_MoveAbsolute es
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ejecutado, con eso las sefiales Busy y Active de este bloque, marcadores de bit 6506 y 6507
respectivamente, son ajustados y se inicia el posicionamiento para la posicién 15 vueltas.

Al alcanzar la posicidn 15 vueltas, la salida Done del segundo bloque, marcador de bit 6510, es ajustada y
las sefiales Busy y Active de este bloque, marcadores de bit 6506 y 6507, son reseteadas. La salida Done
permanece en 1 mientras la entrada Execute, marcador de bit 6505, esta ajustada.

UPDATE MODE ( Usado en los bloques MC - Control de Movimiento)
Este argumento determina si la velocidad maxima del movimiento sera, o no, actualizada durante su
ejecucion.

El Update Mode es siempre constante y puede ser:
* RISING
* ONLINE

RISING

El valor de la velocidad maxima es obtenido al accionar el blogue, en la transicion de 0 para 1 de la sefial
ejecute del blogue.

ONLINE
El valor de la velocidad maxima puede ser modificado durante el movimiento del bloque.

CAM TABLE ( Usado en los bloques MC - Control de Movimiento)
El argumento Cam Table determina cuél tabla de puntos de la curva CAM se desea seleccionar para su
ejecucion.

Su valor podra ser de 1 a 10.

El argumento Cam Table puede ser programado con:
- constante
- marcador de word
- parametro del usuario

TABLE (' Usado en los bloques MC - Control de Movimiento)
El argumento Table determina cual tabla de puntos de la curva CAM sera calculada de acuerdo con los
argumentos del bloque.

Su valor podra ser de 11 a 20.

El argumento Table puede ser programado con:
- constante
- marcador de word
- parametro del usuario

CAM TABLE ID ( Usado en los bloques MC - Control de Movimiento)
El argumento Cam Table ID es la identificacién de la tabla de puntos de la curva CAM para uso en el bloque
MC_Camin.

Su valor podra ser de 1 a 20.

El argumento Cam Table ID puede ser programado con:
- constante
- marcador de word
- parametro del usuario
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NUMBER OF POINTS ( Usado en los bloques MC - Control de Movimiento)

El argumento Number Of Points configura el nimero de puntos de la curva CAM, donde el punto inicial
(posicion cero del maestro y del esclavo) no es considerado.

El nimero de puntos no puede ser mayor que el nimero de puntos maximo de la tabla de puntos
correspondiente, previamente programada a través de la herramienta CAM PROFILES.

El argumento Number Of Points puede ser programado con:
- constante
- marcador de word
- parametro del usuario

MASTER POINTS ( Usado en los bloques MC - Control de Movimiento)

Marcador de double que configura la posicién del maestro del primer punto de esta curva CAM, la posicién
del maestro en los demas puntos sera de acuerdo con el contenido de los marcadores de double subsecuentes
al seleccionado, por EXAMPLE, si el marcador de double configurado es el marcador de double 18010, la
posicion del eje maestro en el primer punto sera el contenido del marcador de double 18010, la posicién del
eje maestro en el segundo punto sera el contenido del marcador de double 18011 y asi por delante.

El valor del contenido del marcador de double debe ser programado en vueltas.
EXAMPLE: 1,5 vueltas, 2,125 vueltas y 10,025 vuelta.

En caso de que la posicion del maestro de algln punto sea menor o igual que la posicién del maestro del
punto anterior, ocurrira error en el bloque.

SLAVE POINTS ( Usado en los bloques MC - Control de Movimiento)

Marcador de double que configura la posicién del esclavo del primer punto de esta curva CAM, la posicion
del esclavo en los demas puntos sera de acuerdo con el contenido de los marcadores de double subsecuentes
al seleccionado, por EXAMPLE, si el marcador de double configurado es el marcador de double 18020, la
posicién del eje esclavo en el primer punto sera el contenido del marcador de double 18020, la posicion del
eje esclavo en el segundo punto sera el contenido del marcador de double 18011 y asi por delante.

El valor del contenido del marcador de double debe ser programado en vueltas.
EJEMPLO: 1,5 vueltas, 2,125 vueltas y 10,025 vuelta.

CURVE TYPE ( Usado en los bloques MC - Control de Movimiento)

Marcador de word que configura el tipo de la curva del primer punto de esta curva CAM, el tipo de la curva
de los demas puntos sera de acuerdo con el contenido de los marcadores de word subsecuentes al
seleccionado, por EXAMPLE, si el marcador de word configurado es el marcador de word 12000, el tipo de
la curva sera de acuerdo con el contenido del marcador de word 12000, el tipo de la curva del segundo punto
sera el contenido del marcador de word 12001 y asi por delante.

El valor del contenido del marcador de word debe ser:
0 - linear o
1 - spline cabica

PERIODIC ( Usado en los bloques MC - Control de Movimiento)
Este argumento determina si la ejecucion de la tabla de puntos de la curva CAM sera continua (periédica) o
no.

El argumento Periodic es siempre constante y puede ser:
* No Periddico
* Periddico

Cuando la tabla de puntos de la curva CAM sea no Periddica, la curva CAM sera ejecutada una Gnica vez,
€n caso contrario, sera ejecutada continuamente.




116

WLP V10.00 mE[I

END OF PROFILE ( Usado en los bloques MC - Control de Movimiento)
La sefial End Of Profile es pulsada a cada momento en que la ejecucion de la curva CAM es terminada.

El tipo de dato del End Of Profile puede ser:
* deshabilitado
* marcador de bit
« salida digital

BUSY ( Usado en los bloques MC - Control de Movimiento)
La sefial Busy informa si el bloque no fue finalizado.

El tipo de dato del Busy puede ser:
« deshabilitado
* marcador de bit
« salida digital

Al iniciar el blogue, la sefial Busy es ajustada, permaneciendo en este estado hasta la finalizacion del bloque.

ACTIVE ( Usado en los bloques MC - control de movimiento)
La sefial Active informa si el bloque esta en ejecucidn.

EIO tipo de dato del Active puede ser:
* deshabilitado
» marcador de bit
« salida digital

Cuando el blogue es ejecutado, la sefial Active es ajustada, permaneciendo en este estado hasta la
finalizacion del bloque.

Si el bloque es del modo Aborting, o ningln otro blogue esté en ejecucion, las sefiales Active y Busy tendran
la misma sefial.

COMMAND ABORTED (' Usado en los bloques MC - Control de Movimiento)
La sefial Command Aborted informa si el bloque fue abortado (cancelado).

El tipo de dato del CommandAborted puede ser:
* deshabilitado
* marcador de bit
« salida digital

Si el bloque fue iniciado y adn no finalizé su movimiento (sefial Busy ajustado), y otro bloque con el modo
Aborting es ejecutado, la sefial CommandAborted es ajustada y permanecerd mientras la entrada Executive
esté en 1. Las sefiales Active y Busy seran reseteadas.

ERROR (' Usado en los bloques MC - Control de Movimiento)
La sefial error informa si ocurrié error en la intento de ejecutar el bloque.

El tipo de dato del Error puede ser:
* deshabilitado
* marcador de bit
« salida digital

En caso de que ocurra algun error en la intento de ejecutar el bloque, la sefial Error sera ajustada y
permanecera mientras la entrada Executive esté en 1.
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ERROR ID ( Usado en los bloques MC - Control de Movimiento)
Mientras la sefial Error esté ajustada, el Errorld contendra el codigo del error.

El tipo de dato del Errorld puede ser:
* deshabilitado
* marcador de word
* parametro del usuario

Para mayores informaciones sobre los errores ocurridos, consulte la tabla de BLOCK ERRORS.

BLOCO RETENTIVO

117

Con la opcién Retentive Block seleccionada, las variables internas del bloque seran guardadas en memoria
retentiva, con eso el estado del bloque permanecera el mismo tras resetear/reiniciar el drive.

Quick Reference

LOGICA
NOCONTACT - Contacto Normalmente Abierto 129)
NCCONTACT - Contacto Normalmente Cerrada 119)
COIL - Bohinal120]
NEGCOII - Bobina Negada|2H

SETCOIL - Seta Bohina 1221

RESETCOIL - Reseta Bobina/123)

PTSCOIL - Bobina de Transicién Positiva 2
NTSCOII - Bohina de Transicion Negativa|i25)

BLOQUES DE POSICIONAMIENTO

BLOQUES DE MOVIMIENTO
SETSPEED - Seta Velocidad|[197
SPEED - Velacidad|20f)

REF - Escrita de Referencia [209

BLOQUES DE PARADA

STOP - Paradali3h)

BLOQUES DE SEGUIDOR
- Seguidor (11

AUTOREG - Registro Automatico

BLOQUES VERIFICADOR

INPOS - En Posicién|zzt)
INBWG - En Movimienta 223

BLOQUES DE CLP
TON - Temparizador 225
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CTU - Contador Incremental (228}
PID - Control PID 231

EILTER - Filtro de 12 Orden /23
CTENC - Contador de Encoder/23)

BLOQUES DE CALCULO
COMP - Comparadaor/2+1)

BLOQUES DE TRANSFERENCIA
TRANSEER - Transferidor|2sh

INT2EL - Entero para Punto Flotante 2561
FL 2INT - Punto Flotante para Enterq [2sé)
USERERR - Genera Error do Usuario (281

CAN NETWORK BLOCKS

- [275)
MMC - Multimator Cantrol (288
TEXTO
Comentarig[118)
7.2 Texto

7.2.1 Comentario

DESCRIPCION
Para modificar el texto del comentario, basta hacer un doble clic sobre la linea del comentario. Entre con el
nuevo texto el confirme tecleando Ok.

Consulte también como insertar un Comentariol 271 en el editor ladder.

DIALOGO

Ingert the comment herel

0k | Cancel Help
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7.3
7.3.1

7.3.2

Contactos
NO CONTACT
FIGURA

—

DESCRIPCION
Es compuesto por 1 entrada, 1 salida y 1 argumento.

El argumento es compuesto por un tipo de dato y una direccion.

El tipo de dato del argumento puede ser:
- Marcador de bit
- Entrada digital
- Salida digital
- Pardmetro del usuario

NOTA: En la opcion parametro del usuario, valores pares corresponden a 0, mientras que valores impares
corresponden a 1.

FUNCIONAMIENTO
Transfiere el sefial contenido en su entrada para la suya salida, si el valor del suyo argumento es 1. De lo
contrario, transfiere 0 para la suya salida.

GRAFICO
. NO CONTACT

>
EJEMPLO

Sl 1000

Si el marcador de bit 2000 y la entrada digital 1 son 1, escribe 1 en el marcador de bit 1000. De lo contrario,
escribe 0.

NC CONTACT
FIGURA

_M_

DESCRIPCION
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Es compuesto por 1 entrada, 1 salida y 1 argumento.
El argumento es compuesto por un tipo de dato y una direccién.

El tipo de dato del argumento puede ser:
- Marcador de bit
- Entrada digital
- Salida digital
- Pardmetro del usuario

NOTA: En la opcién parametro del usuario, valores pares corresponden a 0, mientras que valores impares
corresponden a 1.

FUNCIONAMIENTO
Transfiere el sefial contenido en su entrada para la suya salida, si el valor del suyo argumento es 0. De lo
contrario, transfiere 0 para la suya salida.

GRAFICO
I NF CONTACT

L 4

EJEMPLO

ShE2000 %1 S 1000
| {
| I/} \

Si el marcador de bit 2000 y la entrada digital 1 son 0, escribe 1 en el marcador de bit 1000. De lo contrario,
escribe 0.

7.4 Bobinas

7.4.1 COIL
FIGURA

—~{

DESCRIPCION
Es compuesto por 1 entrada y 1 argumento.

El argumento es compuesto por un tipo de dato y una direccién.

El tipo de dato del argumento puede ser:
- Marcador de bit
- Salida digital
- Parametro del usuario
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NOTA: En la opcién parametro del usuario, el valor utilizado nos es salvado en la memoria E2PROM, o sea,
esto Gltimo valor no es recuperable.

FUNCIONAMIENTO
Transfiere el sefial contenido en su entrada para su argumento.

GRAFICO
N COIL

PUT

EJEMPLO

N OO0 T
Tl 2000 T 1000

H | (

%Xl

_|

Si el marcador de bit 2000 o la entrada digital 1 es 1, escribe 1 en el marcador de bit 1000. De lo contrario,
escribe 0.

7.4.2 NEG COIL
FIGURA

—{—

DESCRIPCION
Es compuesto por 1 entrada y 1 argumento.

El argumento es compuesto por un tipo de dato y una direccion.
El tipo de dato del argumento puede ser:

- Marcador de bit

- Salida digital

- Parametro del usuario

NOTA: En la opcion parametro del usuario, el valor utilizado nos es salvado en la memoria E2PROM, o sea,
esto ultimo valor no es recuperable.

FUNCIONAMIENTO
Transfiere el inverso sefial contenido en su entrada para su argumento.

GRAFICO
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4 NEGATED COIL
PUT
I I
EJEMPLO
%2000 | %LWE00
| |
— 1
2al{1

Si el marcador de bit 2000 o la entrada digital 1 es 1, y el pardmetro del usuario 800 es 0, escribe 0 en la
salida digital 1. De lo contrario, escribe 1.

7.4.3 SET COIL
FIGURA

—{sh—

DESCRIPCION
Es compuesto por 1 entrada y 1 argumento.

El argumento es compuesto por un tipo de dato y una direccién.

El tipo de dato del argumento puede ser:
- Marcador de bit
- Salida digital
- Parametro del usuario

NOTA: En la opcién parametro del usuario, el valor utilizado nos es salvado en la memoria E2PROM, o sea,
esto Gltimo valor no es recuperable.

FUNCIONAMIENTO

Cuando el sefial de entrada es 1, el argumento es seteado. El argumento solamente sera reseteado cuando un
componente reseta bobina es activado.

GRAFICO
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7.4.4

i SET COIL

1

L 4

ouT
L
EJEMPLO
%UWS01 | %QX101 | %UWS00 QX1
| | | | {
| | I/} \S

1

Si el parametro del usuario 801 y la salida digital 1 del convertidor son 1, o la entrada digital 1 es 1, y el
parametro del usuario 800 es 0, seta la salida digital 1. De lo contrario, el valor de salida es mantenido.

RESET COIL
FIGURA

—{R)—

DESCRIPCION
Es compuesto por 1 entrada y 1 argumento.

El argumento es compuesto por un tipo de dato y una direccion.

El tipo de dato del argumento puede ser:
- Marcador de bit
- Salida digital
- Pardmetro del usuario

NOTA: En la opcion parametro del usuario, el valor utilizado nos es salvado en la memoria E2PROM, o sea,
esto ultimo valor no es recuperable.

FUNCIONAMIENTO
Cuando el sefial de la entrada es 1, el argumento es reseteado. El argumento solamente sera seteado cuando
un componente seta bobina es activado.

GRAFICO

. RESET COIL

L
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7.4.5

EJEMPLO

1 %W 300
| f
| \E

Si la entrada digital 1 es 1, resetea el pardmetro del usuario 800. De lo contrario, el valor del parametro es
mantenido.

PTS COIL
FIGURA

—{ph—

DESCRIPCION
Es compuesto por 1 entrada y 1 argumento.

El argumento es compuesto por un tipo de dato y una direccion.

El tipo de dato del argumento puede ser:
- Marcador de bit
- Salida digital
- Pardmetro del usuario

NOTA: En la opcion parametro del usuario, el valor utilizado nos es salvado en la memoria E2PROM, o sea,
esto ultimo valor no es recuperable.

FUNCIONAMIENTO
Cuando hay una transicién de 0 para 1 en el sefial de entrada, el argumento es seteado durante un ciclo de
scan. Después de eso, el argumento es reseteado, mismo que la suya entrada permanezca en 1.

GRAFICO

M
+ POSITIVE TRANSITION SENSING COIL
ouT

T hh
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EJEMPLO
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Cuando la entrada digital 1 cambia de 0 para 1, escribe 1 por un ciclo de scan en el marcador de bit 2000.
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7.4.6

1.4.7

NTS COIL
FIGURA

—{N—

DESCRIPCION
Es compuesto por 1 entrada y 1 argumento.

El argumento es compuesto por un tipo de dato y una direccion.

El tipo de dato del argumento puede ser:
- Marcador de bit
- Salida digital
- Pardmetro del usuario

NOTA: En la opcion parametro del usuario, el valor utilizado nos es salvado en la memoria E2PROM, o sea,
esto ultimo valor no es recuperable.

FUNCIONAMIENTO
Cuando hay una transicién de 1 para 0 en el sefial de entrada, el argumento es seteado durante un ciclo de
scan. Después de eso, el argumento es reseteado, mismo que la suya entrada permanezca en 0.

GRAFICO
' NEGATIVE TRANSITION SENSING COIL
ouT :

1SCANCYCLE =

EJEMPLO
Sl %W IL2000
| {
| \N

Cuando la entrada digital 1 cambia de 1 para 0, escribe 1 por un ciclo de scan en el marcador de bit 2000.

IMMEDIATE COIL
FIGURA

—{1—

DESCRIPCION
Esta compuesto por 1 entrada y 1 argumento.

El argumento esta compuesto por un tipo de dato y una direccion.

El tipo de dato del argumento puede ser:
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« salida digital
Nota:  Ocorrera erro de compilacdo caso o tipo de dado selecionado for diferente de "saida digital".
FUNCIONAMIENTO
Transfiere la sefial contenida en su entrada hacia la salida digital programada. La escritura en la salida digital
ocurre en el momento de la ejecucion de la instruccion, diferente de la bobina normal donde la escritura en
las salidas digitales ocurre solamente en el final del ciclo de scan.
GRAFICO
s COIL
‘ ‘ 1 3
7.5 Bloques de Funciones
7.5.1 Controle de Movimento
7.5.1.1 MC_Power
FIGURA
= Enable MC_FPawer Status f—
M S e Pz
Busy
Auctive
M Bufferfode Errar
ErrcriD
DESCRIPCION

Habilitacidn/Inhabilitacion del eje real .

El comando de habilitacidn/inhabilitacién del eje real sera de acuerdo con la entrada Enable, si Enable es 0
el comando sera de inhabilitacion y si es f1 el comando seré de habilitacién.

Cuando el bloque MC_Power sea usado para habilitacion/inhabilitacion del eje real, ninguna entrada digital
debera estar programada para la funcién de habilitacion (opcion 1), la alarma A0120 podra ocurrir.

ARGUMENTOS
Esta compuesto por 1 entrada Enable, 1 salida Status y 5 argumentos:
- Buffer Mode
- Busy[116)
- Active [118)
- Error[116)
- Error 1d[117)

La entrada de la Enable es responsable por la habilitacién/inhabilitacion del eje real.
La salida Status informa el estado del eje real.
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El argumento Buffer Mode podra ser:
- Aborting: cuando el comando sea de inhabilitacion (Enable = 0), el eje real serd deshabilitado

inmediatamente.
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- Buffered: cuando el comando sea de inhabilitacion (Enable = 0), el eje real sera deshabilitado
solamente cuando todos los bloques de movimiento terminen.

MODO DE OPERACION
Al habilitar el eje real por primera vez, el drive podra operar en malla de posicion, dependiendo del valor
del parametro P1023. Se debe ajustar la ganancia proporcional de posicion (P0159) para obtener un mejor

desempefio del drive.

Cuando el gje real esté deshabilitado, el estado del eje sera "Disabled".

Al habilitar el eje real, el estado del eje cambiara a "Standstill".

ERRORES DEL BLOQUE

Error S
Descripcion
Id
66 Drive en estado “Errorstop” (Drive con Falla).
71 P202 diferente de 4 (PLC).
EJEMPLO
0 1 2 3 4 5 6 7 8 g
YalWIE5 00 YalWDL6301
- —| I Enable MIC_Power Status {
Fizal W i« iz ¢ Faal
1 Euzy ¢ Dasabilitado
Aictive e Dizzabilitado
Buffzrzd W Bufferhode Error B Dizzabilitade
2 ErrarlD e Dizzabilitade
w502 WWILE503
3 | {
—| I Execute FC_Movefbzolute Dl {
Fizal M Amis ceeem e Az e F=al
4 10000000 | W Fasition Buzy g Dizzzbilitado
200,00 W Welacity Active e Dizzabilitado
1000.00 | M Acceleration Commandfborted B Dizzabilitado
5 1000.00 | M Deceleration Error  Dasabilitade
ErrarlD B Dizsabilitade
& Aborting | M Bubfertlode
FISIMG W Updatefdode
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Al alterar el valor de 0 para 1 del marcador de bit 6500, entrada Enable del bloque MC_Power, el eje real es
habilitado y su estado, marcador de word del sistema 3406, es alterado para "Standstill" (%SW3406 = 2). La
salida Status, marcador de bit 6501, es ajustada.
Teniéndose la transicion de 0 para 1 del marcador de bit 6502, el bloqgue MC_MoveAbsolute es ejecutado y
se inicia el posicionamiento para la posicion 10 vueltas. El estado del eje es alterado para "Discrete Motion"
(9%SW3406 = 6).
Mientras el posicionamiento es ejecutado, el marcador de bit 6500, entrada Enable del bloque MC_Power,
es reseteado, pero como el BufferMode del MC_Power esta configurado como "Buffered”, el eje solamente
sera deshabilitado en la conclusién del posicionamiento.
Al finalizar el posicionamiento, el marcador de bit 6503, salida Done del bloque MC_MoveAbsolute es
ajustado por 1 ciclo de scan y el eje es deshabilitado (MC_Power.Enable = 0). El estado del eje es alterado
para "Disabled" (%SW3406 = 0).
7.5.1.2 MC_Reset
FIGURA
= Execute MC_Reset Darne f=—
M S e Pz
Error
ErrarlD
DESCRIPCION

Limpia Falla del drive
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Cuando haya una transicidn de 0 para 1 en la entrada Execute, el bloque sera Ejecutado. Si el eje
configurado esta en Falla, el estado del eje estara en "Errorstop”, al ejecutar el bloque, el estado del eje
cambiara para "Disabled".

ARGUMENTOS
Esta compuesto por 1 entrada Execute, 1 salida Done y los 4 argumentos a seguir:
- Axis|10
- Error[118)
- Errar Id[117
- Blogue Retentivo|117)

La entrada Execute es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida Done informa el instante en que el bloque es finalizado.

MODO DE OPERACION
Al ejecutar el bloque MC_Reset, el drive no altera el modo de operacion actual.

En la ejecucién del bloque, el estado del eje cambiara para "Disabled"” solamente si el estado estaba en
"Errorstop”.

ERRORES DEL BLOQUE

Error

Id Descripcion

71 P202 diferente de 4 (PLC).

EJEMPLO
0 1 2 3 4 5 & 7 3 g
WIS 00 {6501
0 —l I Execute MIC_Feszet Dione {
Fizal M i oo iz ¢ Faal
Error e Diasabilitade

Errari0 ¢ Dizsabilitade
-
CaM6500 T
0pMX6501 T

CoS5W3406 &

1

0 >

Con el eje real en el estado de "Errorstop” (%6SW3406 = 1) y una transicion de 0 para 1 del marcador de bit
6500, el bloque MC_Reset seréa ejecutado y el estado del eje cambiara para "Disabled" (%SW3406 = 0). La
salida Done, marcador de bit 6501, permanecera ajustada mientras la entrada Execute esté en 1.
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Ocurriendo alguna falla en el drive, el estado del eje cambiara para "Errorstop™ (%SW3406 = 1).
Cuando ocurra nuevamente una transicidn de 0 para 1 del marcador de bit 6500, el bloque MC_Reset sera
ejecutado y el estado del eje cambiara para "Disabled" (%SW3406 = 0). La salida Done, marcador de bit
6501, permanecera ajustada mientras la entrada Execute esté en 1.
7.5.1.3 MC_Stop
FIGURA
= Execute MC_Stop Darne f=—
M S e Pz
M Deceleration Busy
M Jerk Aitive
M Eufferiode Commandaborted
Errar
ErrorlD
DESCRIPCION

Ejecuta una parada.

Cuando haya una transicién de 0 para len la entrada Execute, el bloque sera iniciado y ejecutado de acuerdo
con los argumentos configurados.

Seré ejecutada una parada con una desaceleracion configurada en el argumento "Deceleration™.

Cuando la parada termina, la salida Done va a 1 durante un ciclo de scan o mientras la entrada Execute esté
enl.

Mientras la entrada Execute esté en 1, ningun otro bloque MC sera ejecutado.

ARGUMENTOS
Esta compuesto por 1 entrada Execute, 1 salida Done y los 9 argumentos a seguir:
- Axis|10
- Deceleration|106)
- Busy[116)
- Active 118
- Command Aborted|116}
- Error[118)
- Errar Id[117
- Bloque Retentivo[117)

La entrada Execute es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida Done informa el instante en que la parada es finalizada.

MODO DE OPERACION

Al ejecutar el bloque MC_Stop, el drive pasara a operar en malla de posicion y permanecera asi incluso tras
la conclusidn del bloque. Se debe ajustar la ganancia proporcional de posicién (P0159) para obtener un
mejor desempefio del drive.

En la ejecucidn del bloque el estado del eje cambiaré para "Stopping”. Al finalizar la parada, y cuando el
blogue no esté mas activo, el estado del eje cambiara para "Standstill".
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ERRORES DEL BLOQUE
Error Descripcion

Id

64 Desaceleracién programada menor que la minima permitida.

65 Desaceleracion programada mayor que la maxima permitida.

67 Drive en estado "Disabled" o “Errorstop”.

71 P202 diferente de 4 (PLC).

78 Bloque MC no ejecutado — Falla interna.

93 Jerk programado menor que el minimo permitido.

94 Jerk programado mayor que el maximo permitido.
EJEMPLO
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Active B LWCIEI08
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En la transicion de 0 para 1 del marcador de bit 6500, el bloqgue MC_MoveVelocity es ejecutado, con eso
las sefiales Busy y Active de este bloque, marcadores de bit 6501 y 6502 respectivamente, son ajustadas y se
inicia el movimiento para llegar a la velocidad de 200 RPM. El estado del eje (%SW3406) cambia de 2
(Standstill) para 5 (Continuous Motion).

En el instante en que la velocidad alcanza 200 RPM, la salida InVelocity, marcador de bit 6505, es ajustada.

Teniéndose la transicion de 0 para 1 del marcador de bit 6506, el bloque MC_Stop es instantaneamente
ejecutado, con eso las sefiales Busy y Active de este bloque, marcadores de bit 6507 y 6508
respectivamente, son ajustadas y se inicia la parada. Al mismo tiempo las sefiales Busy, Active e InVelocity
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7514

del bloque MC_MoveVelocity, marcadores de bit 6501, 6502 y 6505, son reseteadas y la sefial
CommandAborted, marcador de bit 6503, es ajustada por 1 scan. El estado del eje (%SW3406) cambia de 5
(Continuous Motion) para 3 (Stopping).

Al finalizar la parada, la salida Done del bloque MC_Stop, marcador de bit 6509, es ajustada y permanecera
hasta la entrada Execute, marcador de bit 6506, esté ajustada. El estado del eje (%SW3406) permanecera
igual a 3 (Stopping) y ningln otro blogque MC sera ejecutado.

Teniéndose la transicion de 0 para 1 del marcador de bit 6500, el blogue MC_MoveVelocity es iniciado,
pero como el bloque MC_Stop esta activo, ocurrird error y la sefial Error, marcador de bit 6504, sera
ajustada y el marcador de word 8400 contendré el valor del error 69.

Cuando la entrada Execute del bloque MC_Stop es reseteada, las sefiales Busy, Active y Done, marcadores
de bit 6507, 6508 y 6509, son reseteados. El estado del eje (%SW3406) cambia de 3 (Stopping) para 2
(Standstill) y otros bloques MCs podran ser ejecutados.

En la transicién de 0 para 1 del marcador de bit 6500, el bloque MC_MoveVelocity es ejecutado, con eso
las sefiales Busy y Active de este bloque, marcadores de bit 6501 y 6502 respectivamente, son ajustadas y se
inicia el movimiento para llegar a la velocidad de 200 RPM. El estado del eje (%SW3406) cambia de 2
(Standstill) para 5 (Continuous Motion).

En el instante en que la velocidad alcanza 200 RPM, la salida InVelocity, marcador de bit 6505 es ajustada.

MW _IgControl
FIGURA
= Execute M IqCantral Inlq =
B B o Aiz
Hlq Busy
M lgRamp Aitive
Commandfborted
Errar
ErroriD
M Eufferfode
M Updateiiode

DESCRIPCION
Ejecuta el control de 1q programado.

Cuando haya una transicidn de 0 para 1len la entrada Execute, el bloque sera iniciado y ejecutado de acuerdo
con los argumentos configurados.

Para finalizar el blogue, es necesaria la ejecucion de otro bloque, o que el drive pase para el estado
"Disabled" o "Errorstop".

ARGUMENTOS
Esta compuesto por 1 entrada Execute, 1 salida InTorque y los 11 argumentos a seguir:
- Axis|10
_J_qméﬁ
- 1q Ramp|1081
- Buffer Mode 107
- Update Mode 1141
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- Busy/[116)
- Active[118)
- Command Aborted|116)
- Error[116)
- Error 1d 17
- Bloque Retentivo 117
La entrada Execute es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida Inlg informa el instante en que alcanza el 1q programado.
MODO DE OPERACION
En la ejecucion del bloque, el estado del eje cambiara para "Continuous Motion".
ERRORES DEL BLOQUE
Error L
Descripcion
Id
52 Intento de ejecutar bloque con BufferMode - Single cuando otro bloque esta activo.
67 Drive en estado "Disabled" o “Errorstop”.
69 Drive en estado " Stopping ".
70 Intento de ejecutar bloque con BufferMode - Buffered cuando existe otro bloque activo y otro
blogue aguardando.
71 P202 diferente de 4 (PLC).
74 Drive en estado " Homing ".
78 Bloque MC no ejecutado — Falla interna.
80 Iq programado mayor que el maximo permitido.
81 IgRamp programado menor que el minimo permitido.
82 IgRamp programado mayor que el maximo permitido.
7515 STOP
FIGURA
=1 EH STOF  EMO =
M DECELERATION
M MODE
M COMTROL
H AXIS
DESCRIPCION
Es compuesto por 1 entrada EN, 1 salida ENO y 4 argumientos, conforme abajo:
- deceleration|102)
- mode|[135]
- control (105

- axis|104)
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La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida ENO informa el instante que el bloque es finalizado.

Modo
El modo es siempre una constante.

Posee las opciones:

- Interrumpe

- Cancela hasta su parada total, mismo que la entrada EN vaya para "0" antes de terminar por
completo su parada

FUNCIONAMIENTO
Si laentrada EN es 0, o0 esto blogue no esta activo, la salida ENO queda en 0.

Si la entrada EN es 1, mismo que sea por un ciclo de scan, es ejecutada una parada con perfil trapezoidal
basado en las caracteristicas programadas en los argumientos.

Cuando la parada es concluida, la salida ENO cambia para 1 durante un ciclo de scan, regresando a 0
posteriormente.

Después de empezar, no se puede mas cancelar el bloque de parada.

El modo interrumpe hace con que el bloque permanezca parado mientras la entrada EN es 1. En el momiento
que la entrada EN es 0, el bloque de posicionamiento previamente activo es recuperado, desde que la
posicion en el momiento no sea mayor o igual a la posicion deseada por el posicionamiento previamente
activo. Esto puede ocurrir, si la deceleracion del bloque de parada es muy lenta.

El modo cancela no recupera el posicionamiento previo cuando la entrada EN es 0.

NOTA: Si utilizado para parar una busca de cero maquina, el modo de parada siempre sera cancela, mismo
que la programacidn esté seteada para interrumpe.

FLUJOGRAMA
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GRAFICO
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Observe que para esto caso, después de la entrada EN cambiar para 0, una curva S es empezada, ya que ella
estaba siendo ejecutada antes de ocurrir una parada.

™ 1 CICLO DE SCAN

- Modo Cancela
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7.5.1.6

= STOP - CANCELA

-
T

“ﬂg,_k_\_ v
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EJEMPLO
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Cuando la entrada digital 1 es 1, un posicionamiento de 100 vueltas es habilitado. Si la entrada digital 2 es 1,
el bloque de parada es habilitado, haciendo con que el posicionamiento sea interrumpido. Cuando parar,
durante un ciclo de scan, es escrito 1 en la salida digital 1 del convertidor. En el momiento que la entrada
digital 2 cambiar para 0, el posicionamiento de 100 vueltas es completado.

QSTOP
FIGURA

=1 EN QSTOF  EMO =

H DECEL
H WIMFOS
H
M

COMTROL
XIS

DESCRIPCION
Es compuesto por 1 entrada EN, 1 salida ENO y 4 argumentos, siendo ellos:
- deceleration 103
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- control (105
- axis|104)

La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida ENO informa el instante en que el movimiento es finalizado.

FUNCTION
Si la entrada EN es "0", el bloque no esta activo, la salida ENO permanece en el estado "0".

Si la entrada EN es "1", el bloque es habilitado. A partir de este instante, el bloque analiza el desplazamiento
con el valor de la ventana programada. En el instante en que ese desplazamiento ultrapasar el valor
programado y ocurre un pulso en la entrada rapida (terminal del pulso nulo del conector de encoder, o sea,
X8:8 para POS2 y XC9:8 para PLC1 y PLC2) es ejecutado una parada con un perfil de movimiento
trapezoidal.

Cuando la parada es concluida, la salida ENO va para el estado "1" durante un ciclo de scan, retornando al
estado "0" posteriormente.

Para permitir otro posicionamiento o movimiento, es necesario que este bloque sea deshabilitado durante un
ciclo de scan.

GRAFICO
+ EN

+ FASTINPUT _

+ SPEED

N A

+ ENO

EJEMPLO
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7.5.1.7
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Cuando la entrada digital 1 es "1", un posicionamiento de 10 vueltas es habilitado. Si la entrada digital 2 es
"1", el bloque de parada rapida es habilitado, decorridos 5 vueltas, cuando ocurrir un pulso en la entrada
rapida del conector X8 el posicionamiento serd cancelado. Al parar, es escrito "1" en el marcador de bit
2001 por un ciclo de scan. En el instante que la entrada digital 2 volver para el estado "0", el
posicionamiento podra ser reiniciado.

POSITIONO
FIGURA

— EM POSITIOHEEMD =
MW MIMSFEED

DESCRIPCION
Es compuesto por 1 entrada EN, 1 salida ENO y 4 argumentos, siendo ellos:
- velocidad minima

La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida ENO informar cuando el bloque esta activo.

FUNCTION
Si laentrada EN es 0, el bloque no esta activa y la salida ENO es 0.

Cuando la entrada EN es 1, las siguientes condiciones deben cumplirse para la POSITIONO blogue se
activa:

- La unidad no puede ser "personas con discapacidad en general” y el parametro P0229 no se puede
establecer en 1. En esta condicién se genera la alarma A702.

- No puede ser otro bloque POSITIONO activo.

- EI médulo de referencia de velocidad debe ser menor o igual que la velocidad minima configurado.

Si se han staisfied las condiciones anteriores, el bloque asigna el eje del motor en su posicién actual.
Entonces, la salida ENO pasa a 1, y permanece en este estado hasta que permanecen en la entrada EN 1.

Cuando el POSITIONO bloque se activa:
- El comando "Ejecutar” SoftPLC se activa;
- La referencia de velocidad del SoftPLC va a 0;
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- El control de posicion se activa;
- El eje se asigna en la posicion actual registrada por el encoder.

EJEMPLO
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Cuando la entrada digital 1 es "1", un posicionamiento de 10 vueltas es habilitado. Si la entrada digital 2 es
"1", el bloque de parada réapida es habilitado, decorridos 5 vueltas, cuando ocurrir un pulso en la entrada
rapida del conector X8 el posicionamiento sera cancelado. Al parar, es escrito "1" en el marcador de bit
2001 por un ciclo de scan. En el instante que la entrada digital 2 volver para el estado "0", el
posicionamiento podra ser reiniciado.

7.5.2 Posicionamiento

7.5.21 SCURVE
FIGURA
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SIGM FOSITION
POSITION
SPEED
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MODE
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xry ry Y Y ¥ v ¥

DESCRIPCION
Es compuesto por 1 entrada EN, 1 salida ENO y 6 argumientos, conforme abajo:
- speed [102)
- acceleration 105}
_mmﬁ
- made [108)
- axis[10
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La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida ENO informa el instante en que el bloque es finalizado.

FUNCIONAMIENTO
Si la entrada EN es 0, el bloque no es ejecutado y la salida ENO cambia para 0.

Si hay por lo menos un pulso durante un ciclo de scan en la entrada EN y no hay otro bloque de
posicionamiento activo, sera ejecutado un posicionamiento con un perfil S basado en las caracteristicas
programadas en los argumientos.

Cuando el posicionamiento termina, la salida ENO cambia para 1 durante un ciclo de scan, regresando
posteriormente para 0.

NOTA: Esto bloque trabaja en malla de posicion, manteniendo esto estado mismo después de su conclusion.

EQUACIONES DE LA CINEMATICA
X = X0 + vO*t + (1/2)*a0*t"2 + (1/6)*J*t"3
v =V0 + a0*t + (1/2)*J*t"2

a=a0 + J*t

- X = posicion final

- X0 = posicidn inicia

- v = velocidad final

- v0 = velocidad inicial
- a = aceleracién final

- a0 = aceleracion inicia
-J=jerk

FLUJOGRAMA
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Cuando es detectado una transicion de 0 para 1 en la entrada digital 1, empieza un posicionamiento de 20,5
vueltas,a una velocidad de 2000rpm, con una aceleracion de 60000rpm/s y un jerk de 50000rpm/s?, en el
sentido horario,ya que el modo es relativo y el sefial de la posicidn es positivo. Cuando el posicionamiento
terminar, escribe 1 durante 1 ciclo de scan en la salida digital 1.

Recordamos que el jerk es la derivada de la aceleracién en funcién del tiempo. De esta forma, se concluye
que la aceleracién maxima sera alcanzada en 60000rpm/s / 50000rpm/s?= 1,20 segundos.
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7.5.2.2

TCURVE
FIGURA

=1EM  TCURUE EMNO =

SIGM FOSITION
POSITION
SPEED
ACCELERATION
MODE

RAXIS

ry ry r Y r. Y

DESCRIPCION
Es compuesto por 1 entrada EN, 1 salida ENO y 5 argumientos, conforme abajo:
- speed [102)
- acceleration 105}
- mode|103]
- axis|104)

La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida ENO informa el momiento en que el bloque es finalizado.

FUNCIONAMIENTO
Si laentrada EN es 0, el bloque no es ejecutado y la salida ENO cambia para 0.

Si hay por lo menos un pulso durante un ciclo de scan en la entrada EN y no hay otro bloque de
posicionamiento activo, seré ejecutado un posicionamiento con un perfil trapezoidal basado en las
caracteristicas programadas en los argumientos.

Cuando el posicionamiento termina, la salida ENO cambia para 1 durante un ciclo de scan, regresando
posteriormente a 0.

NOTA.: Este bloque trabaja en malla de posicién, manteniendo el mismo estado después de su conclusién.

EQUACIONES DE LA CINEMATICA
X = X0 + vO*t + (1/2)*a*t"2
v=Vv0+a*t+ (1/2)

- X = posicion final

- X0 = posicion inicia

- v = velocidad final

- v0 = velocidad inicial
- a = aceleracién final

FLUJOGRAMA
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Cuando es detectado una transicién de 0 para 1 en la entrada digital 1, empieza un posicionamiento para la
posicion absoluta configurada con sefial del parametro del usuario 800, con el nimero de vueltas del
parametro del usuario 801 y con la fraccion de vuelta del pardmetro del usuario 802, en la velocidad del
parametro del usuario 803 en rpm y con una aceleracion basada en el parametro del usuario 804 en rpm/s.
Para esto es necesario que una busca de zero maquina ya hubiera sido hecha previamente. Cuando terminar,
escribe 1 durante 1 ciclo de scan en la salida digital 1.
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7.5.2.3 HOME

FIGURA
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DESCRIPCION
Es compuesto por 1 entrada ENﬁ:; entrada ZEROSW, 1 salida ENO y 6 argumientos, conforme abajo:
S [ T
- speed (105)
- acceleration [105)
- offset (signal, number of revolutions, fraction of revolution) ok
- type :
-_Sla.nda.r_d%
- Immediate148)
_ l | - e - I - I E %
- Unidirectional with Sensor and Null Pulsel 14
_ l | - ge - I - I l II E I %

_E._E. - I - E I IIE I %
- axis|104)

La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque.
La entrada ZEROSW es responsable por informar al blogue que la posicién de cero maquina fue alcanzada.
La salida ENO informa el instante que el bloque es finalizado.

TIPO

El tipo es siempre constante y representa las opciones de bisqueda de cero maquina. Posee las opciones :

Padron

La basqueda de cero es iniciada con un perfil de movimiento trapezoidal basado en las caracteristicas
programadas.

En el instante en que ocurrir un pulso con el minimo de un ciclo de scan en la entrada ZEROSW, se inicia la
busqueda del pulso nulo. Asi que el pulso nulo es encontrado, se inicia el proceso de parada, seguido del
retorno a la posicion del pulso nulo.

Velocidad
1 2
1: Sensor ZEROSW detectado
3 2: Posician del pulso nulo detectado
+ . 3: Posicion de parada (cero magui-
| U Pasician X
na)
NOTAI!

En la hipotes de que este blogue es habilitado y la entrada ZEROSW esté en el estado "1", la busqueda se
inicia en el sentido opuesto al programado hasta que la entrada ZEROSW va para el estado 0. En este
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instante, el bloque invierte el sentido de giro, repitiendo el paso descrito en el paragrafo anterior.

Inmediato (*)
Cuando el tipo programado fuera inmediato, la posicion detectada en la transicion de la entrada EN es
considerada como siendo la posicién del cero maquina.

Velocidad

1: Posicion del cero maquina

1 kb
T Posicidn
NOTA!
Esta opcion permite que otro bloque de posicionamiento o movimiento esté activo. No es necesario que el
drive esté habilitado para la ejecucion de este tipo.
La entrada ZEROSW no tiene funcion.

Uni-Diretional with Sensor (*)

Ese tipo puede ser usado cuando el pulso nulo del encoder no esta disponible y un Gnico sentido de rotacion
es permitido.

La busqueda del sensor es iniciada con un perfil de movimiento trapezoidal basado en las caracteristicas
programadas.

En el instante que el sensor ZEROSW es detectado, esa sera considerada la posicion del cero maquina; en
seguida se inicia el proceso de parada.

Welocidad )
1. Sensor ZERCSW detectado (cero maquina)
1 2: Posicion de parada
2 B
' Paosicion
NOTA!

Si el blogue es habilitado y la entrada ZEROSW ya esté en el estado "1", la posicion actual serd considerada
como siendo la posicion del pulso nulo y ninguno movimiento sera ejecutado.

Unidireccional con Sensor y Pulso Nulo (*)

Ese tipo puede ser usado cuando el pulso nulo del encoder estéa disponible y un Unico sentido de rotacion es
permitido.

La bisqueda del cero maquina es iniciada con un perfil de movimiento trapezoidal basado en las
caracteristicas programadas.

En el instante en que el sensor ZEROSW es detectado, se inicia la busca del pulso nulo. Asi que el pulso
nulo es encontrado, esa sera considerada la posicion del cero maquina; se inicia el proceso de parada.

Velocidad
12 1: Sensaor ZEROSW detectado
2: Pulso nulo detectado (cero magquina)
, 3: Posicion de parada
' " Posicion
NOTA!

Si el bloque es habilitado y la entrada ZEROSW ya esté en el estado "1", se salta directamente para el paso
de la busqueda del pulso nulo.

Unidireccional con Pulso Nulo (*)

Ese tipo puede ser usado cuando el pulso nulo del encoder esta disponible y un Unico sentido de rotacion es
permitido.

La busqueda del pulso nulo es iniciada con un perfil de movimiento trapezoidal basado en las caracteristicas
programadas.




mE[I Lenguaje 149

Asi que el pulso nulo es encontrado, esa sera considerada la posicién del cero maquina; se inicia el proceso

de parada.
Welocidad -
1: Pulso nulo detectado (cero maguing)
] 2 Posicion de parada
2‘ '
| Posicién
NOTAI!

La entrada ZEROSW no tiene funcion.

Bidireccional con Sensor (*)

Ese tipo puede ser usado cuando el pulso nulo del encoder no esta disponible.

La busqueda del sensor es iniciada con un perfil de movimiento trapezoidal basado en las caracteristicas
programadas.

En el instante en que el sensor ZEROSW es detectado, el sentido de giro es invertido. En el instante en que
el sensor ZEROSW no es més detectado (transicion negativa), esa sera considerada la posicion del cero
maquina. En seguida se inicia el proceso de parada, seguido del retorno a la posicién del cero maquina que
fue previamente encontrada.

Welocidad

1: Sensor ZEROSW detectado
2: Pulso nulo detectado (cero magquina)

1

m; . 3 Posicion de parada
b Fosicion
2

NOTA!
Si el blogue es habilitado e la entrada ZEROSW vya esté en el estado "1", se salta directamente para la etapa
deteccion de transicion negativa en ZEROSW.

Bidireccional con Sensor y Pulso Nulo (*)

La busqueda del pulso nulo es iniciada con un perfil de movimiento trapezoidal basado en las caracteristicas
programadas.

En el instante en que el sensor ZEROSW es detectado, de inicia la inversion del sentido de rotacion. En el
instante en que el sensor ZEROSW no es mas detectado (transicion negativa) se inicia la bisqueda del pulso
nulo. Asi que el pulso nulo es encontrado, esa serd considerada la posicion del cero maquina; se inicia el
proceso de parada seguido del retorno a la posicion del pulso nulo.

Velocidad 1: Sensor ZEROSW detectado

2. Instante en que ZEROSW=0

3: Pulso nulo detectado (cero maguina)
4: Posicion de parada (cero maguing)

Paosicion
NOTA!

Si el bloque es habilitado y la entrada ZEROSW ya esté en el estado "1", se salta directamente para la etapa
de deteccién de transicién negativa en ZEROSW.

FUNCIONAMIENTO
Si la entrada EN es "0", el bloque no es ejecutado y la salida ENO permanece en "0".

Si ocurrir por lo menos un pulso durante un ciclo de scan en la entrada EN y no haber otro bloque de
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posicionamiento activo (con excepcion para el tipo inmediato), la bisqueda de cero es iniciada con un perfil
de movimiento basado en las caracteristicas programadas en los argumentos.
Entonces el bloque es finalizado y la salida ENO va para el estado "1" por un ciclo de scan, retornando al
estado "0" posteriormente.En la finalizacion de este bloque, la posicién de cero maquina, sera referenciada
con el valor contenido en el offset, que normalmente posee el valor cero.
Ejemplo: Si programasemos un offset negativo de 25 rotaciones, y ejecutasemos un posicionamiento relativo
de 50 rotaciones con sefial positivo, la posicion alcanzada seria de 25 vueltas y de "0" de fraccién de vuelta,
con la sefial positivo. Sin embrago, si el posicionamiento fuera absoluto, la posicién final seria de 50 vueltas
y de "0" de fraccién de vuelta, con la sefial positivo; girando en la realidad 75 vueltas en el sentido horario.
NOTA: Si el tipo de busqueda de cero programado utilizar pulso nulo, la posicion final puede sufrir un
desplazamiento en relacion al pulso nulo real, de acuerdo con el valor programado en el parametro 769. De
este modo, la parada sera en el valor de P769 décima de grados antes del pulso nulo.
ATENCION: Luego en seguida de la bisqueda de cero de maquina, el control se queda en lazo de posicion.
EJEMPLO
1%l 52000
l i
— | (P
SME2000 | 26ME2001 52001
| | {
—| [ I/} EM  HOME EMO 'LS)_
wlE2
—| I ZEROSH
200.0 M SPEED
1000.00 M ACCELERATION
Positivo, M SIGH OFFSET
0.00| M OFFSET
Hordrio | | ROTATIORN
Padvin M TYFE
Feal WAHIS
Considerando que hace poco tiempo que el convertidor hubiera sido encendido o reseteado, en la transicion
de 0 para 1 de la entrada digital 1, activa la busca de cero maquina, ya que el marcado de bit 2001 empieza
en 0. Cuando la entrada 2 cambia para 1, empieza la busca del pulso nulo. Cuando encuentra, el motor
empieza a decelerar y regresa para la posicion del pulso nulo encontrada, mas el valor de P769. Luego que
el posicionamiento es concluyendo, el marcador 2001 es seteado, lo que inhabilita una nueva busca.
7.5.2.4 TCURVAR
FIGURA
=—{EM TCURUAR EMO =
W FOSITION
M ACCELERATION
MOIRECTION
M SFEED SOURCE
M SPEED GAIM
M HRIS
DESCRIPCION

Es compuesto por 1 entrada EN, 1 salida ENO y 6 argumentos, siendo ellos:
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- speed|1sh)

- acceleration 105}
T . ’E?_h
- syncronism|is
- axis[10

La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida ENO informa el instante en que el bloque es finalizado.

Velocidad
La velocidad es formada por un tipo de dato y un enderezo, dependiendo de la eleccion del tipo de dato.

El tipo de dato de la velocidad puede ser:
- Encoder (encoder auxiliar de la PLC2 o encoder principal de la POS2)
- Parametro del usuario
- Marcador de Word.

Relacién de Sincronismo
La relacion de sincronismo es formada por 1 tipo de dato y 2 direcciones o constantes, dependiendo del tipo
de dato elegido.

El tipo de dato puede ser:
- Constante
- Parametro del usuario
- Marcador de word

NOTA!
La relacion de sincronismo solo es aplicada cuando la fuente de velocidad es por el encoder.

FUNCIONAMIENTO

Si la entrada EN es "0", el bloque no es ejecutado y la salida ENO permanece en "0".

Si hubiera por lo menos un pulso durante un ciclo de scan en la entrada EN y no hubiera otro bloque de
posicionamiento activo sera ejecutado un posicionamiento, con perfil trapezoidal variable de acuerdo con la
suya programacion. El valor de la aceleracion, velocidad y direccion, pueden ser actualizados on-line.
Cuando el posicionamiento se termina, la salida ENO va para es estado "1" durante un ciclo de scan,
retornando posteriormente al estado cero "0".

NOTA!
Este bloque trabaja en lazo de posicidn, permaneciendo asi mismo luego a su ejecucion,
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7525 CAM
FIGURA:
—en o Emaf
MFroFILE
DESCRIPCION:

Es compuesto por 1 entrada EN, 1 salida ENO y 2 argumento, siendo ello:

Perfil:

Perfil de posicionamiento CAM a ser ejecutado.

Tipo de Perfil CAM:

- Fijo: el perfil de posicionamiento es transferido junto con el programa del usuario y no podra sufrir
alteracion.

- Calculable: el perfil de posicionamiento es transferido junto con el programa del usuario y podra sufrir
alteracion a través de la ejecucion del bloqgue CALCCAM. Para perfil de posicionamiento calculables los
siguientes parametros son necesarios:

e NUmero maximo de puntos:
Valor constante que configura el nimero méaximo de puntos que este CAM podra tener.

e Primero punto maestro

Marcador de float que configura la posicion del maestro del primero punto de este perfil CAM, la
posicién del maestro en los demas puntos sera de acuerdo con el contenido de los marcadores de
float subsecuentes al seleccionado. Los contenidos de los marcadores de float utilizados deben tener
el formato de vueltas, ejemplo: 1.5 vueltas, 0.25 vuelta, ...

Importante: En el caso que la posicion del maestro de algin punto sea menor que la posicion del
maestro del punto anterior en el momento de la ejecucion del bloqgue CALCCAM, este perfil CAM
no sera mas ejecutado sin que nuevamente el bloque CALCCAM sea ejecutado con los contenidos
de los marcadores utilizados estén correctos.

e Primero punto esclavo
Marcador de float que configura la posicion del esclavo del primero punto de este perfil CAM, la
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posicion del esclavo en los demas puntos sera de acuerdo con el contenido de los marcadores de
float subsecuentes al seleccionado. Los contenidos de los marcadores de float utilizados, deben
tener el formado de vueltas, ejemplo: 1.5 vueltas, 0.25vuelta, ...

e Primero tipo de curva

Marcador de bit que configura el tipo de interpolacion (0 para interpolacion linear y 1 para
interpolacion cubica) del primero punto de este perfil CAM, el tipo de interpolacion de los demas
puntos sera de acuerdo con el contenido de los marcadores de bit subsecuentes al seleccionado.

e NUmero de puntos
Marcador de Word que configura la cuantidad de puntos de este perfil CAM.

NOTAS!

- Caso el marcador de Word programado contener valor mayor que el argumento “Ndmero maximo
de puntos” en el momento de la ejecucién del bloque CALCACAM, este perfil CAM no sera mas
ejecutado sin que nuevamente el bloque CALCCAM sea ejecutado con el contenido del marcador
utilizado esté correcto.

- En el primero ciclo de scan después del download del programa del usuario, el bloque
CALCCAM carga el nimero de puntos, los valores de puntos y los tipos de interpolacion para los
argumentos programados en los bloques CAM calculables.

La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida ENO informa el instante en que la accidn del bloque es concluida.

El blogue CAM es responsable por la ejecucién de un posicionamiento definido en su perfil (profile).
Basicamente un dispositivo CAM tiene la funcidn de convertir un movimiento rotativo en un movimiento
reciproco de avance y atraso.

Ese movimiento de avance y atraso es definido por un perfil CAM. Unas de las maneras de definir
mecéanicamente ese perfil CAM es presentado en el ejemplo que sigue:

Figura - CAM mecanico.

FUNCIONAMIENTO:

Si la entrada EN es "0", el bloque no es ejecutado y la salida ENO es "0".

Si laentrada EN es "1", el bloque ejecuta el perfil CAM programa do utilizando el eje virtual como maestro.
Todos los bloques de posicionamiento y de velocidad del WLP pueden ser utilizados para generar referencia
para el eje virtual.

El blogue CAM es siempre relativo, o sea, la posicion del eje virtual en la inicializacion del bloque sera
considerada como posicion

cero ("0") del maestro.

Cuando el perfil CAM termina, la salida ENO se va para "1" durante un ciclo de scan, retornando
posteriormente a "0".

NOTA!
El eje virtual es el eje utilizado como maestro para el bloqgue CAM. Todos los bloques de posicionamiento y
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de movimiento en la POS2 a partir de la versién de firmware 1.50 son capaces de generar referencia para el

eje virtual:
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La entrada digital %1X1 habilita el drive.

(s

La entrada digital %I1X2 habilita el bloque JOG que esta programado para generar una consigna de
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velocidad para el eje virtual definida por el parametro del usuario %UW800, con aceleracion definida por el
parametro del usuario %UWS801.

La entrada digital %1X3 habilita el bloqgue CAM que a partir de ese instante seguira el maestro de acuerdo
con el perfil definido en el parametro PROFILE. Al terminar el perfil, la salida digital %QX3 sera activada.
Si la entrada digital %I1X3 se encuentra siempre activa el perfil CAM sera ejecutado continuamente.

El siguiente profile fue utilizado en el ejemplo:
B CAM Edif <toy.cpr>

=
Il aztes Spesd

ot ( 1.0000—=] e |
Cursor Yalues

. — I asber 0500000 ok

5 Slave 0000000 rek

= Spead 0.000000  rem

S : N i | Accelesation 0.000000 s

— 01 0z 03 04 u!s 0 o | | ek nooogn | S

07 . 0F
@l el [ s]alJ e a o oo | v |

Ventana de propiedades del Bloque CAM:
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CAM (%]

Frofile

| tay ﬂ

Open ‘ Create | Save bz, ‘ Remove |

Cam Profile Type
™ Calculable

b aximun Mumber of Points
Constant 3

Firzt b azter Point

Float b arker 3

Firzt Slave Point

Float b arker EI
First Curve Type

Bit Marker 3
MHurnber of Points
=l =

k% R etentive Ward Marker : 6000 ... 6099
s olatile Wiord Marker : 7000 . 7643

EA
F4

1] 8 | Cancel Help

Esta ventana es llamada a través de un doble clic del ratén en el bloque CAM.

En ella es posible ejecutar las siguientes operaciones:

- Seleccionar el perfil utilizado a través de la seleccién del "Perfil".

- Abrir el perfil para edicién a través del botén "Abrir".

- Crear el nuevo perfil a través del boton "Crear".

- Remover el perfil seleccionado a través del botén "Remover".

- Guardar con otro nombre el perfil seleccionado a través del boton "Guardar Como...".

Creando un nuevo perfil CAM:
Para crear un nuevo perfil CAM clic en el boton "Crear", una ventana de entrada de valores
solicitara el nombre del nuevo perfil, luego el editor de perfil CAM abrira, conforme la figura que sigue:
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En esa ventana existen los siguientes controles:

Tabla de puntos:

&dd points to the point table
Insert points inthe point tabls
/ Remove points from the point table
(o] |

Mestre (rotl  Escravo (rof) | Tipo
0 i}

Interpolatiom point between the point and the next point
Slave position for the point

Ilaster position for the point

NOTAS!

157

- Como mencionado anteriormente, el bloque CAM es siempre relativo, luego el primer punto de la

tabla de puntos siempre serd maestro = 0 y esclavo = 0.
- Maestro = eje virtual
- Esclavo = eje real (drive)

Gréfico del perfil:
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Herramientas de control del gréafico:

+Zoom Selects the position line
- Zoom Selects the speed line
Fit to Bereen Selects the acceleration line
Selects the Jerk line
Disahles the selected line
Sets the selected Fit to Screen line
Sets the width of the selected line
/ Sets the height of the selected line

@la|/w| [P s|Al v B el &f e

Valores del Cursor:
Valores relativos al punto seleccionado del cursor.

Cursor Yalues

t azter I—UU rat
Slave I—DD rot
Speed I—DD 1pm
Acceleration I—EIEI pmd's

Jerk, I—EIEI prm/fs

Velocidad del maestro:
Velocidad utilizada para el calculo de la velocidad, aceleracion y jerk del esclavo.
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M aster Speed

1.DEIEIEIE|: =

NOTA!

- La velocidad, aceleracion e jerk del esclavo deben ser utilizados como referencia para el
desenvolvimiento del perfil CAM, donde los mismos son calculados numéricamente y no llevan en
consideracion la carga, la inercia, el par (torque) y la dinamica del drive.

Adicionando un nuevo punto en el perfil CAM:

Un punto puede ser adicionado a través de los botones adicionar o inserir punto o a través de un
doble clic del raton en la grafica en la posicion donde se desea adicionar el punto. El doble clic puede ser
hecho en cualquier region de la grafica. Caso ya se tenga una interpolacion en esa region, el editor ird inserir
ese punto entre los dos puntos de la interpolacion.

El punto es siempre adicionado como interpolacion del tipo lineal.

Cuando es adicionado o inserido un punto a través de los respectivos botones los valores el maestro
y el esclavo son puestos acero. En el caso de la insercion de punto eso puede ocasionar una interrupcion del
perfil, pues la posicion del maestro debe siempre crecer en relacion a la origen, entonces, se debe editar el
valor del maestro y del esclavo haciendo clic sobre suyas celdas en la tabla de puntos.

En la figura que sigue fue inserido un punto a través del doble clic del raton.

I CAM Edit <tutor.cpr=

[t=] @] &
& Woster (rot) | Staveirct) | Type
0 0 Lineatr
§ 1 0.630631 .66 4000
-
=
b=
o
il
=
=T
..
Ilastes Spesd
& 1.0000=] m
=
Curzar Yaluss
o Idaster 0500000  rok
Shave [ osmeT
- Spend 1052314 rem
H i H | . H Acceleration 0000000 romdz
[ o1, o0z 83 o4 05 05 . 07 08 _os | | ek ooooong | s

| ok || cancel | Hep |

@le| x| [Pls|alJ] B/«

Para alterar el tipo de la interpolacion clic en la celda de tipo en la linea correspondiente a origen
de la interpolacion y seleccione la deseada.
En la figura que sigue fue modificado el punto para interpolacion tipo cubica.
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B CAM Edit <tutor.cpr=

i Pl (o B

L1 S S T—— Master (rot) | Stwe (rot) | Type

: : : : o o o Cubic

: R S ;- -- ’:I_EI.ESDEBI

i T -

T A N || [ o] e |

i 1 1 i Cursor Yalues

i- S T T Master 0500000 rok

: H ' : Slave 0.590027 ot

NN SN — Sy — b ER— I Spead 1.037624 e

] Lo P Accoleration SEIT00 | el
— 01 02 03 o4 05 . 06 07 . o0& os | Ve I ETE
@|eal [P s]alJ] B el e o ]| Cood | [ Heb |

£ |

Ahora en esa curva ya es posible observar otras grandezas ademas de la posicién como velocidad,
aceleracion y jerk. Para una mejor visualizacion de todas las grandezas podemos utilizar el botén "Ajusta
Zoom Todo" conforme figura que sigue.

B CAM Edit <tuter.cpr=

]

w
T e o bt (0] [ [
. T A Master (rot) | Siave rot) | Type
2 - [, i i ; i i . i [u] 1] 1] Cukbic
: : : : : ’l_ 0.630631 0. GE 4000

=
[=]
wy
.
= (_— Lo
=" i ¥ I
i : TR - : boeend
(A - N N B N (. Master Speed
2 ] v e |
I":I' B e [ [ Tt i H e
A A A A T b1 pCumoralues
“ ; ; : i : : ; i [ : i Hasler 0.500000  rek
: C b [Master {rot)=0,3636 , Slave (rob)=-23.4516 | - EL=a0027 ok
| TR SO U SO AU PP JE JUUO T T O s 1.037624 | pm
(N S S S S S |} ;| Acoslersion SO0 o
05 100025 050085 4g &5 sn o ss ey | ek I e

el FPis|alJ] = el alel ok ||| Cocs || W |

|

De la misma manera podemos elegir una de las grandezas y utilizar el botén "Aplica Zoom
Seleccionado”. En el ejemplo que sigue fue efectuado un zoom en la velocidad.
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Master (roty | Siave (rob)

| Trpe

o |0

’1_ 0.630631

o Cubic
0664000

Il aztes Spesd
( 1.0000—=] e |
""""" Curgor Values
ldasher 0500000 ok
Slave 0.590027 ot
Speed 1.037624 g
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Otra herramienta interesante de ser mencionada es el cursor. En el ejemplo que sigue
posicionaremos el cursor en el punto de méxima velocidad.

B CAM Edit <tuter.cpr=

] ] [

Master (rat) |

Stave (rot) | Type

o |0

’1_ 0.630631

o Cubic
0664000

Il aztes Spesd
( 1.CIIIIJE, 1= |
""""" Cursor Values
Hasher [ oamE
Slave 0327586 ot
: Spead [ 5w o
ey S (O S hemeaat Acceleration 0.0BSS20 | ez
05 1D 15 20 35 30 .35 40 45 50 55 eq ek I ETE
@|a|a| rl[sa] 4] a[e]al e Ok ] Codl || Hep |
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Se debe recordar que las grandezas velocidad, aceleracion y jerk del esclavo son dependientes de la
velocidad del maestro, entonces es interesante modificarla de modo a simular algo muy préximo de la real.
En la figura que sigue la velocidad del maestro sera modificada para 1000rpm y analizaremos la misma

posicion del cursor.
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b agter Speed

1000 El: Tpm
Cursor Walues

b aster IW rat
Slave lw rok
Speed IW Tpm
Anceleration lm rprs

Jerk 31B159571513 o0R34z TPV

Durante el proyecto del perfil CAM todas esas grandezas deben ser observadas pues las mismas
podréan o no ser cumplidas en funcién de limitaciones mecanicas, eléctricas y electrénicas de los
equipamientos involucrados.

Como las graficas de aceleracidn y de jerk son calculadas llevando en consideracion la
interpolacion entre dos puntos, en las junciones entre interpolaciones lineales la aceleracion y el jerk seran
presentados como iguales a cero. Mas sabemos que tedricamente en un escalon de velocidad la aceleracion y
el jerk son infinitos, en la practica la aceleracion y el jerk en ese momento dependera también de las
limitaciones mecanicas, eléctricas y electrénicas de los equipamientos involucrados. Estos escalones de
velocidad deben ser observados y considerados en el proyecto del perfil CAM. En la figura que sigue se
ejemplificada esta situacion.

B CAM Edit <tuter.cpr=

i (o B
Master (rot) | Siawe (rot) | Type

1] a a Cukbic
1 0630631 0664000 Linesar

1 1 Lingar

10

Il aztes Spesd
0= Em

Curgor Values

Slave 1.0005330 ok
Spe=ed 1200000000 reen
smmmemmmenmnmnaes | Accoleration ’w ez

10 1;1 | Jek 0000000 pmds
PI[sAl S| a[e] @] & Ok ][ Comea ||| Heb
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El blogue CAM tiene disponible dos tipos de interpolacion, lineal y cibica. Siendo utilizada las
siguientes ecuaciones:

- Lineal :

[— Bim— pm + pfe pm = pim
B — pim pifm— pim

Vg = —pE AL * vim

pim— pim  pim— pim
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ae=1
je=1
- Clbica :

‘ne=a*lﬁm—‘yim';+b*lﬁm—p:’m I:+c*l_.nm—piml+p:'e

ve = '3*a*l_.nm—pimlz +2*E*ipm— pim i+ ¢ " vm

ae=6*a* pm— pimi+ 2%h *ym?

. 3
Je=6%a*um

Donde:
pe = posicién del esclavo
ve = velocidad del esclavo
ae = aceleracion del esclavo
je = jerk del esclavo
pm = posicion del maestro
vm = velocidad del maestro
pim = posicion inicial del maestro
pfm = posicidn final del maestro
pie = posicién inicial del esclavo
pfe = posicion final del esclavo
a = coeficiente calculado por el editor CAM
b = coeficiente calculado por el editor CAM
¢ = coeficiente calculado por el editor CAM

Modificando un punto en el perfil CAM:

Un punto puede ser modificado a través de la tabla de puntos por la edicion directa o0 moviendo el
punto en al gréafica. Para mover el punto en la grafica lleve el raton hasta el punto en cuestion que es
marcado con un cuadrado rojo, clic sobre el mismo y mantenga el ratén presionado y desplace el mismo para
la nueva posicion.

Al hacer clic sobre el punto la tabla de puntos sera desplazada para el punto en cuestion,
seleccionando la celda relacionada. La operacion de mover el punto en la grafica es interactiva y calcula
todo el perfil a cada modificacién del punto en cuestion.

El nuevo punto puede ser visto en la tabla de puntos.

Removiendo un punto en el perfil CAM:
El mismo es removido directamente en la tabla de puntos. Para eso seleccione una de las celdas
respectiva al punto y clic en el botén "Remover Punto".

Zoom de un area determinado de la grafica:

Clic con el ratén sobre uno de los cdrners de la regién que se desea ejecutar el zoom y mantenga el
ratén presionado, mueva el ratén de modo a marcar una regién. En ese momento un rectangulo aparecera en
la gréfica, suelte el boton del raton, y entonces dé un doble clic sobre ese rectangulo. En la figura que sigue
un ejemplo de ese zoom es presentado.
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Moviendo la gréfica:

Presione la tecla "SHIFT" y clic con el ratén sobre la grafica y mantenga el ratén presionado,

mueva el raton y la grafica se movera junto.

fico:
Para tener acceso al menu del grafico, clic con el boton derecho del raton sobre el area del grafico,

agré

Men

U aparecera.

,

luego el siguiente men

v Trace mouse coordinates

W Axis

Z00m
Fit...

Properties

En la figura que sigue es presentada la ventana de propiedades del grafico.
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7.5.2.6

]

Properties
Gerneral l

Coordinates range
«1 =0 vl = |-00332

12 = |0.630531 y2 = |0.E372

[+ Mouse coordinates
[ Az

ak | Cancelar Ajuda

CALCCAM
FIGURA:

— EM CALCCAM EMOjp—

DESCRIPCION:
Es compuesto por 1 entrada EN y 1 salida ENO.

La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida ENO informa el instante que el bloque es finalizado.

El bloque CALCAM es responsable por el calculo de los blogues CAM 152 calculables (tipo de perfil del
bloque CAM definido como calculable), conforme el contenido de los argumentos de estos bloques CAM.

FUNCIONAMIENTO:

Cuando la entrada EN cambiar de 0 para 1, el blogue es ejecutado.

Al terminar los calculos del bloqgue CAM calculables, la salida ENO cambiara para 1 durante un ciclo de
scan, retornando posteriormente a 0.

NOTA!

En el primero ciclo de scan después del download del programa del usuario, el bloqgue CALCCAM carga el
numero de puntos, los valores de los puntos y el tipo de interpolacion para los argumentos programados en
los bloques CAM calculables.

EJEMPLO:

Ladder:
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Ventana de propiedades del Bloque CAM:

CAM X
Frofile
|tu:uy ﬂ
Open ‘ Create Save bz, ‘ Remove |
Cam Profile Type
" Fixed + Calculable

b aximun Mumber of Points

Constant

Firzt b azter Point

Float b arker

Firzt Slave Point
Float b arker

First Curve Type
Bit Marker

MHurnber of Points

9500 3: Tag...
9503 EI: Tag...

1000 3: *Tag...

ZMw: Marcador de word j

Fange: 1 ... 700

5000 = “Tag ..

1] 8 | Cancel Help

Perfil CAM:

WLP V10.00 E [I
X1
{
EM TRAMSFER ENO { :|_
w1 WSRC DST P 26330
%2 02
' {
—| [ EM Jos  EMO { )_
Cloclowize| MROTATION
el TW a0 MSPEED
2 1TW 301, | ACCELERATION
Virtual W AXIS
%3 SalVF 2000
—| I EM CAM  EHO {
tov| M PROFILE
Calculable|  TYPE
Seld Sl I2001
—| I EM CALCCAM ENO {
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§ Master (rot)  Slave (rot) |T1,r|:|e |
S» ------------------------------------- o |0 0 Linear
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Y S S SRS SESS - =

o]
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b Master Speed
e SIS et 1.00003: Tpm
~ Curzor Values

e e e it ittt el i azter 0.500000  rot
1 Slave 0.000000 o
o= R T S S

i Speed 0.000000  rpm
3 : : : : Acceleration 0.000000 rem/s
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Después del download del programa del usuario, sera cargado el valor 3 para el marcado de Word
%MW6000. Los valores 0.75, 0.95 y 1.0 para los marcadores de float %MF95000, %MF9501 y %MF9502,
respectivamente. Los valores 0.0, 10.0 y 0.0 para los marcadores de float %MF9503, %MF9504 y
%MF9505, respectivamente. Y los valores 0 (interpolacion linear), 0 y 0 para los marcadores de bit
%MX1000, %MX1001 y %MX1002, respectivamente.

Cuando necesario alterar algin punto de un perfil calculable, basta alterar los puntos deseados en los
respectivos marcadores definidos y ejecutar el bloque CALCCAM.

En este ejemplo para alterar el perfil CAM “toy” demostrado anteriormente, basta cargar los nuevos valores
en los marcadores citados y ejecutar el bloqgue CALCCAM.

Important:

- El bloque CALCCAM no sera ejecutado en el caso de algin bloque CAM esté activo y sera generado el
error E68 en su tentativa.

- Al ejecutar el bloque CALCCAM con algiin marcador utilizado en el perfil CAM conteniendo valor
inadecuado, en la tentativa de ejecutar este perfil CAM sera generado el error E53 y este bloque CAM no
sera ejecutado.

Valores inadecuados:
- Valor de nimero de puntos mayor que el nmero maximo de puntos.
- Valor de posicién del maestro menor que la posicion del maestro en el punto anterior.
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7.5.2.7 SHIFT
FIGURA

=1 EN SHIFT EMO =

M INCREMENT
HROTATION
M AXIS

DESCRIPCION

Es compuesto por 1 entrada EN, 1 salida ENO y 3 argumientos, siendo ellos:
- increment
- float result/109
- axis|104)

La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque.

FUNCIONAMIENTO
Si EN=1, entonces la posicién actual del eje es incrementada por el Incremento de posicion.

Incremento:
El incremento es compuesto por un tipo de dato, una direccién o una constante, dependiendo de la eleccion
del tipo de dato y la forma de incremento.

El tipo de dato puede ser:
- Constante
- Parametro del usuario
- Marcador de Word.

El modo de incremento puede ser:
- Grados/Segundo
- Grados/Ciclo de scan

EJEMPLO
4IE1 L

—l I EHN SHIFT EMO {

360.0 MW INCREMEMHT
Horirio MROTATION
Real MAKIS

Cuando la entrada digital 1 esta activa el eje del motor serd desplazado 360° en un segundo en el sentido de
giro horario.
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7.5.2.8 MC_MoveAbsolute

FIGURA
= Execute MC_Mavefbsalute Darne f=—
B B o Aiz
M FPosition Busy
M Velocity Aitive
M Acceleration CommandAborted
M Deceleration Errar
ErrorlD
M Eufferhiode
M Updateilode

DESCRIPCION
Ejecuta un posicionamiento para la posicion absoluta programada.

Cuando haya una transicidn de 0 para 1len la entrada Execute, el bloque sera iniciado y ejecutado de acuerdo
con los argumentos configurados.

Seré ejecutado un posicionamiento para la posicidn absoluta configurada en el argumento "Position", con
una velocidad maxima configurada en el argumento "Velocity" y una aceleracién/desaceleracion
configurada en los argumentos "Acceleration" y "Deceleration".

Dependiendo de la distancia del posicionamiento y de los valores de aceleracion y desaceleracion, la
velocidad del motor no alcanzara la velocidad méaxima configurada.

La direccion del posicionamiento dependera de la posicidn actual del motor y de la posicion configurada. Si
la posicion actual es menor que la posicidn configurada, el posicionamiento seré en la direccidn positiva
(sentido horario) y si la posicién actual es mayor que la posicién configurada, el posicionamiento sera en la
direccién negativa (sentido anti-horario).

Cuando el posicionamiento termina, la salida Done va para 1 durante un ciclo de scan, o mientras la entrada
Execute esté en 1.

ARGUMENTOS
Esta compuesto por 1 entrada Execute, 1 salida Done y los 14 argumentos a segulir:
- Axis|10
- Velocity/108)
- Aceleration|108)
- Deceleration|108)
- Buffer Mode 10
- Update Mode /114
- Busy/[116)
- Active[116]
- Command Aborted|118)
- Error[116)
- Error 1d[117
- Bloque Retentivo 117

La entrada Execute es responsable por la habilitacion del bloque.
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La salida Done informa el instante en que el bloque es finalizado.

MODO DE OPERACION

Al ejecutar el bloqgue MC_MoveAbsolute, el drive pasara a operar en malla de posicion y permanecera asi
incluso tras la conclusion del bloque. Se debe ajustar la ganancia proporcional de posicion (P0159) para
obtener un mejor desempefio del drive.

En la ejecucion del posicionamiento el estado del eje cambiara para "Discrete Motion". Al concluir el
posicionamiento, el estado del eje cambiara para "Standstill".

ERRORES DEL BLOQUE

Error

Id Descripcion

52 Intento de ejecutar bloque con BufferMode - Single cuando otro bloque esta activo.

60 Velocidad programada menor que la minima permitida.

61 Velocidad programada mayor que la maxima permitida.

62 Aceleracion programada menor que la minima permitida.

63 Aceleracion programada mayor que la maxima permitida.

64 Desaceleracién programada menor que la minima permitida.

65 Desaceleracion programada mayor que la maxima permitida.

67 Drive en estado "Disabled" o “Errorstop”.

69 Drive en estado " Stopping ".

Intento de ejecutar bloque con BufferMode - Buffered cuando existe otro bloque activo y otro

70 blogue aguardando.

71 P202 diferente de 4 (PLC).

74 Drive en estado " Homing ".

78 Bloque MC no ejecutado — Falla interna.

93 Jerk programado menor que el minimo permitido.

94 Jerk programado mayor que el maximo permitido.

95 No esta permitido ejecutar posicionamiento con Jerk cuando otro bloque esté activo.

EJEMPLO
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En la transicion de 0 para 1 del marcador de bit 6500, el primer bloque MC_MoveAbsolute es ejecutado,
con eso las sefiales Busy y Active de este bloque, marcadores de bit 6501 y 6502 respectivamente, son
ajustados y se inicia el posicionamiento para la posicion 10 vueltas.

Teniéndose la transicion de 0 para 1 del marcador de bit 6505, el segundo bloque MC_MoveAbsolute es
instantaneamente ejecutado (BufferMode - Aborting), con eso las sefiales Busy y Active de este bloque,
marcadores de bit 6506 y 6507 respectivamente, son ajustadas y se inicia el posicionamiento para la
posicién 15 vueltas. Al mesmo tiempo las sefiales Busy y Active del primer bloque, marcadores de bit 6501
y 6502, son ajustadas y la sefial CommandAborted, marcador de bit 6503, es ajustada por 1 scan.

Al alcanzar la posicion 15 vueltas, la salida Done del segundo blogue, marcador de bit 6509, es ajustada y
las sefiales Busy y Active de este bloque, marcadores de bit 6506 y 6507, son reseteadas. La salida Done,
marcador de bit 6509, permanece en 1 mientras la entrada Execute, marcador de bit 6505, esta ajustado.
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7.5.2.9 MC_MoveRelative

FIGURA
= Execute MC_MoveRelative Darne f=—
B B o Aiz
M Distance Busy
M Velocity Aitive
M Acceleration CommandAborted
M Deceleration Errar
ErrorlD
M Eufferhiode
M Updateilode

DESCRIPCION
Ejecuta un posicionamiento con la distancia programada.

Cuando haya una transicidn de 0 para 1len la entrada Execute, el bloque sera iniciado y ejecutado de acuerdo
con los argumentos configurados.

Seré ejecutado un posicionamiento con el desplazamiento configurado en el argumento "Distance”, con una
velocidad maxima configurada en el argumento "Velocity" y una aceleracidn/desaceleracién configurada en
los argumentos "Acceleration" y "Deceleration”.

Dependiendo de la distancia del posicionamiento y de los valores de aceleracion y desaceleracion, la
velocidad del motor no alcanzara la velocidad méaxima configurada.

La direccion del posicionamiento dependera de la sefial de la distancia configurada. Si la distancia es mayor
a cero, el posicionamiento sera en la direccion positiva (sentido horario) y si la distancia es menor a cero, el
posicionamiento serd en la direccién negativa (sentido anti-horario) .

Cuando el posicionamiento termina, la salida Done va para 1 durante un ciclo de scan, o mientras la entrada
Execute esté en 1.

ARGUMENTOS
Esta compuesto por 1 entrada Execute, 1 salida Done y los 14 argumentos a seguir:
- AXis|108)
- Distance [106}
- Velocity/108)
- Aceleration|108)
- Deceleration|106)
- Buffer Mode|107)
- Update Mode 114
- Busy[116)
- Active 118
- Command Aborted|116}
- Error[118)
- Errar Id[117
- Blogue Retentivo|117)

La entrada Execute es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida Done informa el instante en que el bloque es finalizado.
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MODO DE OPERACION

Al ejecutar el bloqgue MC_MoveRelative, el drive pasara a operar en malla de posicion y permanecera asi
incluso tras la conclusion del bloque. Se debe ajustar la ganancia proporcional de posicion (P0159) para
obtener un mejor desempefio del drive.

En la ejecucion del posicionamiento el estado del eje cambiara para "Discrete Motion". Al concluir el
posicionamiento, el estado del eje cambiara para "Standstill".

ERRORES DEL BLOQUE

Error Descripcion
Id
52 Intento de ejecutar bloque con BufferMode - Single cuando otro bloque esta activo.
60 Velocidad programada menor que la minima permitida.
61 Velocidad programada mayor que la maxima permitida.
62 Aceleracion programada menor que la minima permitida.
63 Aceleracion programada mayor que la maxima permitida.
64 Desaceleracion programada menor que la minima permitida.
65 Desaceleracién programada mayor que la maxima permitida.
67 Drive en estado "Disabled" o “Errorstop”.
69 Drive en estado " Stopping ".
70 Intento de ejecutar bloque con BufferMode - Buffered cuando existe otro bloque activo y otro
blogue aguardando.
71 P202 diferente de 4 (PLC).
74 Drive en estado " Homing ".
78 Bloque MC no ejecutado — Falla interna.
93 Jerk programado menor que el minimo permitido.
94 Jerk programado mayor que el maximo permitido.
95 No esta permitido ejecutar posicionamiento con Jerk cuando otro bloque esté activo.

EJEMPLO
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Ejecucién completa de los dos bloques:




176 WLP V10.00 EE[I

CoMX6500

¥

DoMX6501

¥

CoMX6502

¥

DoAX650

T
T
T
]
o -
T
T
T
T
T

¥

¥

DoMX6505

¥

CoMX6506

¥

DoMX6507

¥

CoMX6508

¥

DoMX6500

¥

Velocidade &

200

100 /\

Posicdo &
17
l"l‘

¥

-

¥

En la transicion de 0 para 1 del marcador de bit 6500, el primer bloque MC_MoveRelative es ejecutado, con
eso las sefiales Busy y Active de este bloque, marcadores de bit 6501 y 6502 respectivamente, son ajustadas
y se inicia el posicionamiento de 10 vueltas.

Al terminar el posicionamiento de 10 vueltas, el primer bloque es concluido, con eso las sefiales Busy y
Active de este bloque son reseteadas y la salida Done, marcador de bit 6504, es ajustada por 1 scan.

Con una transicion de 0 para 1 del marcador de bit 6505, el segundo bloque MC_MoveRelative es
ejecutado, con eso las sefiales Busy y Active de este bloque, marcadores de bit 6506 y 6507
respectivamente, son ajustadas y se inicia el posicionamiento de 5 vueltas.

Al terminar el posicionamiento de 5 vueltas, la salida Done del segundo bloque, marcador de bit 6509, es
ajustada y las sefiales Busy y Active de este bloque, marcadores de bit 6506 y 6507, son reseteadas. La
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salida Done permanece en 1 mientras la entrada Execute, marcador de bit 6505, esta ajustada.

Segundo bloque cancelando el primer bloque:

CoMX6500 T

¥
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¥
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¥
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¥

Velocidade &
200
100

¥
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|

¥

En la transicion de 0 para 1 del marcador de bit 6500, el primer bloque MC_MoveRelative es ejecutado, con
eso las sefiales Busy y Active de este bloque, marcadores de bit 6501 y 6502 respectivamente, son ajustadas
y se inicia el posicionamiento de 10 vueltas.

Teniéndose la transicion de 0 para 1 del marcador de bit 6505, el segundo bloque MC_MoveRelative es
instantaneamente ejecutado (BufferMode - Aborting), con eso las sefiales Busy y Active de este bloque,
marcadores de bit 6506 y 6507 respectivamente, son ajustadas y se inicia el posicionamiento de 5 vueltas. Al
mesmo tiempo las sefiales Busy y Active del primer blogue, marcadores de bit 6501 y 6502, son ajustadas y
la sefial CommandAborted, marcador de bit 6503, es ajustada por 1 scan.
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7.5.2.10

Al terminar el posicionamiento de 5 vueltas, la salida Done del segundo blogque, marcador de bit 6509, es

ajustada y las sefiales Busy y Active de este bloque, marcadores de bit 6506 y 6507, son reseteadas. La

salida Done permanece en 1 mientras la entrada Execute, marcador de bit 6505, esta ajustada.

MC_StepAbsSwitch

FIGURA

= Execute MG _StepbbsSwitch Dane
M S e Pz
M Oirection Busy
M SwitchMode Aitive
M Velocity Commandaborted
Errar
ErrorlD

DESCRIPCION

Ejecuta la basqueda de la posicién de la AbsSwitch.

o] onj o

AbsSwitch
| |

MOVING
PART

T
LimitSwitch(-) on | er

or I on LimitSwitch(+)

/

Cuando haya una transicion de 0 para len la entrada Execute, el bloque serd iniciado y ejecutado de acuerdo
con los argumentos configurados.

La AbsSwitch solamente podra ser conectada en las entradas digitales 1, 2 6 3, ya que la funcion

programada de la entrada digital deberéa ser de acuerdo con el argumento "SwitchMode". Si el SwitchMode

es configurado como MC_EdgeOn (borde de subida), la funcién de la entrada digital (P0300, P0301 o
P0302) debera ser "Almacena posicion - borde de subida™ (opcién 8). Si el SwitchMode es configurado

como MC_EdgeOff (borde de bajada), la funcion de la entrada digital (P0300, P0301 o P0302) deberéa ser
"Almacena posicién - borde de bajada" (opcion 9). Sera considerado AbsSwitch la primera entrada digital
configurada conforme SwitchMode, a partir de la entrada digital 1. En caso de que ninguna entrada digital

esté configurada conforme SwitchMode, ocurrira el error 77 en el bloque y el mismo no sera ejecutado.

Si al buscar la posicién de la AbsSwitch, alcanza la posicién de LimitSwitch (fin de curso), el movimiento

mudara de sentido hasta la posicion de la AbsSwitch.

La bisqueda sera ejecuta con la velocidad configurada en el argumento "Velocity" y una

aceleracion/desaceleracion configurada en el "Perfil Estandar".

Con la ejecucion del bloque MC_StepAbsSwitch, la posicion de referencia del usuario ( PO052 y P0O053) no
es alterada.
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Cuando la bisqueda termina, la salida Done va para 1 durante un ciclo de scan, o mientras la entrada
Execute esté en 1.

ARGUMENTOS
Esta compuesto por 1 entrada Execute, 1 salida Done y los 10 argumentos a segulir:
- Axis|10
- Switch Made|107]
- ity|108)
- Busy 11
- Active 118
- Command Aborted|116}
- Error[118)
- Errar Id[117
- Blogue Retentivo[117)
La entrada Execute es responsable por la habilitacion del bloque.

La salida Done informa el instante en que el bloque es finalizado.

MODO DE OPERACION

Al ejecutar el bloque MC_StepAbsSwitch, el drive pasara a operar en malla de posicion y permanecera asi,
incluso tras la conclusion del bloque. Se debe ajustar la ganancia proporcional de posicion (P0159) para
obtener un mejor desempefio del drive.

En la ejecucidn del bloque, el estado del eje cambiara para "Homing" y permanecera asi hasta la ejecucién
de los bloques MC_StepRefPulse, MC_StepDirect o MC_FinishHoming.

ERRORES DEL BLOQUE

Error

Id Descripcion

60 Velocidad programada menor que la minima permitida.

61 Velocidad programada mayor que la maxima permitida.

67 Drive en estado "Disabled" o “Errorstop”.

69 Drive en estado "Stopping".

71 P202 diferente de 4 (PLC).

76 Estado del Drive diferente de “Standstill” o “Homing”.

77 Entradas digitales 1, 2 y 3 no configuradas conforme “SwitchMode”.

EJEMPLO
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En la transicion de 0 para 1 del marcador de bit 6500, el bloque MC_StepAbsSwitch es ejecutado, con eso
las sefiales Busy y Active de este bloque, marcadores de bit 6501 y 6502 respectivamente, son ajustadas y se
inicia la busqueda de la AbsSwitch.

En el caso 1, al ejecutar el bloque, la AbsSwitch no esta accionada, como el argumento "Direction” esta
configurado como "MC_SwitchNegative", el movimiento sera en la direccion negativa. Cuando ocurra un
borde de bajada en AbsSwitch (SwitchMode = MC_EdgeOff), el motor parard y volvera hacia la posicion en
que el borde ocurrio.

En el caso 2, al ejecutar el bloque, la AbsSwitch esta accionada, como el argumento "Direction" esta
configurado como "MC_SwitchNegative", el movimiento sera en la direccidn positiva y al salir de la
AbsSwitch el motor parara y cambiara el movimiento para la direccion negativa. Cuando ocurra un borde de
bajada en AbsSwitch (SwitchMode = MC_EdgeOff), el motor parara y volvera hacia la posicion en que el
borde ocurrio.

En el caso 3, al ejecutar el bloque, la AbsSwitch no esta accionada, como el argumento "Direction” esta
configurado como "MC_SwitchNegative", el movimiento sera en la direccion negativa. No obstante, al
encontrar la LimitSwitch (fin de curso) el motor para y cambia el movimiento para la direccidn positiva. Al
salir de la AbsSwitch, el motor para nuevamente y cambia el movimiento para la direccion negativa. Cuando
ocurra un borde de bajada en AbsSwitch (SwitchMode = MC_EdgeOff), el motor parard y volvera hacia la
posicién en que el borde ocurrio.

Todos los movimientos seran realizados con una aceleracion/desaceleracioén programadas en el "Perfil
Estandar", excepto al encontrar la LimitSwitch (fin de curso), donde el motor para instantaneamente.

Al volver a la posicion de borde de bajada de la AbsSwitch, la salida Done del bloque, marcador de bit
6503, es ajustada y las sefiales Busy y Active de este bloque, marcadores de bit 6501 y 6502, son reseteadas.
La salida Done, marcador de bit 6503, permanece en 1 mientras la entrada Execute, marcador de bit 6500,
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esta ajustada.

7.5.2.11 MC_StepLimitSwitch

FIGURA
= Execute MG _StepLimitSwitch Darne f=—
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DESCRIPCION

Ejecuta la busqueda de la posicidn de la LimitSwitch.

MOVING
PART

P
/
LimitSwitch(-) o | on :m|m LimitSwitch(+)

Cuando haya una transicidn de 0 para len la entrada Execute, el bloque sera iniciado y ejecutado de acuerdo
con los argumentos configurados.

La LimitSwitch solamente podréa ser conectada en las entradas digitales 1, 2 6 3, ya que la funcién
programada de la entrada digital debera ser de acuerdo con el argumento "LimitSwitchMode" y el
argumento "Direction”, conforme la Tabla abajo:

Direction Limit Switch Mode Funcio Entrada Digital
MC Positive MCZ EdgeCn Fim de curse horarie ative alto {opgfio 12)
MC_ Positive MC EdgeOft Fim de curse horario ative baixo (oppio 13)
MC MNegative WMC EdgeOn Fim de curso anti-horario ative alto (opgio 14)
M Megative MC EdgeOiff Fim de curse anti-horario ative baizo {oprio 13)

Seré considerada LimitSwitch la primera entrada digital configurada conforme la Tabla, a partir de la
entrada digital 1. En caso de que ninguna entrada digital esté configurada conforme LimitSwitchMode y
Direction, ocurrira el error 77 en el bloque y el mismo no sera ejecutado.

La busqueda seré ejecuta con la velocidad configurada en el argumento "Velocity" y una
aceleracion/desaceleracion configurada en el "Perfil Estandar".

Con la ejecucién del bloque MC_StepLimitSwitch, la posicién de referencia del usuario (P0052 y P0053) no
es alterada.
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Cuando la bisqueda termina, la salida Done va para 1 durante un ciclo de scan, o mientras la entrada
Execute esté en 1.

ARGUMENTOS
Esta compuesto por 1 entrada Execute, 1 salida Done y los 10 argumentos a segulir:
- Axis|10
- Direction 107
- ity|108)
- Busy 11
- Active 118
- Command Aborted|116}
- Error[118)
- Errar Id[117
- Blogue Retentivo[117)

La entrada Execute es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida Done informa el instante en que el bloque es finalizado.

MODO DE OPERACION

Al ejecutar el bloque MC_StepLimitSwitch, el drive pasara a operar en malla de posicién y permanecera asi
incluso tras la conclusion del bloque. Se debe ajustar la ganancia proporcional de posicion (P0159) para
obtener un mejor desempefio del drive.

En la ejecucidn del bloque, el estado del eje cambiara para "Homing" y permanecera asi hasta la ejecucién
de los bloques MC_StepRefPulse, MC_StepDirect o MC_FinishHoming.

ERRORES DEL BLOQUE

Error

Id Descripcion

60 Velocidad programada menor que la minima permitida.

61 Velocidad programada mayor que la maxima permitida.

67 Drive en estado "Disabled" o “Errorstop”.

69 Drive en estado "Stopping".

71 P202 diferente de 4 (PLC).

76 Estado del Drive diferente de “Standstill” o “Homing”.

77 Entradas digitales 1, 2 y 3 no configuradas conforme “SwitchMode”.

EJEMPLO
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En la transicién de 0 para 1 del marcador de bit 6500, el bloqgue MC_StepLimitSwitch es ejecutado, con eso
las sefiales Busy y Active de este bloque, marcadores de bit 6501 y 6502 respectivamente, son ajustadas y se
inicia la busqueda de la LimitSwitch.

En el caso 1, al ejecutar el bloque, la LimitSwitch no esta accionada, como el argumento "Direction” esta
configurado como "MC_Negative", el movimiento sera en la direccion negativa. Cuando ocurra un borde de
subida en LimitSwitch (SwitchMode = MC_EdgeOn), el motor parard y volvera a la posicién en que el
borde ocurri6.

En el caso 2, al ejecutar el bloque, la LimitSwitch esta accionada, pero incluso con el argumento "Direction”
configurado como "MC_Negative", el movimiento sera en la direccidn positiva y al salir de la LimitSwitch
el motor parard y cambiara el movimiento para la direccidn negativa. Cuando ocurra el borde de subida en
LimitSwitch (LimitSwitchMode = MC_EdgeOn), el motor parard y volvera para la posicion en que el borde
ocurrio.

Todos los movimientos seran realizados con una aceleracion/desaceleracion programadas en el "Perfil
Estandar", excepto al encontrar la LimitSwitch (fin de curso), donde el motor para instantaneamente.

Al volver a la posicién de borde de subida de la LimitSwitch, la salida Done del bloque, marcador de bit
6503, es ajustada y las sefiales Busy y Active de este bloque, marcadores de bit 6501 y 6502, son reseteadas.
La salida Done, marcador de bit 6503, permanece en 1 mientras la entrada Execute, marcador de bit 6500,
esta ajustado.
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7.5.2.12 MC_StepRefPulse

FIGURA
= Execute MC_StepRefPulse Darne f=—
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M SetFosition Commandaborted
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DESCRIPCION

Ejecuta la basqueda de la posicién del pulso nulo.

Cuando haya una transicién de 0 para 1len la entrada Execute, el bloque sera iniciado y ejecutado de acuerdo
con los argumentos configurados.

La busqueda seré ejecuta con la velocidad configurada en el argumento "Velocity" y una
aceleracion/desaceleracion configurada en el "Perfil Estandar".

Cuando la busqueda termina, la posicion de referencia del usuario (P0052 y P0053) es alterada para el valor
del argumento "SetPosition" y la salida Done va para 1 durante un ciclo de scan, o mientras la entrada
Execute esté en 1.

ARGUMENTOS
Esta compuesto por 1 entrada Execute, 1 salida Done y los 10 argumentos a segulir:
- Axis|10
- Velocity|108)
- Busy[116)
- Active 118
- Command Aborted|116}
- Error[118)
- Errar Id[117
- Blogue Retentivo[117)
La entrada Execute es responsable por la habilitacion del bloque.

La salida Done informa el instante en que el bloque es finalizado.

MODO DE OPERACION

Al ejecutar el bloque MC_StepRefPulse, el drive pasara a operar en malla de posicién y permanecera asi,
incluso tras la conclusion del bloque. Se debe ajustar la ganancia proporcional de posicion (P0159) para
obtener un mejor desempefio del drive.

En la ejecucidn del bloque, el estado del eje cambiara para "Homing". Al concluir la basqueda, el estado del
eje cambiara para "Standstill".

ERRORES DEL BLOQUE

Error Descripcion
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Id
60 Velocidad programada menor que la minima permitida.
61 Velocidad programada mayor que la maxima permitida.
67 Drive en estado "Disabled" o “Errorstop”.
69 Drive en estado "Stopping".
71 P202 diferente de 4 (PLC).
76 Estado del Drive diferente de “Standstill” o “Homing”.
EJEMPLO
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En la transicion de 0 para 1 del marcador de bit 6500, el bloque MC_StepLimitSwitch es ejecutado y se

inicia la busqueda de la LimitSwitch.
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7.5.2.13

En el caso 1, al ejecutar el bloque, la LimitSwitch no esta accionada, como el argumento "Direction” esta
configurado como "MC_Negative", el movimiento sera en la direccion negativa. Cuando ocurra un borde de
subida en LimitSwitch (SwitchMode = MC_EdgeOn), el motor parard y volvera a la posicién en que el
borde ocurri6.

En el caso 2, al ejecutar el bloque, la LimitSwitch esta accionada, pero incluso con el argumento "Direction
configurado como "MC_Negative", el movimiento sera en la direccidn positiva y al salir de la LimitSwitch
el motor parard y cambiara el movimiento para la direccidn negativa. Cuando ocurra el borde de subida en
LimitSwitch (LimitSwitchMode = MC_EdgeOn), el motor parard y volvera para la posicion en que el borde
ocurrio.

Todos los movimientos seran realizados con una aceleracion/desaceleracion programadas en el "Perfil
Estandar", excepto al encontrar la LimitSwitch (fin de curso), donde el motor para instantaneamente.

Al volver a la posicién de borde de subida de la LimitSwitch, la salida Done del bloque, marcador de bit
6501, es ajustada y permanece en 1 mientras la entrada Execute, marcador de bit 6500, esta ajustada.

En la transicién de 0 para 1 del marcador de bit 6501, el bloque MC_StepRefPulse es ejecutado y se inicia la
busqueda del pulso nulo.

El movimiento sera en la direccion positiva, y al encontrar el pulso nulo, el motor parara y volvera a la
posicion del pulso nulo.

Todos los movimientos seran realizados con una aceleracion/desaceleracion programadas en el "Perfil
Estandar".

Al volver a la posicién de pulso nulo, la salida Done del bloque, marcador de bit 6502, es ajustada y
permanece en 1 mientras la entrada Execute, marcador de bit 6501, esta ajustada. La posicién de referencia
del usuario (P0052 y P0053) es alterada para 10,5 vueltas (P0052 = 8192 y P0053 = 10).

Cuanto el marcador de bit 6500 es reseteado, los marcadores de bit 6501 y 6502 también lo seran.

MC_StepDirect

FIGURA
= Execute MC_StepOirect Darne f=—
M S e Pz He
M SetPaszition
Errnrt
ErroriD
DESCRIPCION

Cambia la posicion de referencia del usuario

Cuando haya una transicidn de 0 para 1 en la entrada Execute, el bloque seré ejecutado y la posicién de
referencia del usuario (P0052 y P0053) es alterada para el valor del argumento "SetPosition". La salida
Done va para 1 durante un ciclo de scan o mientras la entrada Execute esté en 1.

ARGUMENTOS
Esta compuesto por 1 entrada Execute, 1 salida Done y los 5 argumentos a seguir:
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- Axis|108)

- Error[118)

- Errar Id[117

- Blogue Retentivo[1f

La entrada Execute es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida Done informa el instante en que el bloque es finalizado.

MODO DE OPERACION
En la ejecucidn del bloque, si el estado del eje es "Homing", el estado del eje cambiara para "Standstill”, en

caso contrario permanecera en el estado actual.

ERRORES DEL BLOQUE

187

Error A
Descripcion
Id
71 P202 diferente de 4 (PLC).
76 Estado del Drive diferente de “Standstill” o “Homing”.
EJEMPLO
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7.5.2.14

En la transicién de 0 para 1 del marcador de bit 6500, el bloque MC_StepAbsSwitch es ejecutado y se
inicia la busqueda de la AbsSwitch. El estado del eje es alterado para "Homing”.

En el caso 1, al ejecutar el bloque, la AbsSwitch no esta accionada, como el argumento "Direction” esta
configurado como "MC_SwitchNegative", el movimiento sera en la direccion negativa. Cuando ocurra un
borde de subida en AbsSwitch (SwitchMode = MC_EdgeOn), el motor parara y volvera a la posicion en que
el borde ocurrid.

En el caso 2, al ejecutar el bloque, la AbsSwitch est accionada, como el argumento "Direction™ esta
configurado como "MC_SwitchNegative", el movimiento sera en la direccion positiva y al salir de la
AbsSwitch el motor parara y cambiara el movimiento para la direccién negativa. Cuando ocurra un borde de
subida en AbsSwitch (SwitchMode = MC_EdgeOn), el motor parard y volvera a la posicién en que el borde
ocurrio.

Todos los movimientos seran realizados con una aceleracion/desaceleracion programadas en el "Perfil
Estandar".

Al volver a la posicién de borde de subida de la AbsSwitch, la salida Done del bloque, marcador de bit
6501, es ajustada y permanece en 1, mientras la entra de la Execute, marcador de bit 6500, esta ajustada.

En la transicién de 0 para 1 del marcador de bit 6501, el bloque MC_StepDirect es ejecutado y la posicion
de referencia del usuario (P0052 y P0053) es alterada para 3,5 vueltas (P0052 = 8192 y P0053 = 3). El
estado del eje es alterado para "Standstill".

Cuanto el marcador de bit 6500 es reseteado, los marcadores de bit 6501 y 6502 también lo seran.

MC_FinishHoming

FIGURA
= Execute MC_FinishHaming Darne f=—
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Errar
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DESCRIPCION

Cambia el estado del eje de "Homing" para "Standstill",

Cuando haya una transicidn de 0 para 1 en la entrada Execute, el bloque sera ejecutado y el estado del eje
cambiara de "Homing" para "Standstill". La salida Done va para 1 durante un ciclo de scan o mientras la
entrada Execute esté en 1.

ARGUMENTOS
Esta compuesto por 1 entrada Execute, 1 salida Done y los 4 argumentos a seguir:
- Axis|10
- Error[118)
- Errar Id[117
- Blogue Retentivo|117)

La entrada Execute es responsable por la habilitacion del bloque.
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La salida Done informa el instante en que el bloque es finalizado.

MODO DE OPERACION

En la ejecucion del bloque, si el estado del eje es "Homing", el estado del eje cambiara para "Standstill", en
caso contrario permanecera en el estado actual.

ERRORES DEL BLOQUE

Error

Id Descripcion

71 P202 diferente de 4 (PLC).

75 Estado del Drive diferente de “Homing”.

7.5.2.15 MC_CamTableSelect

FIGURA
= Execute ME_CamTableSelect Darne f=—
M Master - e [azter
M Slae oo Slave
HCamTable --vv e CamTable
M Feriodic Eusy
Errar
ErrorlD
CamTablelD
DESCRIPCION

Selecciona una tabla de puntos de una curva CAM previamente programada, a través de la herramienta
CAM PROFILES.

Para el uso del bloque MC_Camin, debera ser seleccionada una tabla de puntos, a través del bloque
MC_CamTableSelect, o la tabla de puntos debera ser calculada a través del bloque MW_CamCalc.

Cuando haya una transicion de 0 para len la entrada Execute, el bloque serd iniciado y ejecutado de acuerdo
con los argumentos configurados.

Cuando la Tabla sea seleccionada con éxito, la salida Done va para 1 durante un ciclo de scan o mientras la
entrada Execute esté en 1.

ARGUMENTOS
Esta compuesto por 1 entrada Execute, 1 salida Done y los 9 argumentos a seguir:
- Master |10
- Slave 108)
- Cam Tahle 115
- [116)
- Error 1d[117
- Cam Table ID[ud)
- Blogue Retentivo|117)
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La entrada Execute es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida Done informa el instante en que el bloque es finalizado con éxito.

ERRORES DEL BLOQUE

Error

Id Descripcion

83 Archivo de las tablas de puntos de la curva CAM invalido.

84 Cam Table invalido. Cam Table debe ser de 1 a 10.

EJEMPLO
0 1 2 3 4 5 3 7 ] 9
SelZE000 SelEE001
o —l I Execute MC_CamTableSelect Dlone { )—
FastInput | MRIESIED - oo ceemmmrermmrme oo Mlazter g FastInput
1 al | M Sl e Slave B¢ Feal
“ehN130 CamTable --ccema e CamTable B 2ehIA13000
Hon Periadic | W Pericdic Euszy B Desabilitads
2 Errar
ErrcrlD
CamTablelD
3
SebER002 SBIZE001 el ER003
4 —l : | | Execute MRS _Camin InSync { )—
FastInput | M Master --coeremomremnmrane e Mlazter b FastIngat
5 Al M e Slave B Feal
%W 50 CamTablelD BEusy B Desabilitada
Active B Diazabilitado
& Commandaborted B Desabilitado
Errar B Diesabilitado
ErrorlD pr Dresabilitado
7 Ahorting | M Bufferode EndCfFrofile ¢ Desabilitado

En la transicién de 0 para 1 del marcador de bit 8000, el bloque MC_CamTableSelect es ejecutado, con eso,
la tabla de puntos "3" (contenido del marcador de word 13000) podra ser utilizada por el bloque
MC_Camin.

Al ejecutar el bloque, la salida Done, marcador de bit 8001, es ajustada y permanece en 1 mientras la
entrada Execute, marcador de bit 8000, esta ajustada.

En este ejemplo, el marcador de bit 8001 garantiza que el bloque MC_Camin no sera accionado antes de
que el bloque MC_CamTableSelect sea ejecutado con éxito.




mE[I Lenguaje 191

7.5.2.16 MW_CamcCalc

FIGURA

=] Execute MW CamiCale Diore f=—
M PaEter e e Mlazter
M Slawe - Slawve
M MumberJfFaint= Busy
M MasterFoints Errar
M SlavePaints ErrorlD
M CureeType CamTablelD
M Periodic

M Table

DESCRIPCION

Calcula una tabla de puntos de una curva CAM.

Cuando haya una transicidn de 0 para 1len la entrada Execute, el bloque sera iniciado y ejecutado de acuerdo
con los argumentos configurados.

Cuando la tabla de puntos esté disponible, la salida Done va para 1 durante un ciclo de scan o mientras la
entrada Execute esté en 1.

ARGUMENTOS
Esta compuesto por 1 entrada Execute, 1 salida Done y los 13 argumentos a seguir:
- Master/108)
- Slave 109
- Number Of Points 115}
- Master Points[1151
- Slave Points|115)
- [118)
- Periodic|11
- Table[11h
- Busy[116)
- Error[118)
- Errar Id[117
- Cam Table ID 114
- Bloque Retentivo 117

La entrada Execute es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida Done informa el instante en que el bloque es finalizado.

ERRORES DEL BLOQUE

Error

Id Descripcion

83 Archivo de las tablas de puntos de la curva CAM invalido.

84 Cam Table invalido. Cam Table debe ser de 11 a 20.

86 NUmero de puntos mayor que el programado en el configurador CAM PROFILES.

Posicion del eje maestro invalida. La posicion del eje maestro debe ser mayor que la posicion

87 del punto anterior.
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88 Blogque MW_CamcCalc en ejecucion. Solamente se permite la ejecucion de un bloque
MW _CamCalc por vez.
89 Tabla de puntos en uso por el bloque MC_Camln.
90 Marcador de double con posicion del eje maestro inexistente.
91 Marcador de double con posicion del eje esclavo inexistente.
92 Marcador de word con tipo de curva inexistente.
EJEMPLO
0 1 2 3 4 5 & 7 ] ]
3000 | whE3001 | sonsvennsl |
o —| I—M— EH INTZ2FL  EHO MO
[=1h) MTITIFC | = |‘
swe00| W INT FLoAT per e sarwra0l | WINT o e
1
+4MER000] | LhER001 | | Lrvenns
2 —| I—M— EH INTZFL  EMO =TT L0 w3 re =1 11 1
S4ITWEDZ| WINT FLOAT / S4ITE03 | | INT FLOAT v’/
3
443000 5hES001 4 MEE005
4 —| I—M— EM TRAMSFER ENO EM TRAMSFER EHO —( :I—
o/ Hske 0sT pp zadrwrlz100 1 Hskrec 05T pp padawl3101
5
8000 +MZE001
& —| I Erecute I CamiCalo Done { :l—
FastInput | M Master -oomeeemeremmmmen e Master b FastInput
T al | M Sl o Slave e Feal
el 30 fumberOfFoints Euszy b Disable
H MasterFoints Error e Diisable
a2 H SlavePoints ErrarlD e Dis
SMW13100 M CurveType CamTablelD TW13002
1-dic | W Periodic
? SGIVFLIONTH Table
%ME3002 hE3001 4MHE003
10 —| I ] | Execute MC_Camin InSync { :I—
FastInput W Master ---oocooooememmmooe oo Master e FastInpt
11 Al B S EE e e Slave B Feal
el 30 CamTablelD Euzy b Disable
Active B Disabls
12 Commandaborted P Disable
Errar g Disable
ErrarlD ¢ Disahla
13 Euffered M Butferfiode EndOfFrofile e Disahle

En la transicién de 0 para 1 del marcador de bit 8000, el bloque MW_CamCalc es ejecutado y la tabla de

puntos 11 (marcador de word 13001) sera calculada de acurdo con los argumentos del bloque.

En este ejemplo, el nimero de puntos de la curva sera el contenido del marcador de word 13000 (2 puntos),
la posicion del eje maestro seré de acuerdo con los contenidos de los marcadores de double 18000 y 18001
(3 y 7 vueltas), la posicion del eje esclavo sera de acuerdo con los contenidos de los marcadores de double

18010 y 18011 (10 y -5 vueltas) y el tipo da curva sera de acuerdo con los contenidos de los marcados de

word 13100 y 13101 (0 - linear y 1 - spline cubica).
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7.5.2.17

Ingresando los mismos valores en la herramienta CAM PROFILES podemos observar la curva abajo:

B CAM Edit <CamTablel.cpr=

1.0 %

""" kM aximun number of points : 3

Master (rot) | Slave (rot) | Type
u] u] u] Linear
E 10 Cubic

- - = [

02

M aster Speed

=

= 1.00003: TP
| Curzor Values

(']

—————_—_————— 1 b aster 0.500000  rok
i Slave 1.6GEEET ot
= JXOL S A S O P 0 U N L . Speed 3333333 pm

Acceleration 0.000000  rpmds
05 10 15 20 25 30 35 40 43 55 B0 eS| | ek 0.000000 PSS

@alal[F s|ialJjoeaja & [T ] o | |

30

Al finalizar el calculo de la tabla de puntos 11, la salida Done, marcador de bit 8001 es ajustada mientras
que la entrada Execute permanece ajustada.

Con el marcador de bit 8001 ajustado, el bloque MC_CamIn podra ser ejecutado.

MC_Camin
FIGURA
=] Execute MC_Camin InSync p=—
M PaEter e e Mlazter
M Slawe - Slawve
M CamTablelD Busy
Putive
CommandAborted
Error
ErrarlD
M BEufferfode EndOfFrofile

DESCRIPCION

El blogue MC_Camin es responsable por la ejecucion de un posicionamiento definido por una tabla de
puntos de una curva CAM previamente seleccionada por el bloque MC_CamTableSelect o previamente
calculada por el bloque MW_CamcCalc.

Cuando haya una transicién de 0 para len la entrada Execute, el bloque sera iniciado y ejecutado de acuerdo
con los argumentos configurados.
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ARGUMENTOS
Esta compuesto por 1 entrada Execute, 1 salida InGear y los 11 argumentos a seguir:
- Master/108)
- Slave|108)
- Cam Table ID[u#
- Buffer Mode 107
- Busy[116)
- Active 118
- Command Aborted 116
- Error[118)
- Errar Id[117
- End Of Profile[115)
- Bloque Retentivo|1?]

La entrada Execute es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida InGear informa el instante en el que el bloque esta activo.

MODO DE OPERACION
Al ejecutar el bloqgue MC_Camln, el drive pasara a operar en malla de posicién y permanecera asi, incluso

luego de la conclusién del bloque. Se debe ajustar la ganancia proporcional de posicion (P0159) para
obtener un mejor desempefio del drive.

En la ejecucion del bloque el estado del eje cambiara para "Synchronized Motion".

ERRORES DEL BLOQUE

Error

Id Descripcion

52 Intento de ejecutar bloque con BufferMode - Single cuando otro bloque esta activo.

67 Drive en estado "Disabled" o “Errorstop”.

69 Drive en estado " Stopping ".

Intento de ejecutar bloque con BufferMode - Buffered cuando existe otro bloque activo y otro

70 blogue aguardando.

71 P202 diferente de 4 (PLC).

74 Drive en estado " Homing ".

78 Bloque MC no ejecutado — Falla interna.

Cam Table ID invalido. Primeramente ejecutar MC_CamTableSelect para Cam Table de 1 a 10
85 0 MW_CamcCalc para Table de 11 a 20.

EJEMPLO
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0 1 2 3 4 5 3 7 i1 s
“RREE000 “el K E001
o —l I Execute Pl CamiCale Dlone {
Wirhaal M Masher «oooe Iaster
1 al M Slave Slave
“el130 Mumber JFF cints Euszy
MlasterPoints Errar
2 SlavePoints ErrorlD
CurweType CamTablelDd
Fericdic
3 Table
MEE00Z ShIZE001 “hZE004
4 —l I I I Execute MC_Camin InSync { )—
Virhial M Master --- === IMazter B Virtal
5 Feal M Slawe --oooom Slave e Feal
11 MW CamTablelD Euzy e Disable
Buztive B Disable
& Commandaborted B Disahle
Error e Disahle
ErroriCl e Disable
7 Euffered M Bufferfiods EndOfFrofile e Disahle
SeBEE00S  SaRIEE001 Sl EE005
B —l I I I Execute MG _Camin InSync { )—
Wirtaal M Master --- ---- Mlaster ¢ Wirhaal
Q Feal M Elave -coe el Slave i Eeal
12 M CamTablelD Euszy e Disable
Buztive B Disable
10 CommandAborted B Diisahle
Errar e Disahle
ErroriCl e Disahle
11 Eraffered | W Bufferiade EndOfFrafile b Disshls

En la transicion de 0 para 1 del marcador de bit 8000, el blogue MW_CamCalc es ejecutado y la tabla de
puntos 11 (marcador de word 13001) sera calculada de acurdo con los argumentos del blogue.

Al finalizar el célculo de la tabla de puntos 11, la salida Done, marcador de bit 8001 es ajustada mientras
que la entrada Execute permanece ajustada.

Con el marcador de bit 8001 ajustado, el bloqgue MC_Camln podra ser ejecutado.

En la transicion de 0 para 1 del marcador de bit 8002, el primer bloque MC_Camln es ejecutado.

En caso de que exista la necesidad de algun ajuste en la tabla de puntos de la curva CAM, basta realizar el
ajuste en los marcadores de double 18000, 18001, 18010 y 18011, cambiar el contenido del marcador de
word 13001 para 12 y ejecutar nuevamente el bloqgue MW_CamCalc.

En la transicion de 0 para 1 del marcador de bit 8003, el segundo bloque MC_Camin (Buffer Mode
programado Buffered) sera ejecutado (sin pérdida de posicion del eje maestro) asi que el primer bloque
MC_Camin termine de ejecutar la curva en ejecucion.
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7.5.2.18 MC_CamOut

FIGURA
=] Execute FAC_CamiCut Dlare f=—
HoSlade - Slave
Eusy
Error
ErrarlD
DESCRIPCION

Finaliza el bloqgue MC_Camlin.

Cuando haya una transicion de 0 para 1 en la entrada Execute, el bloque sera ejecutado y el sincronismo
existente serd finalizado. El eje mantendréa la velocidad del instante en que el bloque es ejecutado.

ARGUMENTOS
Esta compuesto por 1 entrada Execute, 1 salida Done y los 5 argumentos a seguir:
- Slaye_ 10
- [118)
- Error 1d[117)
- Bloque Retentivo|1?]

La entrada Execute es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida Done informa el instante en que el bloque MC_Camin es finalizado.

MODO DE OPERACION
Al ejecutar el bloqgue MC_CamOut, el drive no opera en malla de posicion.

En la ejecucidn del bloque, el estado del eje cambiara para "Continuous Motion".

ERRORES DEL BLOQUE

Error

Id Descripcion

67 Drive en estado "Disabled" o “Errorstop”.

71 P202 diferente de 4 (PLC).

73 Drive no esté en estado “Synchronized Motion”.

78 Bloque MC no ejecutado — Falla interna.
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7.5.3
7531

Movimiento

SETSPEED
FIGURA

= EM SETSPEED EMO =

ROTATION
SPEED
ACCELERATION
AKIS

ry vy r v

DESCRIPCION
Es compuesto por 1 entrada EN% salida ENO y 4 argumientos, conforme abajo:
- direction of rotation|zo
- speed|102)
- acceleration 103
- axis|1o4)

La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida ENO informa cuando la velocidad del motor llegar a la velocidad programada.

FUNCIONAMIENTO
Si la entrada EN es 0, el bloque no es ejecutado y la salida ENO queda en 0.

Si la entrada EN sufrir una transicion de 0 para 1 y ninguno otro bloque de movimiento estuviera activo, con
excepcion del proprio bloque Seta Velocidad, es ejecutado un perfil trapezoidal basado en las caracteristicas
programadas de los argumientos y jamas es finalizado. Por otro lado, otros bloques Seta Velocidad pueden
ser habilitados on-line, cambiando la programacion de los suyos argumientos.

Para acabar con esto movimiento es necesario utilizar un blogue parada.

La salida ENO solo cambia para 1 en un ciclo de scan, cuando el blogue Ilegar a velocidad programada. De
lo contrario siempre es 0.

NOTA: Esto bloque trabaja en malla de velocidad, permaneciendo asi mismo después de su conclusion.

FLUJOGRAMA
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o

1 CICLO DE SCAN

EJEMPLO
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7.5.3.2

el 101 il
} {
I \E:I—
elZ 101 ¥l
} (5)
—| I EM SETSPEED EMO \S
Hordrio M ROTATION
5000 MSPEED
100000 W ACCELERATION
Feal MAXIS
elE 102 ¥l
—] | {
I {R —
LIE102 i
' {
—| [ EM $ET$PEED EHO \S:|—
Anti-hordrne ROTATION
10000 MEPEED
100000 M AZCELERATION
Feal MAXIS
el E1 il
—| I EN  STOP  ENO {E)_
4l TWE00 | M DECELERATION ?/oQXE
Cancela| M HMODE
Automatico | M COMTROL E)_
Feal MAXIS

En la transicién de 0 para 1 de la entrada digital 1 del convertidor, el bloque con velocidad de 500rpm en
sentido horario es puesto en funcionamiento. Cuando esta velocidad es alcanzada, la salida digital 1 es
seteada. En la transicion de 0 para 1 de la entrada digital 2 del convertidor, el bloque con velocidad de
1000rpm en el sentido antihorario es puesto en funcionamiento y la salida digital 1 es reseteada.

Cuando esta nueva velocidad es alcanzada, la salida digital 2 es seteada. Si la entrada digital 1 es accionada,
cualquier uno de los dos movimientos anteriores que esta activo es cancelado y el motor para, y las salidas 1
y 2 son reseteadas.

JOG
FIGURA

=1 EN JOG EMO

ROTATION
SPEED
ACCELERATION
XIS

¥ r . r ¥

DESCRIPCION
Es compuesto por 1 entrada ENﬁé salida ENO y 4 argumientos, conforme abajo:
e [ ol
- speed (105)
- acceleration [105)
- axis|1o4)

La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque.
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FUNCIONAMIENTO
Si la entrada EN es 0, el bloque no es ejecutado y la salida ENO queda en 0.

Si la entrada EN es 1 y ninguno otro bloque de posicionamiento estuviera activo, el bloque ejecuta un perfil
trapezoidal basado en las caracteristicas programadas en los argumientos y empieza la deceleracion cuando
la entrada EN es 0.

En el momiento que la entrada EN cambia para 0, empieza la parada y cuando ella es finalizada, por un ciclo
de scan la salida ENO cambia para 1, regresando para 0 posteriormente.

NOTAS: La velocidad del JOG no es actualizada on-line, o sea, mismo que el valor de la velocidad
programada sea modificada, la velocidad de este bloque no sufrirda modificaciones.
Esto bloque trabaja en malla de velocidad, permaneciendo asi, mismo después de su conclusion.

FLUJOGRAMA
- ~,
I'&_ JOG /]
N x_,-f’"f.s; Hay alguno h“-a.x. .
= EN=0? o< posicionamiento ——
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N ¥
M - iEstaba - T T N
— siendo > = ¢ Es esto ———
. ejecutado? f_,x"f .. bloque? P
\\“‘x - —
N
g g H ™~_ N
< &hd | Ejecuta el blogue >
" parado? P
"&H F-___,_-'
}s
) -‘*"-f-.;En estocicle N Finaliza =l o
- . descan? _f_,s-" ' hlogue "
r R
- ~ ) ¥ “j
4 (
EMO =1 | ENO=0
L vy e vy

GRAFICO
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JOG
JEN

_\\\_\\ .—
4 VELOCIDAD NQ MINIMO 1 CICLO DE SCAN

ENC

1CICLO DESCAN
EJEMPLO
wIX101 %Xl
| {
— | (5
wIX101 Hix1

—] | EH  JOG EHO {R}—

Horario WROTATION
300 MEPEED
100 M ACCELERATION
Real MAKIS

Cuando la entrada digital 1 del convertidor es 1, la salida digital 1 es seteada y al mismo tiempo el JOG es
habilitado con una velocidad de 30rpm. Cuando la entrada 1 volver para 0, en el momiento que el bloque
termina, o sea, para totalmente, la salida 1 es reseteada.

7.5.3.3 SPEED
FIGURA:

= EM SFEED  EMO =

ROTATION
SPEED

OFFSET
ACCELERATION
DECELERATION
AKIS

ry Y Y T v T

DESCRIPCION:
Es compuesto por 1 entrada EN, 1 salida ENO y 5 argumentos, siendo ellos:

- speed |10

- offset[102)

- acceleration [105)
- deceleration|102)
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- axis|1o4)

La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida ENO informa que el bloque esta siendo ejecutado.

El bloque SPEED es responsable por la escrita de referencia de velocidad de acuerdo con los parametros de
sentido de rotacion, velocidad, offset y aceleracion para el eje seleccionado por el parametro eje.

FUNCIONAMIENTO:

Si la entrada EN es "0", el bloque no es ejecutado y la salida ENO es cero.

Si la entrada EN es "1" y ninguno otro bloque de movimiento esta activo, es ejecutado un perfil trapezoidal
basado en las caracteristicas programadas en los argumentos para alcanzar la velocidad programada en
SPEED, en ese momento el argumento OFFSET también es sumado a la salida de ese perfil y la salida ENO
se va para "1".

Si la entrada EN sufrir una transicion de "1" para "0" y ese bloque se encuentra activo, es ejecutado un perfil
trapezoidal basado en las caracteristicas programadas en los argumentos para parar el movimiento, cuando la
velocidad es igual a cero la salida ENO se va para "0".

Mayores detalles en el diagrama del bloque, diagrama de flujo, grafico y en ejemplo que sigue.

DIAGRAMA DEL BLOQUE:

ROTATION
—_—#

SPEED SPEED REFERENCE
e

ACCEL.
—

DECEL.

OFF3ET

FLUJOGRAMA:
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901
{
EM TRAMSFER ENO { :|_
wlE]l HERC DST e 2eZ0
FANE) e
} {
—| [ EM SPEED EHO { )_
2% WROTATION
LITWE00 | M EPEED
e IIE01 | M OFFSET
4 ITWB02 | M ACCELERATION
%ITWE03 | MOECELERATION
Feal MAXIS

La entrada digital%IX1 habilita el drive.

La entrada digital %I1X2 habilita el bloque SPEED que a través de los suyos parametros de sentido de
rotacion, velocidad, offset, aceleracion y desaceleracion ira generar una consigna de velocidad para el eje
real.

7534 REF
FIGURA:

= EH REF EHO =

H MODE
W SFEED
W TORGUE

DESCRIPCION:
Es compuesto por 1 entrada EN, 1 salida ENO y 3 argumentos, siendo ellos:

- “MODE” — Modo de Control 10%)
- “SPEED” — Velocidad 102)
- “TORQUE” - Carriente de Par (torque)|105)

La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloco y por enviar el comando de girar/parar al
conversor.
La salida ENO informa que el bloco esta habilitado y siendo ejecutado.

El bloco REF es responsable por la escrita de referencia de velocidad o referencia de corriente de par
(torque) para el control del drive (rampas, sentido de giro, etc...). La seleccion del tipo de referencia es
hecha en el argumento “MODE”. La referencia de velocidad tiene la opcion de valor en 13 bits o en rpm. La
referencia de corriente de par (torque) es en % de la corriente nominal del motor.

FUNCIONAMIENTO:

- Modo Velocidad:

Se la entrada EN es 0, el bloco no es ejecutado y la salida ENO es cero.

Se la entrada EN es 1, el drive estuviera habilitado general y ningun otro bloco de movimiento estuviera
activo, el comando gira/para ira para 1, el valor de la referencia de velocidad es escrita para el drive y la
salida ENO ira para 1.

Se la entrada EN sufrir una transicion de 1 para 0 y este bloco estuviera activo, el comando gira/para ir para
0y la salida ENO ira para 0.
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- Modo Par (Torque):

Se la entrada EN es 0, el bloco no es ejecutado y la salida ENO es cero.

Se la entrada EN es 1, el modo de control del drive ser vectorial (encoder o sensorless), el drive estuviera
habilitado general y ningin otro bloco de movimiento estuviera activo, el comando gira/para ira para 1, el
valor de la referencia de corriente de par (torque) es escrita para el drive y la salida ENO ira para 1.

Se la entrada EN sufrir una transicién de 1 para 0 y este bloco estuviera activo, es activado el modo
velocidad, el comando gira/para ira para 0 y la salida ENO ira para 0.

Mayores detalles en el organigrama, grafico y ejemplo a seguir.

NOTA: Valores negativos para referencia de velocidad o referencia de corriente de par, imponen un sentido
de giro del eje del motor contrario al definido en el drive.

FLUJOGRAMA:

Existe algin
movimiento
activo?

Estaba
siendo
gjecutado 7

&

GRAFICO:
- Modo Velocidad:
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La entrada digital %1X1 habilita general el drive.
La entrada digital %I1X2 habilita el bloco REF, que esta programado para ser solamente referencia de
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7.5.35

velocidad, siendo entonces enviado al drive el valor de referencia de velocidad contenido en el pardmetro
del usuario P1010.

MC_MoveVelocity

FIGURA
= Execute MC_Maoveielacity In elozity f=—
M S e Pz
M Velocity Busy
M Acceleration Aitive
M Deceleration Commandaborted
Errar
ErrorlD
M BEufferfode
M Updatehlode

DESCRIPCION
Ejecuta un movimiento para la velocidad programada

Cuando haya una transicién de 0 para len la entrada Execute, el bloque sera iniciado y ejecutado de acuerdo
con los argumentos configurados.

Seré ejecutado un movimiento para la velocidad configurada en el argumento "Velocity" con una
aceleracion/desaceleracion configurada en los argumentos "Acceleration” y "Deceleration”.

La direccion del movimiento dependera de la sefial de la velocidad. Si la velocidad es mayor que cero, el
movimiento serd en la direccion positiva (sentido horario) y si la velocidad es menor que cero, el
movimiento serd en la direccion negativa (sentido anti-horario) .

Cuando alcanza la velocidad programada, la salida InVelocity va para 1 y permanece mientras el bloque esté
activo.

Para finalizar el blogue, es necesaria la ejecucion de otro bloque, o que el drive pase para el estado
"Disabled" o "Errorstop".

ARGUMENTOS
Esta compuesto por 1 entrada Execute, 1 salida InVelocity y los 13 argumentos a seguir:
- Axis|10
- Velocity [106)
- Aceleration|108)
- Deceleration|106)
- Buffer Mode 107
- Update Mode 114
- Busy[116)
- Active 118
- Command Aborted|116}
- Error[118)
- Errar Id[117
- Bloque Retentivo[117)

La entrada Execute es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida InVelocity informa el instante en que alcanza la velocidad programada.
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MODO DE OPERACION
Al ejecutar el bloqgue MC_MoveVelocity, el drive no opera en malla de posicion.

En la ejecucion del movimiento el estado del eje cambiara para "Continuous Motion".

ERRORES DEL BLOQUE

Error Descripcion
Id
52 Intento de ejecutar bloque con BufferMode - Single cuando otro bloque esta activo.
60 Velocidad programada menor que la minima permitida.
61 Velocidad programada mayor que la maxima permitida.
62 Aceleracion programada menor que la minima permitida.
63 Aceleracion programada mayor que la maxima permitida.
64 Desaceleracion programada menor que la minima permitida.
65 Desaceleracién programada mayor que la maxima permitida.
67 Drive en estado "Disabled" o “Errorstop”.
69 Drive en estado " Stopping ".
70 Intento de ejecutar bloque con BufferMode - Buffered cuando existe otro bloque activo y otro
blogue aguardando.
71 P202 diferente de 4 (PLC).
74 Drive en estado " Homing ".
78 Bloque MC no ejecutado — Falla interna.
93 Jerk programado menor que el minimo permitido.
94 Jerk programado mayor que el maximo permitido.
95 No esta permitido ejecutar posicionamiento con Jerk cuando otro bloque esté activo.

EJEMPLO
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En la transicion de 0 para 1 del marcador de bit 6500, el primer bloque MC_MoveVelocity es ejecutado, con
eso las sefiales Busy y Active de este bloque, marcadores de bit 6501 y 6502 respectivamente, son ajustadas
y se inicia el movimiento para llegar a la velocidad de 200 RPM.

En el instante en que la velocidad alcanza 200 RPM, la salida InVelocity, marcador de bit 6504 es ajustada.

Teniéndose la transicion de 0 para 1 del marcador de bit 6505, el segundo bloque MC_MoveVelocity es
instantaneamente ejecutado, con eso las sefiales Busy y Active de este bloque, marcadores de bit 6506 y
6507 respectivamente, son ajustadas y se inicia el movimiento para la velocidad de 100 RPM (en ese
instante el marcador de float 9400 contiene el valor 100). Al mismo tiempo las sefiales Busy, Active e
InVelocity del primer bloque, marcadores de bit 6501, 6502 y 6504, son reseteadas y la sefial
CommandAborted, marcador de bit 6503, es ajustada por 1 scan.

Al alcanzar la velocidad de 100 RPM, la salida InVelocity del segundo bloque, marcador de bit 6509, es
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7.5.4
7.54.1

ajustada y permanece hasta la ejecucion de otro bloque.

Como el argumento UpdateMode esta configurado como Online, con el cambio del valor del marcador de
float 9400 para 80, la velocidad cambia inmediatamente para 80 RPM, sin ejecutar una rampa de
aceleracion/desaceleracion.

Seguidor
FOLLOW
FIGURA

= EM  FOLLOW EMO =

M SLALE

M MASTER
MOIRECTION

MW ACCELERATION
M MODE

H SOURCE
HA-IS

DESCRIPCION

Es formado por 1 entrada EN, 1 salida ENO y 7 argumientos siendo:
- Acceleration|102] - Si es 0, la aceleracion es deshabilitada.
- Mode 211
- Source /21
- Axis /108

La entrada EN habilita el esclavo seguir el maestro basado en los datos recibidos por la red CAN Network.
La salida ENO informa si el esclavo ha alcanzado el sincronism.

Relacién de Sincronismo
La relacion de sincronismo es formada por 1 tipo de dato y 2 direcciones o constantes, dependiendo del tipo
de dato elegido.

El tipo de dato puede ser:
- Constante
- Parametro del usuario
- Marcador de Word.

Las direcciones o constantes son destinados a relacion del maestro y relacién del esclavo.

Modo
El modo es una constante.

It may be:
- Velocidad - controla solamente el sincronismo de velocidad
- Posicidn - controla el sincronismo de posicion y velocidad

Fuente
La fuente de sincronismo es una constante.

Las opciones son:
- Encoder (valido solamente para POS2 y PLC2)
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- Red CAN (el programa del equipamiento maestro debe poseer un bloque MSCANWEG).
NOTA!
Solamente es posible hacer sincronismo entra placas PLC1 para PLC1, PLC2 para PLC2, PLC1 para PLC2
y POS2 para POS2. Nunca PLC1 o PLC2 para POS2
FUNCIONAMIENTO
Cuando la entrada EN estéa activa, el motor sigue el maestro sincronizado en velocidad o posicién, via
encoder o red CAN.
Solamente cuando el motor esclavo alcanzar la relacion especificada del motor maestro, la salida ENO es
seteada.
EJEMPLO
LNl
f
EM TRAMSFER EMO A )—
wIH1 WSRO DET [ 2450
Y2 2
| f
—| I EM  FOLLOW EMO A )—
1 MELAVE
2 WHASTER
Cpostal MOIRECTION
0.0 MACCELERATION
Posigio M MODE
Encoder M SOURCE
Feal MARIS
Si el maestro esta enviando los datos via red CAN, el motor esclavo gira % veces la velocidad del motor
maestro.
7.5.4.2 MC_Gearln
FIGURA
= Execute MC_Gearln InGear f=—
M Master - e [azter
M Slae oo Slave
M Ratiohumerator Busy
M RatioDenominator Bctive
M Acceleration Command&barted
M Deceleration Error
ErrcriD
M Eufferhode
DESCRIPCION

Ejecuta el sincronismo en velocidad entre los ejes programados.

Cuando haya una transicidn de 0 para len la entrada Execute, el bloque sera iniciado y ejecutado de acuerdo
con los argumentos configurados.

Para que el eje esclavo alcance la velocidad del eje maestro, sera realizado un movimiento con una
aceleracion/desaceleracion configurada en los argumentos "Acceleration™ y "Deceleration”. Asi que el
sincronismo sea establecido, la salida InGear sera ajustada.
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La direccion del movimiento dependera de la sefial del RatioNumerator. Si el RatioNumerator es mayor que
cero, el movimiento serd en la misma direccion del eje maestro y si el RatioNumerator es menor que cero, el
movimiento serd en la direccion opuesta al eje maestro.

Para finalizar el blogue, es necesaria la ejecucion de otro bloque, o que el drive pase para el estado
"Disabled" o "Errorstop".

ARGUMENTOS
Esta compuesto por 1 entrada Execute, 1 salida InGear y los 13 argumentos a seguir:
- Master|108)
- Slave 108
- RatioNumerator 105}
- Aceleration|108)
- Deceleration|106)
- Buffer Mode 1071
- [118)
- Command Aborted|116)
- Error[116)
- Error 1d[117)
- Blogue Retentivo|11h)

La entrada Execute es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida InGear informa el instante en que el sincronismo es establecido.

MODO DE OPERACION
Al ejecutar el bloque MC_Gearln, el drive no opera en malla de posicion.

En la ejecucion del bloque el estado del eje cambiara para "Synchronized Motion".

ERRORES DEL BLOQUE

Error A
Descripcion
Id
52 Intento de ejecutar bloque con BufferMode - Single cuando otro bloque esta activo.

62 Aceleracion programada menor que la minima permitida.

63 Aceleracion programada mayor que la maxima permitida.

64 Desaceleracion programada menor que la minima permitida.

65 Desaceleracion programada mayor que la maxima permitida.

67 Drive en estado "Disabled" o “Errorstop”.

69 Drive en estado "Stopping".

Intento de ejecutar bloque con BufferMode - Buffered cuando existe otro bloque activo y otro

70 blogue aguardando.

71 P202 diferente de 4 (PLC).

72 Relacion de sincronismo invalida.
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74 Drive en estado "Homing".

78 Bloque MC no ejecutado — Falla interna.
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En la transicién de 0 para 1 del marcador de bit 6500, el primer bloque MC_Gearln es ejecutado, con eso las
sefiales Busy y Active de este bloque, marcadores de bit 6501 y 6502 respectivamente, san ajustadas y se
inicia la busqueda del sincronismo con la aceleracion configurada. Como la relacién configurada es 1:2 y el
eje maestro esta a 200 RPM, el eje esclavo debera alcanzar 100 RPM para establecer el sincronismo.

En el instante en que la velocidad alcanza 100 RPM, la salida InGear, marcador de bit 6504 es ajustada.

Teniéndose la transicion de 0 para 1 del marcador de bit 6505, el segundo bloque MC_Gearln es
instantdneamente ejecutado, con eso las sefiales Busy y Active de este bloque, marcadores de bit 6506 y
6507 respectivamente, son ajustadas y se inicia la blsqueda del sincronismo con la desaceleracion
configurada. Como la relacién configurada es 1:4 y el eje maestro esta a 200 RPM, el eje esclavo debera
alcanzar 50 RPM para establecer el sincronismo. Al mismo tiempo las sefiales Busy, Active e InGear del
primer bloque, marcadores de bit 6501, 6502 y 6504, son reseteadas y la sefial CommandAborted, marcador
de bit 6503, es ajustada por 1 scan.

Al alcanzar la velocidad de 50 RPM, la salida InGear del segundo blogque, marcador de bit 6509, es ajustada
y permanece hasta la ejecucion de otro bloque.
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7.5.4.3

MC_GearinPos

FIGURA
=] Execute MC_GearlinFPos InSync p=—
M aster e Master
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M Acceleration
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DESCRIPCION
Ejecuta el sincronismo en posicion entre los ejes programados.

Cuando haya una transicion de 0 para len la entrada Execute, el bloque serd iniciado y ejecutado de acuerdo
con los argumentos configurados.

Para que el eje esclavo alcance la velocidad del eje maestro, sera realizado un movimiento con una
aceleracion/desaceleracion configurada en los argumentos "Acceleration” y "Deceleration”. Asi que el
sincronismo sea establecido, la salida InSync sera ajustada.

La direccion del movimiento dependera de la sefial del RatioNumerator. Si el RatioNumerator es mayor que
cero, el movimiento sera en la misma direccion del eje maestro y si el RatioNumerator es menor que cero, el
movimiento sera en la direccion opuesta al eje maestro.

Para finalizar el bloque, es necesaria la ejecucion de otro bloque, o que el drive pase para el estado
"Disabled" o "Errorstop”.

ARGUMENTOS
Esta compuesto por 1 entrada Execute, 1 salida InSync y los 13 argumentos a seguir:
- Master |10
- Slave|105)
- RatioNumerator 105
- Aceleration|108)
- Deceleration|106)
- Buffer Mode[107)
- Busy[116)
- Active 118
- Command Aborted 116
- Error[118)
- Errar Id[117
- Bloque Retentivo[117)

La entrada Execute es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida InSync informa el instante en que el sincronismo es establecido.

MODO DE OPERACION
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Al ejecutar el bloque MC_GearlnPos, el drive pasara a operar en malla de posicién y permanecera asi
incluso tras la conclusion del bloque. Se debe ajustar la ganancia proporcional de posicion (P0159) para
obtener un mejor desempefio del drive.

En la ejecucién del bloque el estado del eje cambiara para "Synchronized Mation".

ERRORES DEL BLOQUE

Error
Id

Descripcion

52

Intento de ejecutar bloque con BufferMode - Single cuando otro bloque esta activo.

62

Aceleracion programada menor que la minima permitida.

63

Aceleracion programada mayor que la maxima permitida.

64

Desaceleracién programada menor que la minima permitida.

65

Desaceleracién programada mayor que la maxima permitida.

67

Drive en estado "Disabled" o “Errorstop”.

69

Drive en estado "Stopping".

70

Intento de ejecutar bloque con BufferMode - Buffered cuando existe otro bloque activo y otro
blogue aguardando.

71

P202 diferente de 4 (PLC).

72

Relacion de sincronismo invalida.

74

Drive en estado "Homing".

78

Bloque MC no ejecutado — Falla interna.

7.5.4.4 MC_Phasing

FIGURA
= Execute IMC_Phaszing Darne f=—
M Master - e [azter
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DESCRIPCION

Ejecuta un desplazamiento en el eje maestro programado.

Cuando haya una transicidn de 0 para 1 en la entrada Execute, sera ejecutado un desplazamiento en la
posicion del eje maestro conforme el valor de "PhaseShift".

ARGUMENTOS
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Esta compuesto por 1 entrada Execute, 1 salida Done y los 9 argumentos a seguir:

- Master [1051

- Slave[105)

- PhaseShift 106

- Busy[116)

- Active[118)

- Command Aborted 116}
- Error[118)

- Errar Id[117

- Blogue Retentivo[117)

La entrada Execute es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida Done informa el instante en que el desplazamiento es realizado.

MODO DE OPERACION
Al ejecutar el bloque MC_Phasing, el drive no altera el modo de operacion actual.

En la ejecucidn del bloque el estado del eje no cambiara.

ERRORES DEL BLOQUE

Error Descripcion
Id
67 Drive en estado "Disabled" o “Errorstop”.
71 P202 diferente de 4 (PLC).
73 Drive no esta en estado “Synchronized Motion”.
78 Bloque MC no ejecutado — Falla interna.
79 Eje Maestro no esta en sincronismo.
96 Blogue MC_Phasing en ejecucion. Solamente se permite la ejecucion de un bloque MC_Phasing

por vez.

EJEMPLO
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Teniéndose el sincronismo de posicion del eje Real con el Contador Rapido, a través del bloque
MC_GearlnPos, y ocurriendo una transicion de 0 para 1 del marcador de bit 6502, el bloque MC_Phasing es
ejecutado y un desplazamiento de 0,05 vuelta es aplicado al eje maestro, resultando un pulso en la
velocidad. La salida Done, marcador de bit 6503 es ajustada mientras la entrada Execute esta ajustada.
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220
7545 MC_GearOut
FIGURA
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DESCRIPCION

Finaliza el sincronismo (bloques MC_Gearln 0 MC_GearInPos) en el eje programado.

Cuando haya una transicion de 0 para 1 en la entrada Execute, el bloque sera ejecutado y el sincronismo
existente sera finalizado. El eje mantendra la velocidad del instante en que el bloque es ejecutado.

ARGUMENTOS
Esta compuesto por 1 entrada Execute, 1 salida Done y los 5 argumentos a seguir:
- Slave 105}
- Busy[116)
- Error[118)
- Errar Id[117
- Blogue Retentivo[117)

La entrada Execute es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida Done informa el instante en que el sincronismo es finalizado.

MODO DE OPERACION
Al ejecutar el bloque MC_GearOut, el drive no opera en malla de posicion.

En la ejecucién del bloque, el estado del eje cambiara para "Continuous Motion".

ERRORES

Error

Id Descripcion

67 Drive en estado "Disabled" o “Errorstop”.

71 P202 diferente de 4 (PLC).

73 Drive no esta en estado “Synchronized Motion”.

78 Bloque MC no ejecutado — Falla interna.
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7.5.5
7.55.1

Comprobar

INPOS
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DESCRIPCION
Es compuesto por 1 entrada EN, 1 salida ENO y 7 argumientos, siendo ellos:

- hysteresis 221
- mode|103]
- axis[10m

The EN input is responsible for the block enable.
The ENO input informs, if the effective position is higher or equal to value programmed for the direction of
rotation.

Estérese
La estérese es formada por "1" formato, "1" tipo de dato y "1" enderezo o constante, dependiendo de la
eleccion del tipo de dato.

El formato puede ser:
-%
- Pulsos

El tipo de dato puede ser:
- Constante
- Parametro del usuario
- Marcador de word

Comparacién

El argumento comparacion es siempre constante y puede ser:
- >= (mayor o igual)
- <= (menor o igual)
- = (igual).

FUNCIONAMIENTO
Si laentrada EN es 0, el bloque no es ejecutado y la salida ENO cambia para 0.

Si laentrada EN es 1, el bloque hace la comparacion de la posicion del motor con los argumientos de
posicion y histerese programados.

Si el motor esta en una posicién mayor o igual que la posicion programada mas la histerese, entonces es
transferido 1 para la salida ENO. De lo contrario, es transferido 0 para la salida ENO.

La histerese sirve para impedir oscilaciones en la salida del bloque cuando la posicion real esta muy cerca o
igual a la posicién programada. Por ejemplo: para una posicién de 10 rotaciones con histerese de 1%, el
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bloque conecta la salida ENO cuando la posicion real alcanzar 10,1 rotaciones, y solamente desconecta
cuando la posicion bajar para los 9,9 rotaciones. La histerese es dada en porcentaje, pudiendo variar entre
0.0% y 50.0%. Si es programado por parametro la unidad pasa a ser "por mil", variando de 0 a 500.

EJEMPLO
YIZ1 90%1
—l I EM IMPDS  EMO { )—
Pasitivo WS16N
000 M POSITION
20 MHYSTERESIS
v, WFORMAT
Relative W HODE
== M COMP
Feal HAXIE

En este ejemplo el bloque INPOS esté siempre activo.

En este caso, si el motor estéa en la posicion positiva mayor o igual a 50 rotaciones (respetando la histerese
de 2%), escribe 1 en la salida digital 1.

De lo contrario, escribe 0.

7.5.5.2 INBWG
FIGURA
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DIRECTION
SPEED
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DESCRIPCION
Es compuesto por 1 entrada EN, 1 salida ENO y 4 argumientos, conforme abajo

La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida ENO informa si el sentido de rotacion es igual al sentido programado y si la velocidad del motor es
mayor o igual al valor programado.

Estérese
La estérese es formada por "1" tipo de dato y "1" enderezo o constante, dependiendo de la eleccion del tipo
de dato.

El tipo de dato puede ser:
- Constante
- Parametro del usuario
- Marcador de word

FUNCIONAMIENTO
Si la entrada EN es 0, el bloque no es ejecutado y la salida ENO cambia para 0.

Si la entrada EN es 1, el bloque compara la velocidad y el sentido de rotacion del motor con los argumientos
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de velocidad, sentido de giro y histerese programados.

Si el motor esta girando en el mismo sentido del argumento de sentido de rotacion programado y la
velocidad del motor es mayor o igual del que el argumento de velocidad programado mas la histéresis,
entonces es transferido "1" para la salida ENO. Caso contrario es transferido "0" para la salida ENO.

La histerese sirve para impedir oscilacion en la salida del bloque cuando la velocidad real esta muy préxima
o igual a la velocidad programada. Por ejemplo, para una velocidad de 1000rpm con histerese de 1%, el
blogque conecta la salida ENO cuando la velocidad real alcanzar 1010rpm, y solamente la desconecta cuando
la velocidad bajar para los 990rpm. La histerese es dada en porcentaje, pudiendo variar entre 0.0% y 50.0%.
Si es programada por parametro la unidad pasa a ser "por mil", variando de 0 a 500
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Mientras la entrada digital 1 se encuentra en 1, el bloque INBWG estara activado. En este caso, si el motor
se encuentra en giro en el sentido horario y su velocidad es mayor o igual a 1500rpm (respectando la
histéresis de 2%), se escribe "1" en la salida digital 1. Caso contrario, sera escrito "0".
7.5.6 PLC
7.5.6.1 TON
FIGURA
-1 IH TOH G =
HFT ETp

DESCRIPCION

Es compuesto por 1 entrada IN, 1 salida Q y 2 argumientos, conforme abajo:
- PT - Tiempo deseado
- ET - Tiempo transcurrido

La entrada IN es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida Q informa si el tiempo transcurrido ha llegado al tiempo programado.
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PT (Tiempo Deseado)
El tiempo deseado es compuesto por un tipo de dato y una direccion o un valor constante, dependiendo del
tipo de dato elegido.

El tipo de dato puede ser:
- Constante
- Parametro del usuario
- Marcador de word

Para el tipo de dato constante, el valor maximo permitido es 30.000ms.

ET (Tiempo Transcurrido)
El tiempo transcurrido es compuesto por un tipo de dato y una direccién.

El tipo de dato puede ser:
- Parametro del usuario
- Marcador de word

NOTA: En la opcién parametro del usuario, el valor presente no es salvado en la memoria E2PROM, o sea,
esto Gltimo valor no es recuperado.

FUNCIONAMIENTO
Si la entrada IN es "0", el argumento de tiempo transcurrido es mantenido y la salida Q se va para "0".

Si laentrada IN es "1", el tiempo transcurrido es puesto a cero y entonces incrementado hasta alcanzar el
valor contenido en el argumento de tiempo deseado. Al alcanzar este valor, la salida Q se modificara para
"1", se quedando en ese estado hasta la entrada IN ir para "0".
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Cuando la entrada digital 1 del convertidor es 1, un posicionamiento basado en los parametros del usuario
800 a 803 es habilitado. Cuando esto posicionamiento termina, la salida digital 1 es seteada y el
temporizador es habilitado. Después que los 2000ms programados son contados, la salida digital 1 es

reseteada.
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75.6.2 RTC
FIGURA
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DESCRIPCION
Presenta las siguientes interfaces: 1 entrada EN, 1 salida Q y 6 argumentos, sendo ellos:
» WEEK - dias de la semana programados para actuacion del bloque
* TIME ON - (horario inicial) hora, minuto y segundo para habilitar la salida
- TIME OFF - (horario final) hora, minuto y segundo para deshabilitar la salida
- Q_OPT - opci6n de salida normal o invertida
- ONERROR - opcion para condicidn de error (genera alarma o genera falla para el drive)
- ERROR - sefializacion del error en el bloque RTC

La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida Q es accionada conforme programacion de los argumentos.

FUNCIONAMIENTO
Si laentrada EN es 0 la salida Q es 0.

Si la entrada EN es 1:
» Q_OPT =0 (salida normal) - salida Q se va para el nivel 1 solamente cuando el horario en ejecucion es
mayor que el horario inicial y es menor que el horario final.

* Q_OPT =1 (salida invertida) - salida Q se va para el nivel 1 solamente cuando el horario en ejecucion es
menor que el horario inicial o es mayor que el horario final.

Obs.:
Cuando ocurrir error en el reloj de tiempo real el mismo seré presentado en la salida ERROR.
En el CFW11/PLC11 el IHM debe estar siempre conectado para la utilizacién de ese bloque.
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Cuando la entrada digital 1 es 1, y el dia de la semana es Lunes, Martes, Miércoles, Jueves o Viernes y la
hora actual es >= 18:30:00 y <= 22:30:00 la salida digital 1 ser& accionada.
7.5.6.3 CTU
FIGURA
- Cl CTu [
—{F
HFU CU
DESCRIPCION

Es compuesto por 1 entrada CU, 1 entrada R, 1 salida Q y 2 argumientos, conforme abajo:
- PV - Contado deseado
- CV - Contado transcurrido

La entrada CU es la entrada de contado.
La entrada R resetea el contado.
La salida Q informa si el valor de contado programado es alcanzado.

PV (Contado deseado)
El contado deseado es compuesto por un tipo de dato y una direccion o un valor constante, dependiendo del
tipo de dato elegido.

El tipo de dato puede ser:
- Constante
- Parametro del usuario
- Marcador de word

Para el tipo de dato constante, el valor maximo permitido es 30.000.

CV (Contado transcurrido)
El contado transcurrido es compuesto por un tipo de dato y una direccion.

El tipo de dato puede ser:
- Parametro del usuario
- Marcador de word

NOTA: En la opcion parametro del usuario, el valor presente no es salvado en la memoria E2PROM, o sea,
esto ultimo valor no es recuperado.

FUNCIONAMIENTO

Cuando la entrada CU es de 0 para 1, el valor de contado transcurrido es incrementado, a menos que la
entrada R esté en 1.

Cuando el valor de contado transcurrido alcanzar el valor de contado deseado, la salida Q cambia para 1,
permaneciendo en esto estado hasta que la entrada R cambia para 1. De lo contrario, la salida Q es 0.

Mientras la entrada R estuviera en 1, el valor de contado transcurrido es reseteado y el contado no es
incrementado.
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Si hubiera una transicion de 0 para 1 en la entrada digital 1 o el marcador de bit 1000 es 1, y la salida digital
1 es 0, un posicionamiento TCURVE es habilitado. En la suya conclusion, el marcador 1000 cambia para 1,
haciendo con que el bloque CTU realice un contado y nuevamente acciona el posicionamiento, desde que la
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7.5.6.4

entrada digital 2 sea 0. Cuando el contador observar 50 transiciones positivas en el marcador 1000, o sea,
realizo 50 posicionamientos, la salida digital 1 cambia para 1, haciendo con que el nuevo posicionamiento
no sea posible de ser hecho, hasta que la entrada digital 2 es 1, reseteando la salida 1.

PID
FIGURA
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DESCRIPCION
Es compuesto por 1 entrada EN, 1 salida ENO y 5 argumentos, conforme abajo:
- selection [23f
- signals |23t (referencia, feedback, salida de control)
- gains/2321 (KP, KI, KD)
- limits 1051 (maximo, minimo.)
- type|232] (académicos o paralelo)

La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida ENO es una copia del valor de la entrada EN.

Como todos los tipos de dato de este bloque son constante float o marcador de float, es Gtil hacer el uso de
los bloques INT2FL y FL2INT.

Seleccidn de la Consigna (referencia) (*)
El argumento seleccidn de la consigna (referencia) es compuesto por un tipo de dato y un enderezo.

El tipo de dato del enderezo pode ser:
- Constante;
- Marcador de bit;
- Entrada digital;
- Parametro del usuario.

Cuando el tipo de dato fuera constante, tenemos las opciones:
- Automatico (0);
- Manual (1).

Senales
Las sefiales son compuestas por 3 partes:
- float 108 - consigna (referencia)
- float /108 - consigna manual (referencia)
- float (1041 - realimentacion
- float /108 - control

Filtro de la Consigna (Referencia) Automatica (*)
El Filtro de la Consigna (Referencia) Automatica es un filtro pasa baja, siendo que la constante de tiempo es
programada a través del argumento Filtro.
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El argumento Filtro es compuesto por un tipo de dato y un enderezo..

El tipo de dato del float puede ser:

- Constante float;
- Marcador de float.

Consigna (Referencia) Manual (*)
El argumento Consigna (Referencia) Manual es compuesto por un tipo de dato y una direccién.

El tipo de dato del float puede ser:

Modo de

- Constante float;
- Marcador de float.

I Controlador (*)

El modo del controlador es siempre constante, pudendo ser:
- Directo (error = consiga (referencia) automatica - realimentacion);
- Reverso (error = realimentacion - consigna (referencia) automatica).

Ganancias

Las ganal

ncias son compuestas por 3 partes:

- float (1041 - ganancia proporcional (Kp)

- float 1041 - ganancia integral (Ki)
- float 1041 - ganancia derivativa (Kd)

FUNCIONAMIENTO
La entrada EN siempre transfiere su valor para la salida ENO.
Mientras la entrada EN es "1", el bloque es ejecutado. Caso contrario, los argumentos son reseteados.

ATENCION: ParaPLC1, PL.C2 e POS2, en el maximo 2 bloque de PID pueden estar activos por vez. A
partir del tercer, no son ejecutados, mismo que se encuentren activos (la entrada EN esta activada).

Diagrama del Bloque

reference

PARALLEL
Mlatmaal referenice
Kds
lowpess | + s —® .\ SAT ] control
t » E
= L — + automatic =0 |
matal = 1 :
I
Ki |
|
feedback |
I
I
I
|
|




Lenguaje 233
ACADEMIC matiual reference
Kds
teference low pass + = gy cofitrol
Ll LR N, Kp ) o\ EAT

- + automatic =10 |
tnatial = 1 '
|
Ki |
] — |
feedback E |
I
I
I
I
|

Definition:
e = reference filtrada - realimentacion
u = control

Kp = ganancia proporcional
Ki = ganancia integral (1/Ti)
Kd = ganancia derivativa (Td)
ECUACIONES DISCRETO

Académico:
u(k) = u(k-1) + Kp*((1 + Ki*Ts + (Kd/Ts))*e(k) - (Kd/Ts)*e(k-1))

Paralelo:
u(k) = u(k-1) + (Kp + Ki*Ts + (Kd/Ts))*e(k) - (Kd/Ts)*e(k-1)

Asi:
Ts = tiempo del muestra

EJEMPLO
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Resumidamente, el valor de la consigna es especificado por el parametro del usuario 800, que por su vez es
convertido para el marcador de float 9000.
El valor de la sefial de realimentacion es especificado por el valor contenido en la entrada anal6gica 1 del
drive, que es transferido al marcador de word 6000 y convertido al marcador de float 9001.
La salida de control del bloque PID es el marcador 9002, que es convertido para el marcador de word 6001.
El valor contenido en el marcador de word 6001 es transferido para la salida analégica 2 del drive.
7.5.6.5 FILTER
FIGURA
= EM FILTER EHMO ==
MIH auT e
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W TYFE
DESCRIPCION

Es compuesto por 1 entrada EN, 1 salida ENO y 4 argumientos, conforme abajo:
- values 1051 (entrada, salida)
- tipo de filtro
- float [105- constante de tiempo [segundos]

La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida ENO es una copia del valor de la entrada EN.

Como todos los tipos de dato de esto bloque son constante float o marcador de float, es atil utilizar los
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bloques INT2FL y FL2INT.

Tipo de Filtro

El tipo de filtro es una constante, que puede ser:
- Pasa baja
- Pasa alta

FUNCIONAMIENTO
La entrada EN siempre transfiere el suyo valor para la salida ENO.

Mientras la entrada EN es 1, el bloque es ejecutado. De lo contrario, los argumientos son reseteados.
La formula del FILTRO es dada por las siguientes ecuaciones:

- Filtro Pasa Baja
[salida] = [entrada] / ( [constante de tiempo] * s+ 1)

- Filtro Pasa Alta
[salida] = ([entrada] *[constante de tiempo] * s) / ( [constante de tiempo] *s + 1)

NOTA: El maximo de 2 bloques de filtro pueden estar activos por vez. Después del tercero, no seran
ejecutados, mismo que estén activas en la suya entrada EN

Bloque Diagrama
Low-Pass 1st Order Filter
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El valor contenido en la entrada analdgica 1 del convertidor es transferido al marcador de word 6000. Esto
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7.5.6.6

marcador de word 6000 es convertido para el marcador de float 9000. EI marcador de float 9000 es la
entrada del filtro, cuya constante de tiempo es 0.1s, resultando en el marcador de float 9001.

CTENC

FIGURA:
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DESCRIPCION:
Es compuesto por 1 entrada EN, 1 entrada PRESET, 1 salida Q y 6 argumientos, siendo ellos:

Reset

Preferencia por cuenta (REF CNT)
Preset (PV)

Modo de cuenta - (MODE)
Encoder (SRC)

Valor corriente (CV)

La entrada EN es responsable por habilitacién del bloque.

La entrada PRESET atribui el valor de preset contenido en PV en CV.

La salida Q se va para "1" durante un ciclo de scan si el valor de pulsos contados alcanzé el valor de pulsos
deseados, retornando a "0" posteriormente.

Reset
Tenemos dos tipos de Reset, a través del pulso nulo del encoder principal o a través de marcador de Bit,
entrada digital, salida digital o parametro del usuario

Modo de Cuenta (MODE)
El modo de cuenta es siempre constante, siendo posible dos modos:

Modo 1: El conteo de pulsos es realizado en cuadratura entre las sefiales A 'y B, de acuerdo con la figura que
sigue. El resultando tiene una resolucién de cuatro veces la resolucion del encoder.

Sinal B _l i_‘ I_‘

Sinal A7)

Ccw




mE[I Lenguaje 237

Modo 2: La cuenta de pulsos es realizada solamente a través de la sefial A, la sefial B por su vez, tiene la
finalidad de opcidn de sentido de la cuenta, creciente o decreciente.

Obs: Solamente el encoder auxiliar de la PLC2 y el encoder de la POS2, tiene la opcién de cuenta en el
modo 2, se los mismos no estuvieren siendo usados como realimentacion de posicion.

Jinal A | | | | | | [ | [ !_
! ! ! ! :
1 I | ! :
Sinal B ] i | ] . !
! : : : : ;
cv : : | : : !
i I H I 1 1
a o j | :
Incremeljii,”/ L ‘; i Decrementa i
/ | i | \
: I !
! i ! | : |
i i ! i i
Encoder (SRC)

Podemos escoger en cual encoder serd hecho la cuenta de los pulsos, el encoder principal o auxiliar.

FUNCIONAMIENTO:

Si la entrada EN fuera cero, el argumento de valor corriente (CV) no es alterado.

Si la entrada EN fuera 1, el argumento de valor corriente (CV) es cero en la transicion positiva de EN 'y
entonces es iniciada la cuenta dos pulsos del encoder principal o auxiliar.

Cuando el valor de pulsos contados, atingir la referencia de cuenta (REF CNT), la salida Q va para 1 durante
un ciclo de scan, retornando la 0 posteriormente.

Si ocurrir un RESET, el argumento de valor corriente (CV) es cero.

Si la entrada PRESET fuera 1, el argumento de valor corriente (CV) tendra el mismo valor del argumento
preset (PV).

FLUJOGRAMA
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Cuando la entrada digital 1 es ligada, el bloque contador del encoder es habilitado, cero el valor del
marcador de float 9002 y iniciando la cuenta de los pulsos del encoder principal.

Si la entrada digital 2 fuera ligada, el valor de preset contenido en el marcador de float 9001 es transferido
para el marcador de float 9002. Cuando el valor del marcador de float 9002 atingir el valor de referencia,
conteniendo en el marcador de float 9000, la salida digital 1 es marcada, pues la salida Q del bloque
contador, genera un pulso por un ciclo de scan, pudiendo ser remarcada a través del marcador de bit 1001.
Si el marcador de bit 1000 fuera un, el valor del marcador de float es cero.
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7.5.6.7 CTENC2
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DESCRIPCION

Realiza el conteo de los pulsos del encoder conectado a las entradas digitales 1 y 2 (Contador Ré&pido) o a
los médulos de expansion de entrada de encoder EEN1 y EEN2 (Contador 1 / Contador 2).

Esta compuesto por 1 entrada EN, 1 entrada PRESET, 1 salida Q y los 10 argumentos a seguir:

Reset 238

Save|2401

Referencia de conteo (REF CNT)
Preset (PV)

Restart|240)

La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque y el inicio del conteo de los pulsos.

La entrada PRESET atribuye el valor de preset contenido en PV, en CV.

La salida Q va para 1 durante un ciclo de scan si el valor de pulsos contados (CV) alcanzé el valor de pulsos
deseado (REF CNT), retornando a 0 posteriormente.

Reset

El reset del valor corriente (CV) podra ser a través de:
- marcador de bit
- entrada digital
- parametro del usuario
- borde de subida DI3
- borde de bajada DI3
- borde de subida Z contador 1
- borde de bajada Z contador 1
- borde de subida Z contador 2
- borde de bajada Z contador 2

Nota:

El reset por borde de subida/bajada D13 solamente es permitido cuando la fuente de conteo (SRC)
sea el Contador Rapido DI1/DI2.

El reset por borde de subida/bajada Z solamente es permitido cuando la fuente de conteo (SRC) sea
el Contador 1 EEN1/EEN2 o Contador 2 EEN2.
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Save

El respaldo del valor corriente (CV) en valor guardado (SV) podra ser realizado a través de:
- marcador de bit
- entrada digital
- parametro del usuario
- borde de subida DI3
- borde de bajada DI3
- borde de subida Z contador 1
- borde de bajada Z contador 1
- borde de subida Z contador 2
- borde de bajada Z contador 2

Nota:

El save por borde de subida/bajada D13 solamente es permitido cuando la fuente de conteo (SRC)
sea el Contador Rapido DI1/DI2.

El save por borde de subida/bajada Z solamente es permitido cuando la fuente de conteo (SRC) sea
el Contador 1 EEN1/EEN2 o Contador 2 EEN2.

Restart
Cuando el valor de CV alcance el valor de Restart, el CV sera reseteado y el argumento Reset Occurred ird
para 1 por un ciclo de scan, retornando a O posteriormente.

Encoder (SRC)

Determina cudl encoder serd realizado al conteo de los pulsos:
- Contador Rapido DI1/DI2
- Contador 1 EEN1/EEN2
- Contador 2 EEN2

Reset Occurred
Cuando ocurra el reset de CV, el Reset Occurred ira para 1 por un ciclo de scan, retornando a 0
posteriormente.

Save Occurred
Cuando ocurra el respaldo de CV en SV, Save Occurred ird para 1 por un ciclo de scan, retornando a 0
posteriormente.

Valor corriente (CV)
Informa a quantidade de pulsos contados pelo bloco.

Valor guardado (SV)
Cuando ocurra el evento programado en Save, el valor contenido en CV sera guardado en SV y el argumento
Save Occurred ira para 1 por un ciclo de scan, retornando a O posteriormente.

FUNCIONAMIENTO

Si la entrada EN es cero, los argumentos de salida no son alterados.

Si laentrada EN es 1, el argumento de valor corriente (CV) es llevado a cero, en la transicion positiva de
EN, y entonces es iniciado el conteo de los pulsos del encoder programado. Cuando el valor de pulsos
contados alcance la referencia de conteo (REF CNT), la salida Q ira para 1 durante un ciclo de scan,
retornando a O posteriormente.

Si ocurre un RESET, el argumento de valor corriente (CV) es llevado a cero, y el argumento Reset Occurred
ird para 1 por un ciclo de scan, retornando a 0 posteriormente.

Si ocurre un SAVE, el argumento de valor corriente (CV) es guardado en SV y el argumento Save Occurred
ird para 1 por un ciclo de scan, retornando a 0 posteriormente.

Si la entrada PRESET es 1, el argumento de valor corriente (CV) tendra el mismo valor del argumento
preset (PV).
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7.5.7.1

FLUJOGRAMA
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Jinal A |

Sinal B
Cw

Inr_'rem.e':.‘ii/a/
i

]

Calculo

COMP
FIGURA

-1 EH COMF

EMO =

HOATA 1
MW OFERATOR
W OATH 2

DESCRIPCION
Es compuesto por 1 entrada EN, 1 salida ENO y 4 argumientos, conforme abajo:
- formato
- operador
- data 1
- data 2

The EN input is responsible for the block enable.

The ENO output goes to 1 depending on operator, float 1 and float 2.

As all data type of this block are float constant or float marker, we recommend to use the blocks INT2FL

and FL2INT.

Formato:

El formato es siempre constante, pudiendo ser del tipo entero o punto fluctuante.

Operador:

El operador es siempre constante.

Tiene las siguientes opciones:
- Igual a (=)
- Different from (~=)
- Higher than (>)
- Higher than or equal to (>=)
- Lower than (<)
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- Lower than or equal to (<=)

FUNCIONAMIENTO

Cuando la entrada EN es 0, el bloque no es ejecutado y la salida ENO cambia para O.

Si la entrada EN es 1y la comparacién (dato 1) (operador) (dato 2) es verdadera, la salida ENO cambia para
1. De lo contra- rio, cambia para O.

EJEMPLO

{

EM TRANSFER ENO { )—

[W101| WSRC OST e 20X MW E000

{

EN TRANSFER ENO { )—

TIW102 | MSRC DET P SeDIWE0D1

{

EM IMTZFL EMO { )—

o WINT FLOAT [
% NWEI0| M FRAC

{

EM INT2FL EMO { )—

0 MINT FLOAT [
WAWEI01 | W FRAC

WOHL
{

EM COMP  EMOD { )—

M OFERATOR
»=| | DATA 1
MOATA =
7.5.7.2 MATH
FIGURA

FORMATO FLOAT: FORMATO ENTERO :

*
+, -, %, 1, pow +, - X /
= EH MATH EHD == = EH MATH EHD = = EH MATH EHD = = EH MATH EHO =
HOATA 1 FES [ HOATA 1 RES B HOATA 1 RESHR HOATAL1H B0c e
MW OFERATOR MW OFERATOR OLEF MW OFERATOR RESL ¢ MOATAH1L REM
M DOATR 2 M OATR 2 SIGHAL [ WOATA Z STGHAL e W OFERATOR QUER B
HLOATA 2 SIGHAL p

pow or, and, xor, nor, shift
nand, xnor
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=1 EH MATH  EMO = =1 EH MATH  EMO =1 EH HMATH EMO =
MOATA L RESH M OATA 1 RES MOATA1H FES H e
W OFERATOR RESL W OFERATOR MOATA1L RESL e
M DATA 2 OUEF [ M DOATR 2 M OFERATOR
SIGMAL MOATA 2
ashift
=1 EH MATH  EMO =
MOATALH RESH
MOATR1L RESL
M OFERATOR  SIGHAL e
M DATA 2

Es compuesto por 1 entrada EN, 1 salida ENO y 5 argumentos para float y 9 argumentos para entero, siendo

ellos:

FORMATO FLOAT

FORMATO ENTERO

- formato = float
- operador

- dato 1

- dato 2

- resultado

- formato = entero

- operador

- dato 1 - low part

- dato 1 - high part

- dato 2

- resultado - low part
- resultado - high part
- overflow

- sefial

La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida ENO es una copia del valor de la entrada EN.

Formato:

El formato es siempre constante, pudiendo ser del tipo entero o punto flotante.

Operador:
El operador es siempre constante.
Tiene las siguientes opciones:

Para punto flotante :
- Suma
- Resta
- Multiplicacion
- Divisién
- Potencia
Para entero :

- Suma
- Resta
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- Multiplicacién
- Division

- Potencia (*)
-OR (%)

- AND (*)

- XOR (*)
-NOR (*)

- NAND (*)
- XNOR (*)
- Shift (*)

- Ashift (*)

FUNCIONAMIENTO
La entrada EN siempre transfiere el suyo valor para la salida ENO.
Mientras la entrada EN es 1, es ejecutada la operacién matematica programada entre los argumientos.

Para el formato punto flotante la operacidn ejecutada es dada por:
[float resultado] = [float dato 1] [operador] [float dato 2]

En una divisién por la constante "0", es generado un "warning" en la compilacion. Caso la division sea
efectuada con un marcador de float en el denominador, esa verificacién no acontece, sin embargo, en ambos
los casos el valor es saturado en los valores maximo o minimo de float, dependiendo del valor del
numerador ser mayor o0 menor que "0". Para efectos de la sefial de la saturacidn, cero es considerado con
sefial positiva.

Para el formato completo la operacion ejecutada es dada por:
* Adicion:
[resultado low] = [dato 1 low] + [dato 2]

[word] = [word] + [word]

El bit sefial es ligado cuando el resultado de la operacidn fuera menor que cero.

El bit overflow es ligado cuando [dato 1 low] + [dato 2]>32767, en este momiento el resultado low queda
saturado en 32767.

El bit overflow es ligado cuando [datol low] + [dato 2]<-32768, en este momiento el resultado low queda
saturado en -32768.

* Subtracion:

[resultado low] = [dato 1 low] - [dato 2]
[word] = [word] - [word]

El bit sefial es ligado cuando el resultado de la operacidn fuera menor que cero.

El bit overflow es ligado cuando [datol low] + [dato 2] >32767, en este momiento el resultado low queda
saturado en 32767.

El bit overflow es ligado cuando [datol low] + [dato 2] <-32768, en este momiento el resultado low queda
saturado en -32768.

* Multiplicacion:

[resultado high, resultado low] = [dato 1 low] x [dato 2]
[double word] = [word] X [word]

Resultado high y resultado low representan un dato de 32 bits, siendo que el resultado high contiene los 16
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bits mas significativos de la multiplicacién y el resultado low contiene los 16 bits menos significativos de la
multiplicacion.

El bit sefial es ligado cuando el resultado de la operacidn fuera menor que cero.

El bit de overflow no es ligado, pero no tiene accién.

* Division:

[resultado high, resultado low] = [dato 1 high, dato 1 low] + [dato 2]
[word, word] = [double word] + [word]

Datol high y datol low representan un dato de 32 bits, siendo que el datol high contiene los 16 bits mas
significativos y el datol low contiene los 16 bits menos significativos.
Resultado high contiene el cociente de la division y el resultado low contiene la division restante.

El bit sefial es ligado cuando el resultado de la operacidn fuera menor que cero.

El bit overflow es ligado cuando [dato 1 high, datol low] + [dato 2] > 32767, en este momiento el resultado
high y low quedan saturados en 32767.

El bit overflow es ligado cuando [dato 1 high, datol low] + [dato 2] < -32768, en este momiento el resultado
high y low quedan saturados en -32768.

El bit overflow es ligado caso la divisién sea efectuada conun parametro o marcador en el denominador que
contiene valor cero, en este momiento el resultado high y low quedan saturados en 32767 o -32768,
dependiendo del valor del numerador ser mayor o0 menor que cero.

Para efectos de sefial de la saturacion, en este caso, cero es considerado con sefial positivo.

* Potencia:

[resultado high, resultado low] = [dato 1] ~ [dato 2]
[double word] = [word] " [word]

Resultado high y resultado low representan un dato de 32 bits.

El bit sefial es habilitada cuando el resultado de la operacién es menor que cero.

El bit overflow es habilitado cuando [dato 1] ~ [dato 2] > 2147483647, en ese momento el resultado se
queda saturado en 2147483647.

*OR:

[tesultado low] = [dadol low] + [dado 2]
[arord] = [word] + [word]

* AND:

[tesultado low] = [dadol low] x [dado 2]

[aroed) = [word] % [word]

* XOR:

[tesultado low] = [dadaol low] & [dado 2]
[erord) = [word] @ [word]

*NOR:
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[tesultado] = [dadol] + [dado 2]
[word] = [word] + [word]

*NAND:

[tesultado low] = [dadol low] x [dado 2]
[arord] = [word] ¥ [word]

* XNOR:

[fesultado low] = [dadol low] & [dado 2]
[rord] = [word] @ [word]

* Shift:

[result high, result low] = [data 1 high, data 1 low] >> [data 2]
[double word] = [double word] >> [word]

Data 2 is the quantity of shifting. If its number is positive, the shifting will be to left

Dado 2 é a quantidade de casas deslocadas, sendo que quando dado 2 for positivo, o deslocamento sera para
a esquerda "<<" e quando dado 2 for negativo, o deslocamento seré para a direita ">>". E inserido zero nos
bits deslocados.

* Ashift:

[resultado high, resultado low] = [dado 1 high, dadol low] >> [dado 2]
[double word] = [double word] >> [word]

O operador Ashift tem o mesmo funcionamento do operador Shift, com a diferenca que o sinal do dado 1
néo é deslocado e nem alterado.

Para las operaciones en formato entero son usados los formatos abajo:

* WORD = 16 bits con sefial
Negative Minimum = -32768
Positive Maximum = 32767

* DOUBLE WORD = 32 bits con sefial
Negative Minimum = -2147483648
Positive Maximum = 2147483647

Como la "double word" es representado por dos "words" distintas es necesario comprender como eso
funciona, entonces, un ndmero en "double word" sera la composicién de dos "word" donde la "word high"
representara los 16 bits mas significativos de la "double word" y la "word low" los 16 bits menos
significativos de la "double word", conforme esquema abajo:

32 BITS = 31 16 15 0
DOUBLE WORD = | WORD HIGH | WORD LOW |

Entonces para tener una "double word" es necesario, determinar dos "words" distintas. Esa composicion
puede ser determinada por las reglas abajo:

* Numeros positivos (0 < HIGH WORD < 32767):
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HIGH WORD = INTEGER (DOUBLE WORD / 65536)
LOW WORD = DOUBLE WORD - (HIGH WORD x 65536)

Or
DOUBLE WORD = HIGH WORD x 65536 + LOW WORD
Ejemplo: DOUBLE WORD = 500.000
HIGH WORD = INTEGER (500.000 / 65536) = 7
LOW WORD = 500.000 - (7 x 65536) = 41248
DOUBLE WORD =7 x 65536 + 41248 = 500.000
* Numeros negativos (32768 < HIGH WORD < 65535):

HIGH WORD = INTEGER (DOUBLE WORD / 65536) + 65535
LOW WORD = DOUBLE WORD - ((HIGH WORD-65536) * 65536)

Or

DOUBLE WORD = (HIGH WORD - 65535) x 65536 + LOW WORD - 65536

Ejemplo: DOUBLE WORD = -325.000

HIGH WORD = INTEGER (-325.000 / 65536) + 65535 = 65531

LOW WORD = -325.000 - ((65531-65536) x 65536) = 2680

DOUBLE WORD = (65531 - 65535) x 65536 + 2680 - 65536 = 325.000
EJEMPLOS :

Ejemplo 1:

%T.TWEEID\ INT FLOAT B BIFR000

%T.TEFJEEII\ IMT FLOAT pr <chIF2001

LY
%I\-IF’S'EIDD\ DATA 1 RESULT xfmmnnz
* WOFPERATOR

“iFI00L MOATA 2

el FRO0Z | WFLOAT INT AAT_TWED2

Los parametros del usuario 800 y 801 son convertidos para los marcadores de float 9000 y 9001. El
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SabI 1000

EM  IMTEFL EHNO { )—

oM E1001

EHM IMTZFL  EMO { )—

| | SabdX 1002

EN MATH  EMO ; {)—

SabIX 1003

[_e61] ,
EMH FLZIWT EHNO 1 )—
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marcador de float 9000 es multiplicado por el marcador de float 9001 y el resultado es almacenado en el
marcador de float 9002. El resultado es convertido para completo y almacenado en el parametro del usuario
802.

Ejemplo 2:
M 1002

I

EHM MATH  EMO

f )
’-‘!ﬁ-’! :
25000 WOATA1L RESH SATE000

*| M OFPERATOR RESL 001
20 MOATARZ OUER e 2RI 1000
SIGHAL B 2RI 1001

SabIX 1005

:

EH MATH  EHO

f }
»-m/’ :
Seb W00 MOATALH RESH WrR002

webIWEDDL MODATALL RESL 003
/| | OFERATOR OUER B 2Bl 1003
33 MOATAZ SIGHAL e M 1004

Multiplica 25000 por 20 siendo el resultado igual a 500.000 que es equivalente al resultado high =7y
resultado low = 41248, después dividir 500.000 por 33 siendo el resultado 15151 y el restante es 17.

Ejemplo 3:
I:[ “HME1000
EM TRAMSFER ENO { )—
%IWID]\ SRC DET e AeRIST7000
b 1005
EM MATH  EMO { )—
M W7000 MOATA L RESH B SR WT001
# W OFERATOR RES L e “RIWF7002
3000 MOATHZ OLER pe "R 1001

SIGHAL P faRIZ 1002

J:I Sl 1005
{
EHN MATH  EMO 1 )—

Fi
sepiwro0l HoaTA1H RES H W wspwrrona
w002 MDATALL RES L P taBIWAF7004
i OFERATOR  OUER B =B 1004
32767 WOATA 2 SIGHAL P ABIE 1005

Transferir la entrada anal6gica 1 del drive para unidad de ingeniaria.

Faija de valores:
Al ==>-10...0...10Vcc ==> -32768...0...32767 ==> -3000...0...3000

Formula utilizada:
Result = Al * 3000 / 32767
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7.5.7.3

FUNC
FIGURA

— EH FUHC  EMO =

MIH OUT
H FUMCTION

DESCRIPCION

Es compuesto por 1 entrada EN, 1 salida ENO y 4 argumientos, conforme abajo:
- Formato
- Funcién
- valores[108)

La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida ENO es una copia del valor de la entrada EN.

Formato

El formato es siempre constante, pudiendo ser del tipo completo o punto fluctuante.

Funcion
La funcion es siempre constante.

Para el formato punto fluctuante, tienen las opciones:
- Absoluto (mdédulo)
- Negativo
- Raiz cuadrada
- Seno
- Coseno
- Tangente
- Arco seno
- Arco coseno
- Arco tangente
- Exponencial (*)
- Ln (log natural) (*)
- Log (log en la base 10) (*)
- Frac (extrae al parte decimal de un nimero) (*)
- Trunc (desconsidera la parte decimal del nimero) (*)
- Round (redonda un nimero para el nimero entero mas préximo) (*)

Para el formato completo, tienen las opciones:
- Absoluto (mdédulo)
- Negativo

NOTA: Para las funciones trigonométricas, el angulo es presentado en radianos.
FUNCIONAMIENTO

La entrada EN siempre transfiere el suyo valor para la salida ENO.

Mientras la entrada EN es 1, el blogue es ejecutado.

EJEMPLO

249
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%a¥1 %2000
| {

— | (P
%200 %2000
| {

—| I EM INT2ZFL  EMO i )—

LTWS00| M INT FLOAT
3UWESE | M FRAC
%200 %NH2000
| {
—| I EH FUHC  EMO i )—
HIH ouT
sqrt | M FUNCTION
%2001 %2000
| {
—| | EN  FLZINT END { )—
M FLOAT INT P 2017802
FRAC [ Z21UWE03
7574 SAT
FIGURA
- EM SAT EMO =
M IH OUT e
M HA:
M MIM
DESCRIPCION
Es compuesto por 1 entrada EN, 1 salida ENO y 5 argumientos, conforme abajo:
- valores (entrada, salida) 0%
. limites (m#ximo, minimo) 105
- formato

La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida ENO indica cuando ocurre una saturacion.

Formato:
El formato es siempre constante, pudiendo ser del tipo completo o punto fluctuante.

FUNCIONAMIENTO

Si laentrada EN es 0, el bloque no es ejecutado y la salida ENO cambia para 0.

Mientras la entrada EN es 1, el bloque es ejecutado. La salida ENO solo cambia para 1 si hubiera una
saturacion. De lo contrario, la salida ENO queda en 0.

La idea del bloque es transferir los dados de la entrada para la salida si estuvieren dentro de los limites
programados. Si estos valores son mayores 0 menores que los valores maximos y minimos programables, el
valor de la salida es saturado con estos valores.

EJEMPLO
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7.5.7.5

“IW101

EM TRAMSFER EMO

S 2000

K

SRC OsT

¢ SeDIWE000

Sah[We

(=]
(=]
L=

EM  INTZFL EHO

(-

2000

IMT FLOAT
FRAC

L AMferu

EM SHT EMO

(-

H

IH ouT
MAE
MIM

El valor contenido en la entrada analégica 1 del convertidor es transferido para el marcador de word 6000,
que por su vez es convertido para el marcador de float 9000. El valor leido de la entrada analégica es un
valor entre 0 y 32767. El blogue SAT hace con que sea leido solamente un valor entre 10000 y 20000 en el

marcador de float 9001.

MUX
FIGURA

EM AL EMO

wa W e
K1
w2
hit=]
n4
HE
HE
e
wa
HI
®ia
nil
®iz
Hig
®i4
K1E

y Yy Yy vy vy vy v vy vy ¥ Yy Yy YTy

DESCRIPCION

Es compuesto por 1 entrada EN, 1 salida ENO y 17 argumentos, siendo ellos:

bit 0 to 15
word

La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque.

La salida ENO estara en nivel "1" mientras que el bloque este en ejecucion.

BITOa 15

El argumento bit es compuesto por un tipo de dato y un enderezo.

El tipo de dato del argumento puede ser:
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- Deshabilitado (no actia)
- Constante

- Marcador de bit

- Entrada digital

- Salida digital

- Parametro del usuario

WORD
El argumento Word es compuesto por un tipo de dato y un enderezo.

El tipo de dato del argumento Word puede ser:
- Pardmetro del usuario
- Marcador de Word
- Word escritura (1)
- Byte escritura (1)

NOTA! (1) Solamente para la PLC2.

FUNCIONAMIENTO

La entrada EN siempre transferi el suyo valor para la salida ENO.

Mientras la entrada EN es "1", el bloque es ejecutado.

Si el bloque se encuentra habilitado, el valor del argumento Word sera compuesto por los valores contenidos
en los argumentos bit 0 a 15.

EJEMPLO
SIE1 STV

—| I EM P EMD { )—

MEL0O0 M =a Wl e R WEO00
SbIX1001 MHEL
SobIH 1002 MRz
MELOOS MES
MELI004 WA
SbE1005 MRS
oM 1005 M Re
MELOOT MEF
LW 1005 W HE

H

H

H

H

H

H

"

SabE100% M =2

MELIOID W =18
WMEI01D HELL
MEI01Z pELz
SbH1015 HAaL=E
WMELIOI4 HEL4
MELIOLS WELS

La entrada digital 1 habilita el bloque MUX, cuando el bloque es ejecutado el parametro del usuario 801
contendré el valor "1", caso contrario contendra valor "0". El contenido del marcador de Word 6000 sera
compuesto por los valores de los marcadores de bit 1000 a 1015, o sea, si los valores de los marcadores de
bit 1000 hasta 1015 pares contienen "1" y los impares "0", el valor del marcador de Word 6000 sera en
binario "0101010101010101" y en decimal 21845.
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7.5.7.6 DMUX

FIGURA

—EH OrLE EMO =

LK Al
]
uzly
Ha e
“ipe
5
HE e
“r e
]
R
w10 e
B
1k
Al
w4 e
=15 e

DESCRIPCION

Es compuesto por 1 entrada EN, 1 salida ENO y 17 argumentos, siendo ellos:

word

bit0 ... 15

La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida ENO estara en nivel "1" mientras el bloque esta siendo ejecutado.

WORD
El argumento Word es compuesto por un tipo de dato y un enderezo.

El tipo de dato del argumento Word puede ser:
- Pardmetro del usuario
- Marcador de Word
- Word lectura (1)
- Byte lectura (1)

NOTA! (1) Solamente para la PLC2.

BITOal5
El argumento bit es compuesto por un tipo de dato y un enderezo.

El tipo de dato del argumento puede ser:
- Deshabilitado (no actia)
- Constante
- Marcador de bit
- Entrada digital
- Salida digital
- Pardmetro del usuario

FUNCTION

La entrada EN siempre transfiere el suyo valor para la salida ENO.

Mientras la entrada EN es "1", el bloque es ejecutado.

Si el bloque esta habilitado, el valor de los argumentos bit serd compuesto por los valores contenidos en los

bits del argumento Word.
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EJEMPLO
%M 2000 52001
| {
—| I EM DML EMO i )—
ITWE00 | MW M e 2B 1000
H1[p BEME1001
w2 o entz1002
3 e 2EMELO0S
X4 b nEMELO0S
X5 e 2GMELO0S
HE e 2B 1008
M7 e 2EMELO0T
X8 e 2EMELOOS
w3 o wentz1009
W10 e 2EME 1010
w1t eanrz1011
Wiz o enrz1012
W13 [ 2B 1013
W14 [ 2N 1014
#15 o enE101 5
El marcador de bit 2000 habilita el bloque DMUX, cuando el bloque es ejecutado el marcador de bit 2001
sera puesto en el estado "1", caso contrario reseteado (nivel "0"). El contenido de los marcadores de bit
1000 a 1015 sera compuesto por los valores de los bits del parametro del usuario 800, o sea, si el valor del
parametro del usuario 800 es 3, en binario “0000000000000011", los marcadores de bit 1000 y 1001
contendra "1" y los demas "0".
7.5.8 Transferencia
7.5.8.1 TRANSFER
FIGURA

— EM TRAMEFER EMO =
M ERC 05T [»

DESCRIPCION

Es compuesto por 1 entrada EN, 1 salida ENO y 2 argumientos, conforme abajo:
- SRC - dato fuente
- DST - dato destino

La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida ENO cambia para 1 cuando el dato destino tenga sido actualizado.

SRC (Dato Fuente)
El dato fuente es compuesto por un tipo de dato y una direccion o un valor constante, dependiendo del tipo

de dato elegido:

El tipo de dato del dato fuente puede ser:
- constante
- constante float
- marcador de bit
- marcador de word
- marcador de float
- marcador de sistema
- entrada digital
- salida digital
- entrada anal6gica
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- salida analdgica

- parametro del usuario
- parametro del sistema
- parametro del drive

- word lectura

- word escrita

- byte lectura

- byte escrita

- word lectura estado

- word escrita comando

DST (Dato Destino)
El dato destino es compuesto por un tipo de dato y una direccion y es el local donde es guardado el valor del
dato fuente.

El tipo de dato del dato destino puede ser:
- marcador de bit
- marcador de word
- marcador de float
- marcador de sistema
- salida digital
- salida analdgica
- parametro del usuario
- parametro del sistema
- parametro del drive
- word escrita
- byte escrita
- word escrita comando

NOTA: En la opcién parametro del usuario, el valor actual no es guardado en la memoria E2PROM, o sea,
este Ultimo valor no es recuperado.

FUNCIONAMIENTO

La salida ENO se va para "1" si la entrada EN es "1" y luego el dato destino tener sido actualizado.

Cuando la entrada EN esta activa, el valor contenido en el dato fuente es transferido para el dato destino. De
lo contrario, nada es hecho.

Atencion a la compatibilidad cuanto a los tipos de datos fuente y destino.

EJEMPLO
%IH1

I EN TRANSFER ENO
%IW101 M SRC DST [ 3ITWE00

La entrada digital 1 en 1, habilita el TRANSFER. Con esto el valor contenido en la entrada analogica 1
puede ser visualizado en el parametro del usuario 800.

hH1001

ENM TRAMSFER EMO |
Wil WSRE DST p 23W0

Una aplicacion Gtil del bloque TRANSFER es la suya utilizacion para habilitar el motor a partir, por
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ejemplo, de una entrada digital. De esta forma, SRC tiene una entrada digital como valor, y DST el
marcador de sistema %SX0. Recodar que el motor solo es habilitado si el mismo ya se encuentra habilitado
en el drive. Eso puede ser programado, por ejemplo, en la entrada digital 1" del drive.

7.5.8.2 INT2FL
FIGURA
- EH IMT2ZFL  EHO .
W INT FLOAT e
DESCRIPCION
Es compuesto por 1 entrada EN, 1 salida ENO y 3 argumientos, conforme abajo:
. enterq|1041 - word
- float|10M resultado
La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida ENO es una copia del valor de entrada EN.
FUNCIONAMIENTO
La entrada EN siempre transfiere el suyo valor para la salida ENO.
Mientras la entrada EN es "1", el valor contenido en la word entera es transferido al marcador de float.
La word entera representa un ndmero entero y puede variar de -32768 a +32767.
EJEMPLO
%1
I EN  INTZFL EHO
2 R00 | HINT FLOAT e
Convierte el valor del parametro del usuario 800 para el marcador de float 9000.
7.5.8.3 FL2INT
FIGURA

EM  FLZIMT EMO}—

MFLOAT INT v

DESCRIPCION

Es compuesto por 1 entrada EN, 1 salida ENO y 2 argumientos, conforme abajo:
- float 104 - 32 bits
- entero |10 - word

La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida ENO es una copia del valor de la entrada EN.

FUNCIONAMIENTO
La entrada EN siempre transfiere el suyo valor para la salida ENO.
Mientras la entrada EN es "1", el valor contenido en el float es transferido para la word entera.
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7.5.8.4

Si el valor float es mayor que 32767.0, en la conversion el suyo valor es saturado, resultando en una word
entera, igual a 32767.
Si el valor float es menor que -32768.0 en la conversion el suyo valor es saturado, resultando en una word
entera, igual a -32768.

EJEMPLO
sl

I EM  FLZIMT ENO

3.142+000 MFLOAT INT P 2410200

Cuando la entrada digital 1 es "1", el valor 3.14 es convertido para el parametro del usuario 800, donde el
parametro 800 tendré el valor de 3y la parte fraccionaria sera despreciada.

IDATA
FIGURA
LECTURA ESCRITA
—{EM IDATA EMO|= —{EM IDATA ENMO|=
MOATATYFE  UALLE [ M DATATYFE
M ADDRESS M ADDRESS
H UALLE
DESCRIPCION

Es compuesto por 1 entrada EN, 1 salida ENO y 3 argumentos, siendo ellos:
* Modo (lectura / escritura)
* Indexador
* Valor

La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida ENO informa si el indexador es valido.

Index
El argumento indexador es compuesto por dos tipos de datos y un enderezo.

El tipo de dato del enderezo puede ser:
- Constante
- Marcador de word
- Parametro del usuario

El tipo de dato que sera leido o escrito puede ser:
- Marcador de bit
- Marcador de word
- Marcador de float
- Marcador de sistema
- Entrada digital
- Salida digital
- Entrada analdgica
- Salida analégica
- Parametro del usuario
- Parametro del sistema
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- Parametro del drive

Valor
El argumento valor es compuesto por un tipo de dato y un enderezo.

El tipo de dato del valor puede ser:
- Marcador de bit
- Marcador de word
- Marcador de float
- Marcador de sistema
- Entrada digital
- Salida digital
- Entrada analdgica
- Salida analégica
- Parametro del usuario
- Parametro del sistema
- Parametro del drive

FUNCIONAMIENTO

Si el modo programado es lectura y la entrada EN esta activa, el valor contenido en la direccién del
indexador seré la direccién del dato a ser transferido para la direccion del argumento valor. Si el valor
contenido en la direccidn del indexador es un valor valido para el tipo a ser leido, la salida ENO es setada
(nivel "1™), caso contrario resetada (nivel "0").

Por ejemplo, si el tipo de dato a ser leido es parametro del drive y el valor contenido en la direccion del
indexador es menor o igual a 750, ENO sera setado (nivel "1"), se es mayor que 750, ENO seré resetado
(nivel "0™).

Y si el modo programado es escrita, el valor contenido en la direccién del argumento valor, sera transferido
para la direccion contenido en la direccion del indexador.

EJEMPLO

talX1

|

— |

EH IDATA

EHD

[ 0]

SabdZ2000

oW Marcador ord M
pLAn Rt

DATATYFE
ADDRESS

UALLUE

)-%mlj

(-

La entrada digital 1 en estado "1" habilita el IDATA. Con eso el valor contenido en el marcador de Word
6000 es transferido para el marcador de Word 7000, y el marcador de bit 2000 es setado (nivel "1").

HalHa

[0l

HhEE001

l  — {
—| [ EM  IDATA EHO w{ { ]—
bW Marcador’ ord MOATATYFE  WALLE ool
RN RE ADDRESS

La entrada digital 2 en estado "1" habilita el IDATA. Mas como el valor contenido en el parametro del

usuario P801 no es un valor de marcador de Word, el marcador de bit 2001 es resetado (nivel "0") y ninguno

valor es transferido para el marcador de Word 7001.
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7.5.8.5

USERERR
FIGURA

=1EM USERERE EMO =

CODE
TYFE
TEXTLL
TEXTLZ

¥ r . r ¥

DESCRIPCION
Presenta las siguientes interfaces: 1 entrada EN, 1 salida ENO y 4 argumentos, sendo ellos:
- CODE - Cddigo de la alarma o falla:
- 950 a 999 (PLC11-01 e PLC11-02)
-750 a 799 (SoftPLC CFW11)
- 150 a 199 (SRWO01-PTC e SRWO01-RCD)
- TYPE - Tipo de Error:
- 0: Alarma, 1: Falla (PLC11-01, PLC11-02 e SoftPLC CFW11)
- 0: Error, 1: Falla (SRWO01-PTC e SRW01-RCD)
- TEXTLL - Texto del error — linea 1 (12 caracteres)
- TEXTL2 - Texto del error — linea 2 (12 caracteres)

La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida ENO es una copia del valor de la entrada EN.

FUNCIONAMIENTO
Si la entrada EN es 0, la salida Q es 0.

Cuando la entrada EN es activada, el cddigo de la alarma o falla es presentado en el IHM del drive, con su
respectivo texto.

Si es una alarma, y el bloque es deshabilitado, la alarma se quita del IHM.
Si es una falla, y el bloque es deshabilitado, la falla no se quita del IHM. En ese caso sera necesario proceder
el reset del drive.

Obs.:
Si otro alarma/falla estuviera activo, al activar el blogue, esta alarma/falla del usuario no sobrepone al
alarma/falla activa.

EJEMPLO
Sl6200 %6201
—l I EHM USERERE EMO { )—
%50 M CODE
Alarm MW TYFE
Fan 1 M TEXTL1
Owerload MW TERTLZ

Cuando el marcador de bit %MX6200 es 1 serd generado la alarma 950 en el IHM del drive con el mensaje
"Sobrecarga Ventilador 1".
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7.5.9 Red CAN
7591 MSCANWEG
FIGURA
= EH HMSCAHWESG EMO =
M SFEED SRC
M HRIS
DESCRIPCION
Es formado por 1 entrada EN, 1 salida ENO y 2 argumentos, siendo ellos:
- Fuente de la velocidad: selecciona cual valor de velocidad el Maestro CAN Weg ira transmitir para los
esclavos, la velocidad real o la consigna de velocidad.
- Eje: determina cual el eje Maestro CANWEG ira transmitir para los esclavos, el eje real o el eje virtual.
La entrada EN es responsable por habilitar el maestro y enviar la velocidad y la posicion real via red CAN a
los esclavos conectados.
La salida ENO informa si la red CAN esta habilitada.
FUNCIONAMIENTO
Cuando este bloque esta habilitado, envia la velocidad y la posicion real via red CAN ciclicamente.
NOTA: Si el blogue no es habilitado en el proyecto del maestro, el esclavo no seguira el maestro.
EJEMPLO
ME1000 5B 1001
I EH HMSCAMHWEG EMO ::
Feal WEFEED SRC
Real MAXIS
Cuando el marcador de bit%MX1000 se encuentra activo (en estado "1") la tarjeta enviara ciclicamente la
velocidad y la posicion real.
7.5.9.2 RXCANWEG
FIGURA
=1 IH RACAMWEG @ =
SPEED e
FOSITION e
DESCRIPCION

Es compuesto por 1 entrada EN, 1 salida ENO y 2 argumientos, siendo ellos:

- Speed (Velocidad) - marcador de float donde sera recibido la velocidad
- Position (Posicion) - marcador de float donde seré recibido la posicién

La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida ENO cambia para 1 mientras el bloque esté leyendo los datos de la red CANWEG.

FUNCIONAMIENTO
Asi que el bloque es habilitado, los datos de velocidad y posicion lidos por la red CANWEG, son
almacenados en sus respectivos marcadores de Float.
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EJEMPLO
SehlZE 1000
IN RHCAMWEG @ {
SPEED |
FOSITIOMfw
7.5.9.3 SDO
FIGURA:
—EN s00 EMO [ —JEN =00 EMO =
MADDRESS  RESULT ¢ MADDRESS RESULT ¢
Fead W FunC OUT-HIGH [ Wilrite W FUNC
M IHDEX auT-LOW M IHDEX
M SUE-IND M SUE-IND
M sIZE M:sIZE
M TIMEOUT M IN-HIGH
M IH-LOu
M TIMEOUT
DESCRIPCION:

Es compuesto por 1 entrada EN, 1 salida ENO y 9 argumentos, siendo ellos:

ADDRESS : Direccion del nudo de la red CANopen
FUNC : Funcion (lectura o escrita)
INDEX : indice del objeto que se desea leer o escribir (decimal)
SUB-IND : Sub-indice del objeto que se desea leer o escribir (decimal)
SIZE : Tamafio del objeto que se desea leer o escribir (bytes)
TIMEOUT : Tiempo en ms de espera para lectura o escrita del valor
RESULT : Resultado de la ejecucion del bloque
0 = ejecutado con suceso
1 = tarjeta no puede ejecutar la funcion (ejemplo: ma-estro no habilitado)
2 = timeout en espera de la respuesta por el maestro
3 = esclavo retorn6 errorOUT-HIGH : Valor mas significativo del objeto leido (word)
OUT-LOW : Valor menos significativo del objeto leido (word)
IN-HIGH : Valor mas significativo a ser escrito en el objeto (word)
IN-LOW : Valor menos significativo a ser escrito en el objeto (word)

La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida ENO va para 1 después de ejecutar el bloque.

FUNCIONAMIENTO:

Si la entrada EN fuera cero, el bloque no es ejecutado.

Si la entrada EN sufrir una transicion de 0 para 1, la tarjeta envia un mensaje via red CANopen para un
esclavo da red, de acuerdo con los argumentos programados.

Si el blogue estuviera programado para lectura, la tarjeta hara la requisicion para el esclavo, y el valor
informado por el esclavo sera salvo en los argumentos de salida.

Si el blogue estuviera programado para escritura, los argumentos de entrada seran escritos en el objeto
correspondiente del esclavo.

Después de la ejecucion del bloque la salida ENO va para 1y solo retorna a cero después de la entrada EN
fuera para cero.

EJEMPLO:
Lectura de la tensiéon DC del SCA-05:
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A través del software WSCAN se verifica que la tensién DC del SCA-05 corresponde al objeto 2004h
(hexadecimal) que en decimal es igual a 8196.
Como el objeto es un INTEGER16 entonces el nimero de bytes = 2.

Rede (WSCAN) :

[

Master ID # : 1 = Master]l = Bandrate : 1000 Ebitfs
PLC2 ( Rev_ 130 )

Hode ID # : 2 <= Hode2 =
SCA-D5 220-2307 4-8A ( Rev_ 210 )

Diccionario de objetos (WSCAN) :
Object Dictionary < MNode2 >

X]

Default

b 2 Acess
0=03EY o

Data Fitn
INTE... 0=0000

—|- Manufacturer Profile Area -~ Subldx Walue
2000 PODD Parameter Access i]
2002 POOZ Motor Speed
2003 P00 bMatar Current
2004 PO04 DEValiage
2006 POOE Servodrive Status
200C PO12 Digital Input Status
200E POT4 Last Faul:
200F PO15 Second Previous Fault
2010 PO1E Third Previous Fault
2011 PO17 Fourth Previous Fault
2012 PO18 AT Walue
2013 PO19 A2 Walue
2017 POZ23 Software Yerzion
2032 POSO Shaft Position
2034 PO52 Poszition [fraction of revo
2035 PO53 Poszition [number of revo
2046 PO70 CAM Mebwork Status
N47 PN71 CaM Rorention Taleara &
< » < »

Harne
PO04 DC Yoltage

|2004 PO04 DC Yalkage oK. Help

Diagrama ladder :
a 1 2 3 4 5 g 7 g ]

e E 2000 hE2001

1]

— | En {
2/ MADDRESS
1 Leitura W FUNHC
212 M IMDEX
M SUB-THD
HSIZE
M TIMEOUT

00 EMO

RESULT ¥ tBIW7000
OUT-HIGH pe bW 7001
OUT-L0OW pe %ahI W 7002

FUNCIONAMIENTO :

Cuando el marcador de bit %6MX2000 sufrir una transicion de 0 para 1 la tarjeta enviard un mensaje via red
CANopen solicitando la lectura del objeto 2004h, al recibir el valor del objeto el mismo sera almacenado en
los marcadores de word %MW7001 y %MW?7002.

Nota !
WSCAN = Software configurador del maestro de red CANopen WEG.
Esto bloque solo funciona cuando la tarjeta PLC2 estuviera habilitado como maestro de la red
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7.5.10
7.5.10.1

7.5.10.2

CANopen, o0 sea, una configuracion de red valida sea cargada a través del software WSCAN para la tarjeta.

Modbus

Resumen de Modbus

Operacion en la Red Modbus RTU - Modo maestro

e Solamente la interface RS485 permite operacién como maestro de la red.

¢ Es necesario programar, en las configuraciones del producto, el modo de operacion como
“Maestro”, ademas de la tasa de comunicacion, paridad y stop bits, que deben ser las mismas
para todos los equipos de la red.

e El maestro de la red Modbus RTU no tiene direccién, después la direccién configurada en el
PLC300 no es utilizado.

e El envio y recepcion de telegramas via interface RS485 utilizando el protocolo Modbus RTU es
programado utilizando blogues en lenguaje de programacion ladder. Es necesario conocer los
bloques disponibles y el software de programacion en ladder para poder programar el maestro
de lared.

o Las siguientes funciones estan disponibles para envio de requisiciones por el maestro Modbus:
o Funcion 01: Read Coils
o Funcion 02: Read Discrete Inputs
o Funcién 03: Read Holding Registers
o Funcion 04: Read Input Registers
o Funcién 05: Write Single Coil
o Funcion 06: Write Single Register
o Funcién 15: Write Multiple Coils
o Funcion 16: Write Multiple Registers

MB_ReadBinary

Blogue que ejecuta una lectura de hasta 128 datos binarios (via Read Coils 0 Read Discrete
Inputs) de un esclavo en red Modbus RTU.

=] Execute ME_FeadBinary Diore f=—
M Slavepddress Aitive
M Function Eusy
M InitialDatafddres=s Errar
M Mumber2fData ErrorlD
M Timeout Walue
M CFfzet

Estructura del Bloque
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Execute Habilitacién del bloque

SlaveAddress Direccion del esclavo

Function# Cadigo de la funcién de lectura

InitialDataAddress Direccion del bit inicial de los datos a ser leidos

NumberOfData NuUmero de bits a ser leidos (1 a 128)

Timeout# Tiempo méximo de espera por la respuesta del esclavo [ms]

OFfset# Lnudri;::rccjén de offset en InitialDataAddress, o sea, necesidad de sustraer 1 de este
Done Habilitacién de salida

Active Sefializador de espera de respuesta

Busy Sefializador de que la interfaz RS485 estd ocupada con otra solicitud

Error Sefializador de error en la ejecucién

ErrorliD Identificador del error ocurrido

Value Variable que almacena los datos recibidos
Operacion

Este bloque, cuando detecta un flanco de subida en Execute, verifica si el esclavo Modbus RTU
en la direccién especificada en SlaveAddress esta libre para envio de datos (variable Busy en

nivel FALSE). En caso de que lo esté, enviara la solicitud de lectura de un nimero de bits indicado
por NumberOfData a la direccién InitialDataAddress, utilizando la funcién escogida en Function#, y

ajustara la salida Active, resetedndola al recibir la respuesta del esclavo. Los datos recibidos
seran almacenados en la variable Value. En caso de que el esclavo no esté libre, el bloque
aguardara que Busy pase a nivel FALSE para reenviar la solicitud.

iNOTA!

En caso de Execute pase a nivel FALSE y Busy aun esté en nivel TRUE, la solicitud sera

cancelada.

iNOTA!

Value es un array de tamarfio igual a NumberOfData. Es importante verificar esta compatibilidad
para no generar errores en el bloque.

Cuando Execute tiene valor FALSE, Done permanece FALSE. La salida Done sélo es activada
cuando el blogue termina la ejecucion exitosamente, permaneciendo en nivel TRUE hasta que

Execute reciba FALSE.

En caso de que haya algin error en la ejecucion, la salida Error sera activada y ErrorlD exhibira el
cédigo del error segun la tabla de abajo.

Ejecutado exitosamente

Algun dato de entrada invalido

Maestro no habilitado

Timeout en la respuesta del esclavo

ajljbhINn]I- | O

El esclavo retorné error

Diagrama de Flujo del Bloque
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Done = FALSE

Rising edge
in Execute?

A

Ejemplo

Send read reguest
according to Functiors#

v

Active = TRUE «€—

Y (No)
Slave has

answered or
Timeout?

Active = FALSE

Error = FALSE

Errar=TRUE

ErrarlD =0

!

Y

Update ErrorlD

Update Value

y

v

Done = FALSE

Done = TRUE
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6100 6101
—l I Execute IME_FReadBinary Dione { )—
2 W Slavenddress Puctive B SNCLE 100
FzadCoil | M Function Busy  %n L6101
16000 | M InitialDatafddress Error e 3:hC{6102
NOWE200 | W MumberCfData ErrorlD e S0 IWE201
100 | M Timeout Walue e SCMCLE103
FATSE | W Off=et
7.5.10.3 MB_WriteBinary

Bloque que ejecuta una escritura de hasta 128 datos binarios (via Write Single Coil o Write
Multiple Coils) en un esclavo en red Modbus RTU.

=] Execute ME_wiriteBinary Diore f=—

M Slavepddress Aitive

M Function Eusy

M InitialDatafddres=s Errar

M Mumber2fData ErrorlD

M Timeout

M CFfzet

M Value

Estructura del Bloque

Execute Habilitacién del bloque

SlaveAddress Direccion del esclavo

Function# Cadigo de la funcién de escritura

InitialDataAddress Direccion del bit inicial donde los datos seran escritos
NumberOfData NUmero de bits a ser escritos (1 a 128)

Timeout# Tiempo maximo de espera por la respuesta del esclavo [ms]
Offset# Indicacion de offset en InitialDataAddress, o sea, necesidad de sustraer 1 de este nimero
Value Variable que almacena los datos a ser escritos

Done Habilitacién de salida

Active Sefalizador de espera de respuesta

Busy Sefializador de que la interfaz RS485 esta ocupada con otra solicitud
Error Sefializador de error en la ejecucién

ErrorliD Identificador del error ocurrido
Operacion

Este bloque, cuando detecta un flanco de subida en Execute, verifica si el esclavo Modbus RTU
en la direccién especificada en SlaveAddress esta libre para envio de datos (variable Busy en
nivel FALSE). En caso de que lo esté, enviara la solicitud de escritura de los valores de Value en
un numero de bits indicado por NumberOfData a la direccién InitialDataAddress, utilizando la
funcién escogida en Function# y ajustando la salida Active, reseteandola al recibir la respuesta del
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esclavo. En caso de que el esclavo no esté libre, el bloque aguardara que Busy pase a nivel
FALSE para reenviar la solicitud.

iNOTA!
En caso de Execute pase a nivel FALSE y Busy aun esté en nivel TRUE, la solicitud sera
cancelada.

iNOTA!
Value es un array de tamario igual a NumberOfData. Es importante verificar esta compatibilidad
para no generar errores en el bloque.

Cuando Execute tiene valor FALSE, Done permanece FALSE. La salida Done sélo es activada
cuando el blogue termina la ejecucion exitosamente, permaneciendo en nivel TRUE hasta que
Execute reciba FALSE.

En caso de que haya algin error en la ejecucion, la salida Error sera activada y ErrorlD exhibira el
cédigo del error segun la tabla de abajo.

Ejecutado exitosamente

Algun dato de entrada invalido

Maestro no habilitado

Timeout en la respuesta del esclavo

ajljbhINn]I- | O

El esclavo retorné error

Diagrama de Flujo del Bloque
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4 Rising edge Send write request
Done = e in Execute? according to Functiors#
A

Ejemplo

v

Active = TRUE «€—

Y (No)
Slave has

answered or
Timeout?

Active = FALSE

Errar = FALSE

Errar=TRUE

ErrarlD =0

!

Y

Update ErrorlD

Done = TRUE

y

Done = FALSE
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e I6 100 6101
—l : Execute MIE_wiiteBinary Dione { )—
27| W Slavesddress Active B¢ HURTLEL00
Writa2ingleCoil | M Function Busy e %hCE6101
24000 | M InitialDatafddress Error e 3ahEEE102
el W 200 | M Mumber2fCata ErrorlD e 2B IW 8201
100 | W Timeout
FALSE M Offset
DG 103 | W Value

7.5.10.4 MB_ReadRegister

Bloque que ejecuta una lectura de hasta 16 registradores de 16 bits (via Read Holding Registers o
Read Input Registers) de un esclavo en la red Modbus RTU.

=] Execute MME_FeadFeqgister Diore f=—
M Slavepddress Aitive
M Function Eusy
M InitialDatafddres=s Errar
M Mumber2fData ErrorlD
M Timeout Walue
M CFfzet

Estructura del Bloque

Execute Habilitacién del bloque

SlaveAddress Direccion del esclavo

Function# Cadigo de la funcion de lectura

InitialDataAddress Direccién del registrador inicial a ser leido

NumberOfData NuUmero de registradores a ser leidos (1 a 16)

Timeout# Tiempo maximo de espera por la respuesta del esclavo [ms]
Offset# Indicacion de offset en InitialDataAddress, o sea, necesidad de sustraer 1 de este nimero
Done Habilitacién de salida

Active Sefializador de espera de respuesta

Busy Sefializador de que la interfaz RS485 estd ocupada con otra solicitud
Error Sefializador de error en la ejecucién

ErrorliD Identificador del error ocurrido

Value Variable que almacena los datos recibidos
Operacion

Este bloque, cuando detecta un flanco de subida en Execute, verifica si el esclavo Modbus RTU
en la direccién especificada en SlaveAddress esta libre para envio de datos (variable Busy en
nivel FALSE). En caso de que lo esté, enviara la solicitud de lectura de un nimero de
registradores indicado por NumberOfData a la direccion InitialDataAddress, utilizando la funcién
escogida en Function# y ajustando la salida Active, reseteandola al recibir la respuesta del
esclavo. Los datos recibidos seran almacenados en la variable Value. En caso de que el esclavo
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no esté libre, el bloque aguardara que Busy pase a nivel FALSE para reenviar la solicitud.

iNOTA!
En caso de Execute pase a nivel FALSE y Busy aun esté en nivel TRUE, la solicitud sera
cancelada.

iNOTA!

Value es un array del nimero de bits de NumberOfData multiplicado por 16. O sea, en caso de
gue NumberOfData sea 16, Value podra ser un array de 32 posiciones BYTE, 16 posiciones
WORD u 8 posiciones DWORD. Es importante verificar esta compatibilidad para no generar
errores en el bloque.

Cuando Execute tiene valor FALSE, Done permanece FALSE. La salida Done sélo es activada
cuando el blogue termina la ejecucion exitosamente, permaneciendo en nivel TRUE hasta que
Execute reciba FALSE.

En caso de que haya algin error en la ejecucion, la salida Error sera activada y ErrorlD exhibira el
cédigo del error segun la tabla de abajo.

Ejecutado exitosamente

Algun dato de entrada invalido

Maestro no habilitado

Timeout en la respuesta del esclavo

ajljbhINn]I- | O

El esclavo retorné error

Diagrama de Flujo del Bloque
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Done = FALSE

Rising edge
in Execute?

A

Ejemplo

Send read reguest
according to Functiors#

v

Active = TRUE «€—

Y (No)
Slave has

answered or
Timeout?

Active = FALSE

Error = FALSE

Errar=TRUE

ErrarlD =0

!

Y

Update ErrorlD

Update Value

y

v

Done = FALSE

Done = TRUE
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el IX6 100 WM 6101
—l I Execute ME_FeadReqgister Do { )—
5 W Slavenddress Puctive B S CLE 100
FeadHoldingRegister | W Function Busy e SchCE6101
B000. M InitialDatafddress Error e 3ehC{6102
ek IWE200 | M MumberCfData ErrorlD B 3ahIW 8201
100 W Timeout alue B SNIWE400
FATSE | W Offset

7.5.10.5 MB_WriteRegister

Blogue que ejecuta una escritura de hasta 16 registradores de 16 bits (via Write Single Register o
Write Multiple Registers) de un esclavo en red Modbus RTU.

= Execute ME_writeFegister Darne f=—

M Slavepddress Autive

M Function Busy

M InitialDatafddress Errar

M Mumber2fData ErrariD

M Timeout

M Offset

M Value

Estructura del Bloque

Execute Habilitacién del bloque

SlaveAddress Direccion del esclavo

Function# Cadigo de la funcién de escritura

InitialDataAddress Direccién del registrador inicial a ser escrito

NumberOfData Numero de registradores a ser escritos (1 a 16)

Timeout# Tiempo méximo de espera por la respuesta del esclavo [ms]
Offset# Indicacion de offset en InitialDataAddress, o sea, necesidad de sustraer 1 de este nimero
Value Variable que almacena los datos a ser escritos

Done Habilitacién de salida

Active Sefializador de espera de respuesta

Busy Sefializador de que la interfaz RS485 esta ocupada con otra solicitud
Error Sefializador de error en la ejecucién

ErrorliD Identificador del error ocurrido
Operacioén

Este bloque, cuando detecta un flanco de subida en Execute, verifica si el esclavo Modbus RTU
en la direccion especificada en SlaveAddress esta libre para envio de datos (variable Busy en
nivel FALSE). En caso de que lo esté, enviara la solicitud de escritura de los valores de Value en
un nimero de registradores indicado por NumberOfData a la direccion InitialDataAddress
utilizando la funcién escogida en Function# y ajustara la salida Active, reseteandola al recibir la
respuesta del esclavo. En caso de que el esclavo no esté libre, el bloque aguardara que Busy
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pase a nivel FALSE para reenviar la solicitud.

iNOTA!
En caso de Execute pase a nivel FALSE y Busy aun esté en nivel TRUE, la solicitud sera
cancelada.

iNOTA!

Value es un array del nimero de bits de NumberOfData multiplicado por 16. O sea, en caso de
gue NumberOfData sea 16, Value podra ser un array de 32 posiciones BYTE, 16 posiciones
WORD u 8 posiciones DWORD. Es importante verificar esta compatibilidad para no generar
errores en el bloque.

Cuando Execute tiene valor FALSE, Done permanece FALSE. La salida Done sélo es activada
cuando el blogue termina la ejecucion exitosamente, permaneciendo en nivel TRUE hasta que
Execute reciba FALSE.

En caso de que haya algin error en la ejecucion, la salida Error sera activada y ErrorlD exhibira el
cédigo del error segun la tabla de abajo.

Ejecutado exitosamente

Algun dato de entrada invalido

Maestro no habilitado

Timeout en la respuesta del esclavo

ajljbhINn]I- | O

El esclavo retorné error

Diagrama de Flujo del Bloque
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4 Rising edge Send write request
Done = e in Execute? according to Functiors#
A

Ejemplo

v

Active = TRUE «€—

Y (No)
Slave has

answered or
Timeout?

Active = FALSE

Errar = FALSE

Errar=TRUE

ErrarlD =0

!

Y

Update ErrorlD

Done = TRUE

y

Done = FALSE
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USERFB

FIGURA

—{en  nAcro EMOf-
W Frio PHis b
M Frit PHI7 b
W Friz L] 3
W iz CE] 3
M Fria L] §
M Fris FHzi b
W Fiis PHzz b
M iz Przzh
M Friz PHz4 b
C [E PHzE b
M Friie HES 3
CIECE! Prz7 b
MFriz Fizz b
GEE HEE] 3
M Friza CHE] $
M Friis PH31 b

DESCRIPCION

Es compuesto por 1 entrada EN , 1 salida ENO y 32 argumientos, siendo ellos:

- 16 parametros de entrada (PMO a PM15)
- 16 parametros de entrada/salida (PM16 a PM31)

La entrada EN es responsable por la habilitacion del bloque.
La salida ENO estara ligada mientras el bloque estuviera siendo ejecutado.
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a6 100 Aol
| Execute ME_wWriteFRegister Dane j
[ I - - {
14| M Slavetddress Active B 3h 6100
WritefingleFeagister| M Function BEusy e WM IE101
28000 M InitialDatasddress Error e 206102
AW E200 | M MumberOfData ErroriD B 260 0W2201
: 100 | M Timeout
FALSE M Off=et
W IWE202 | M Yalue

El bloque USERFB es responsable por la ejecucion de una sub-rutina ladder criada por el usuario.

Parametros de USERFB son areas de memoria que sirven para que el programa principal que llama a
USERFB pueda hacer la conexién con la sub-rutina programada dentro de la USERFB, ellos pueden ser del
tipo BOOLEANO, WORD y FLOAT.

La tabla abajo demostra las operaciones que pueden ser utilizadas para cada tipo de parametros del

USERFB:

Tipo del Parametrode USERFB

Entradas
PMO a PM15

Entradas/Salidas
PM16 a PM31

BOOLEANO

% MX - Marcador de Bit
% IX - Entrada Digital

% MX - Marcador de Bit
% QX - Salida Digital
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WORD Constante % UW - Pardmetro del Usuario
% UW - Parametro del Usuario % MW- Marcador de Word
% MW- Marcador de Word % QW -Salida Analdgica
% IW - Entrada Anal6gica % WW - Word Escrita

% RW - Word Lectura (1)
% WW - Word Escrita (1)

FLOAT Constante de Float % MF - Marcador de Float
% MF - Marcador de Float

FUNCTION

Si la entrada EN fuera cero, los argumientos de salida PM16 a PM31 no son alterados.

Si la entrada EN fuera 1, el contenido de los argumientos programados en PMO a PM31 son copiados para la
area de memoria correspondiente a los parametros de USERFBs (PM), en seguida a sub-rutina en ladder es
llamada y ejecutada y después el contenido de los parametros de USERFB PM16 a PM31 son copiados para
los argumientos correspondientes.

FLUJOGRAMA

( MACRO )

EN=07 S
N
Copla argumienios Argumientos de
para FMO a PM31 PM16 a PM31

no son alterados.

Ejecuta sub-rutina.

v
Copia FM16 a PM31

para a argumisntos
correspondientes.

Properties Box of the USERFB Block
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Call Macro [’X

Configuration ] | npLat Parameters] Cutput Parameter&]

Mame

I ~
Infarmation

Open ‘ Create | Remaove |

QK | Cancelar ‘ ‘ Ajuda

Esta caja es llamada a través de un doble clique en el bloque USERFB.

Criando una nueva USERFB
Para criar una USERFB nueva clique en el boton "Cria", un asistente de creacion ayudara la definicion de
los parametros necesarios para la USERFB, conforme ejemplo abajo.

Wizard New Macro - Step 1 of 4

tMacro Proprigties

Pazzword
Mame:  [RETEM  Enabic
Folder: % Project " Library
’7
Mumber of inputs; m
Murmber of outputs: m

| Avangar | Cancelar Ajuda

En el primer paso de asistente de creacion de la USERFB, sera definido el nombre, el nimero de parametros
de entrada y salida, sé la USERFB sera almacenada en el proyecto o en una biblioteca de USERFBs, y una
clave para la misma.

Cuando fuera seleccionada la opcién Directorio = Proyecto la USERFB estara almacenada en {Camino
donde WLP esta instalado }\PROJECTS\{Nombre del Proyecto \MACROS\

Cuando fuera seleccionada la opcion, Directorio = Biblioteca la USERFB estara almacenada en {Camino
donde WLP esta instalado}\ MACROS\

En una instalacién padron del WLP {Camino donde WLP esta instalado} = CA\WEG\WLP VX.YZ donde
X.YZ es la version del WLP.

Nota:

USERFBs almacenadas en la biblioteca de USERFB pueden ser utilizadas por cualquier proyecto.

Caso la opcion clave estuviera activa y usted definir una clave, ella debera ser seguramente recordada, pero
la misma garantira la edicion de la USERFB futuramente.

Clique en el boton "Avanzar":
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Wizard New Macro - 5tep 2 of 4

Properties of Input Parameters

Fi l P1 ]
a0 B
Mame: |

< Woltar | Avangar > | Cancelar Ajuda

En el proximo paso del asistente de creacion de la USERFB, seran definidas las propiedades de los
parametros de entrada.

El tipo del parametro pode tener una de las tres opciones abajo:

PO [P |
Type: | j
BOOLEAM
Mame: |wORD
FLOAT

En ese ejemplo los pardmetros de entrada seran definidos de la manera abajo:

PO [P |
Type:  |BOOLEAN |
Mame: | OM]

0PI
Type:  |BOOLEAN =
Mame: |OFF

Clique en el botdn "Avanzar".
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Wizard New Macro - Step 3 of 4

Properties of Dutput Parameters

F1E ]
Type:  [BOOLEAN =]
MHame: |D aT

< Woltar | Avangar > | Cancelar Ajuda

En el tercer paso del asistente de creacion de la USERFB, seran definidas las propiedades de los parametros
de salida.
Clique en el botdn "Avanzar".

Wizard New Macro - 5tep 4 of 4

ou are able now to create the following macro:;

MHame; RETEM

Directory: c:projetogwipibranchestwd?7105PROJECT 54 2teste\MACROS
Parameter PO <BOOLEAM: - Mame: OMN

Parameter P1 <BOOLEAM: - Mame: OFF

Fararneter F16 <BOOLEAN: - Mare: OUT

< Woltar | Concluir | Cancelar Ajuda

En el cuarto paso del asistente de creacion de la USERFB es posible revisar todas las opciones definidas
anteriormente, caso sea necesario hacer alguna modificacion, es posible clicar en el botén "Volver", sé todo
estuviera correcto, clique en "Concluir"”.

Después clicar en el botén concluir una nueva ventana de edicion ladder, sera criada conforme la figura
abajo:
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[ElRETEM.mld

Puédase observar que esa ventana tendra el nombre de la USERFB, pero la extension "“.mld" que define un
archivo del tipo USERFB.
Para o ejemplo en cuestién utilizara el diagrama ladder abajo.

] 1 2 3 4 5 [ 7 g a
P A0 R SePMI1A
] 1 | f
— (
“WPRILA
'H

Donde %PMO0 = parametro de USERFB 0, %PM1 = parametro de USERFB 1y %PM16 = pardmetro de
USERFB 16.

En el diagrama en ladder de USERFB es posible utilizar todos los bloques ladder disponibles para el
equipamiento en cuestién, siendo que, todos los argumientos de eses bloques pueden ser definidos como
parametro de USERFB.

Al activar la opcién del Tag del WLP el diagrama ladder seré presentado conforme abajo.

0 1 2 3 4 5 & 7 2 9
O OFF QuT
0 | | | {
I IA !
ouT
'H

Los simbolos para cada parametro de USERFB fueron definidos en el asistente de creacion.
Caso sea necesario alterar alguna configuracion de USERFB definida en el asistente de creacidn es posible a
través del mend "USERFB" acesar dos opciones, conforme figura abajo.

GEMWN Window  Help
Configuration  Crrl+M

Information  Crl+Shifk+M

La opcion configuracion abre la ventana abajo:
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Macro configuration

Double click in the line to modify;

FaSSWIORD DISABLE
Murmber of inputs : 2
Murmber of outputs ;1
Click directly to modify:
Parameter Type Mame
i BOOLEAM 0
1 BOOLEAM 0OFF
16 BOOLEAM ouT
0K Cancel Help

En esa ventana es posible ejecutar las operaciones abajo:

Activar/desactivar clave de USERFB clicando directamente en la opcion "SENHAATIVA/INATIVA".
Alterar el nimero de parametros de la entrada/salida clicando directamente sobre el nimero de las
entradas/salidas.

Alterar el tipo del pardmetro clicando directamente sobre el tipo del parametro.

Alterar el nombre del parametro clicando directamente sobre el nombre del parametro.

La opcion informaciones abre la ventana abajo:

B WLP Edit

RETEM BLOCEK.
INFUT FARAMETERS

P0=0M =OME SHOT TURN OM THE QUTPUT
P1 =0FF = ONE SHOT TURM OFF THE QUTPUT

OUTPUT PARAMETERS

P16=0UT =OUTPUT

English Cancel
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En esa ventana es posible de manera simplificada editar un texto que serd exhibido cuando el botén
informaciones de la caja de propiedades de USERFB fuera presionado. Este archivo tiene formato "rtf" y
puede ser editado a través de un editor avanzado directamente en el directorio donde fue almacenada la
USERFB.

Después de la nueva USERFB ser configurada, puede cerrar la ventana del diagrama ladder de USERFB,
entonces el diagrama ladder del programa principal que llama la USERFB debe aparecer conforme abajo:

salx1 syl
—| I EM ERETEM ENO { )—
227 W om auT e 7er
277 W OFF
!
!
!
t
!
!
¥
!
!
M
!
"
W
!

Ahora el bloqgue USERFB es representado en la tela con las opciones y definiciones atribuidas para la
USERFB.

Con un doble clique sobre la USERFB la caja de propiedades aparecera conforme abajo.
Call Macro g|

Configuration ] | npLat Parameters] Cutput Parameter&]

Infarmation

Open ‘ Create | Remaove |

QK | Cancelar ‘ ‘ Ajuda |

El nombre de la USERFB contiene dos informaciones "{Localizacién de la USERFB} - {Nombre de la
USERFB}", siendo que la localizacion de la USERFB puede tener dos opciones, "WLP" o el nombre del
propio proyecto.

WLP significa que la USERFB estd almacenada en la biblioteca de USERFBs conforme descrito
anteriormente, y puede ser acezada por otros proyectos.

Al clicar en la opcion parametros de entrada y después parametros de salida, la caja de propiedades tendré la
apariencia conforme abajo:
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Call Macro g|

Configuration  |nput Parameters ] Dutput Parameter&]

ON | oFF |

. = T

%l Qv Digital Input 2 1., 9
I Diive Digital Input ; 107 ... 106

QK | Cancelar ‘ ‘ Ajuda

Call Macro

X

Eonfiguratinnl Input Parameters  Dutput F'alametetsl

ouT ]

igital Qutput

1 - “Tag ...

(= Own Digital Dutput - 1 .. B
% Drive Digital Dutput : 107 ... 103

QK | Cancelar Ajuda

Después de la definicion de los parametros de entrada y salida el diagrama en ladder quedard conforme

abajo:
34IT1 ST
—| : EN FETEM ENO { )—
silxz W on OUT P 2e02
#I%3 W OFF 3
[\ 3
¥ 3
[ 3
¥ 3
¥ 3
[ 3
¥ 3
¥ 3
[ 3
b 3
¥ 3
[ 3
b 3
¥ 3

Ahora compilando el programa principal que compilara la USERFB en conjunto, y transfiriendo el mismo
para la tarjeta tendremos las siguientes situaciones:

Situacién 1: Mismo con la entrada "ON" de la USERFB activada, la salida "OUT" continua desligada, pero,
el bloque USERFB esta deshabilitado.
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[WEeg

IX1

SlEL

EH

FETEM EHNO

[ o

Y T Y ¥ Y Y Y v Y Y Y

M
OFF

ouT

vﬁcz '

W ¥ F ¥ T T T T F T T T

Situacion 2: Con la USERFB habilitada la salida '

L

'OUT" esta desligada, pero la entrada "ON" esta des

— |

SalEL

lE 3.

EM

FETEM EnD

[ "”;QX)I_

%ﬁ»

x T

oy Y vy Y Y ¥ ¥y r Y ¥ ¥

o
OFF

ooT

W’{Q;{Z '

W W ¥ ¥ ¥ ¥ W T F XX T

Situacion 3: Con la USERFB habilitada y activando la entrada "ON" la salida "OUT" es ligada.

HE]

BN

— |

AN,

EH

FETEM EHD

[ 1

(-

%ﬁ»

h 2. 4

Ny Y Y Y Y Y Y F v T ¥ Y

1))
OFF

ooT

vﬁ;u

W W ¥ *F ¥ T ¥ T T T ¥ T ¥

ligada.
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En ese momiento es posible monitorear el funcionamiento interno de la USERFB, para eso deshabilite la
monitoracidn on-line del programa principal, abra la USERFB y entonces active la monitoracion on-line.
MO %FM1 % FM16

= {

WPTI1E

_|

Observaciones:

La monitoracion on-line de una USERFB es hecha por la lectura de los parametros de USERFB que utilizan
la misma area de memoria, para todas las llamadas de USERFB, para efecto de depuracién de una USERFB
sugerimos que sea utilizada una sola Ilamada de USERFB no programa principal en ese momiento, pero asi
la monitoracion sera fiel para [lamada en cuestion. Después en la depuracion de la USERFB usted puede
utilizar cuantas llamadas de USERFB fueren necesarias, limitada la capacidad de programa de la tarjeta.

Situacion 4: Con la entrada "ON" desactivada, la salida "OUT" continua ligada, debido a la retencién en el
diagrama ladder de la USERFB.

w1 I:I\ J:I 201
—| | EN RETEM EHO { )—
I %%» o ouUT vﬁfgu :

WlE3M OFF

r T

Ty Yy Y Y v Yy v oy v Y T
W W T W T T T T T T T T

Monitoracién de una situacién interna de la USERFB:

PO P PTI1E
| | | f :l
| I/‘I L1
PMIL&

H

Situacion 5: Con la entrada "OFF" activada, la salida "OUT" no desliga, pero el bloque USERFB esta
deshabilitado.
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X1 I:I\ J:I 201
—| } EM ERETEM ENO f )_
I %ﬁ» oN auT qu?:z '

talE OFF
H
H

xr T Yy y v v oy v oy v v v
W F T T F T T T F T T

Situacion 6: Con la entrada "OFF" activada, la salida "OUT" es desligada.

—| I EN FETEM END {
%%» o ouUT vﬁfﬁ;{z

MIE3.M OFF

r T

W ¥ *F ¥ F T ¥ ¥ T T FF T

y Y Y v v v v v v v Ty

Monitoracion de la situacion interna de la USERFB:

P M0 PML MPML&
| | | { :l
| I/I A
“PII1E

_|

En la figura abajo es mostrado un ejemplo de utilizacion de una USERFB en mdltiplas llamadas. Todas las
llamadas ejecutan el mismo diagrama ladder, pero, de manera independiente, en funcion de los operadores
programados para ella.
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%%

ORI

r T

Y T Y Y Y Y Y v Y ¥ Y

am
OFF

auT

VgQ;l

W F ¥ T ¥ W F T F T T

]

L1

EN

FETEM EHO

!

tahE5406

‘Vh

X M

h .

Y Y v Y ¥ v ¥ v T T

1)e)
OFF

aoT
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%]
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FIGURA

— EH MM ENO p=—
M START MOTOR1 STARTIMG
M STOF EYFASS
M FAULT

M 5SRC1 OST1 e
M SRCE OSTZ v
M SRCE OST= v
M ETART MOTORZ STARTIMG fe
W STOFP BYFRSS [
M FAULT

M 5RC1 OST1 e
M SRC2 OSTZ [
M SRCE2 OSTE v
M START MOTORZ STARTIMG fe
M STOP EYPARSS
M FALLT

M SRC1 OST1pe
M SRCZ OSTZ v
M SRC= OSTZ He
DESCRIPCION

Formado por 1 entrada EN, 1 salida ENO y 33 argumentos. Son ellos:

Para el accionamiento multimotor fue desarrollado un blogue de funcién llamado de MMC — “MultiMotor
Control”, que posibilita, en conjunto con la tarjeta opcional 10S6 del SSWO06, el accionamiento automatico
de hasta tres motores.

Propiedades Motor 1, 2 0 3:

- START: Acciona el motor en “1”.

- STOP: Desacciona el motor en “0”.

- FAULT: Desacciona el motor en “0”.
- STARTING: Sefializa motor Arrancado o Parando.
- BYPASS: Sefializa by-pass accionado.
- SRC1: Dato fuente.

- SRC2: Dato fuente.

- SRC3: Dato fuente.

- DST1: Dato destino.

- DST2: Dato destino.

- DST2: Dato destino.

FUNCIONAMIENTO
Mayores detalles del funcionamiento, por favor consultar el "Guia de Aplicacion Multimotores™ disponible
en conjunto con la documentacion del SSW-06.
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7.6
7.6.1

USERFBs
USERFBs Instaladas en el WLP

El bloque USEREB [273) es responsable por la ejecucion de una subrutina creada por el usuario. En el
instalador del WLP fueran creados algunos bloques USERFBs con funciones predefinidas para la utilizacion
del usuario. A seguir, una breve descripcion sobre los mismos. Mayores informaciones sobre el bloque
USERFB, consultar item USERFEB (2751 de este manual.

ANALOG_I - Conversién de entrada analdgica
Convierte valor leido por la entrada analdgica en el formato binario para un valor en unidad de ingenieria,
conforme rango definido.

ANALOG_O - Conversion de salida analdgica
Convierte un valor en unidad de ingenieria, con un rango definido, para salida anal6gica en el formato
binario.

DIAMCALC - Célculo de diametro
Calcula el diametro de una bobina en "mm" conforme relacion entre la velocidad de linea en "m/min" y la
velocidad del motor en rpm.

DIAMLENG - Estimacion de diametro
Estima el didametro de una bobina en "mm" conforme la longitud y espesura del material bobinado.

DMux - Conversion de word para binario
Convierte una "word" en sus respectivos 16 bits

Mux - Conversion de binario para word
Convierte 16 bits en una "word" respectiva.

DRAW
Implementacidn de la funcién "draw" para una dada referencia de velocidad. El "draw" es un valor que
puede ser sumado o multiplicado al valor de una dada referencia de velocidad.

EP - Potenciémetro electronico
Implementacion de la funcion potenciémetro electrénico para referencia de velocidad.

FLOAT2PO - Conversion de punto flotante para posicion
Convierte un valor (rotaciones) en punto flotante para posicion en vueltas y fracciones de vueltas. Estos
valores pueden ser utilizados directamente en las entradas de los bloques de posicionamiento.

LRAMP - Rampa lineal de referencia
Implementacion de rampa lineal de referencia conforme tiempo de aceleracién o desaceleracion
programadas, mas rampa de desaceleracion rapida, con opcién de seleccion de referencia lenta o normal.

MFILTER - Filtro pasa baja de 12 orden
Implementacidn de filtro pasa baja de 12 orden con habilitacion y reset. Este bloque filtro no posee la misma
dinamica del bloque "FILTER" del WLP, pues sus calculos dependen del ciclo de "scan" de la tarjeta.

MMIN2RPM - Conversion de velocidad en *'m/min" para "'rpm"
Calcula el "RPM" que el motor tendra conforme la velocidad de linea en "m/min" y el diametro del rollo del
eje accionado.

PO2FLOAT - Conversion de posicion para punto flotante
Convierte la posicion del eje real o virtual (solamente POS2) en el formato sefial, vueltas y fraccion de
vueltas para un nimero en punto flotante. Es hecha la adquisicién de los datos directamente de los




290

WLP V10.00 mE[I

8.2

parametros de la tarjeta, siendo entonces convertidos para un nimero en punto flotante.

RPM2MMIN - Conversion de velocidad en "'rpm* para ""'m/min"'
Calcula la velocidad de linea en "m/min" conforme el "RPM" del motor y el diametro del rollo del eje
accionado.

RPMCFWO09 - Conversién de velocidad real en el formato 13/15 bits para "'rpm"

A través del marcador de Word del sistema %SW1 (Velocidad real (13/15 bits)) y del parametro del sistema
%P767 (RPM sincrénico del motor), se tiene la lectura de la velocidad del motor en "rpm™ como también el
suyo sentido de giro. Solamente para CFWO09.

TAPER - Célculo de la funcion taper / dureza

A través de la definicion de un diametro inicial y un diametro final se efectta la funcién taper (dureza) para
bobinado conforme una consigna (setpoint) de fuerza predefinido y un porcentual de disminucion de esta
(consigna) setpoint.

Compilador

Vision General

Comando%

Compilar| ss

Compile Subroutine/USERFB| 567
Depuracién | se)

Exhibir :

MMMWE, 2 de los E I ilacisnl 2"

Mensajes

Errores Fatales del Compilador

Los siguientes tdpicos hacen referencia a los errores fatales de compilacion.

"Error Fatal C1: Ventana del compilador no puede ser creada™
Porque: error de memoria.
Accion: cerrar e empezar la aplicacion o reiniciar la computadora.

"Error Fatal C2: directorio no encontrado '%1"

Porque: error interno.

Accion: notificar la Asistencia Técnica de WEG o su representante WEG, informandole la descripcion y
detalles de como reproducir este error.

"Error Fatal C3: compilador ha recibido un argumento invalido"

Porque: error interno.

Accion: notificar la Asistencia Técnica de WEG o su representante WEG, informandole la descripcion y
detalles de como reproducir este error.

"Error Fatal C4: archivo '%1' no puede ser abierto ==> Ha causado ..."
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Porque: el archivo no existe o no puede ser accedido; error en el archivo.

Accidn: basado en la causa del error, intentar eliminar el error.

"Error Fatal C5: directorio '%1' no puede ser creado”
Porque: Error en el hard disk.
Accidn: reempezar la computadora y compilar nuevamente.

"Error Fatal C6: equipamiento incorrecto”
Porque: archivo fuente <Project>.LDD esta corrompido.
Accidn: crear un nuevo programa.

"Error Fatal C7: nimero incorrecto de paginas"
Porque: archivo fuente <Project>.LDD esta corrompido.
Accidn: crear un nuevo programa.

"Error Fatal C8: archivo no puede ser abierto
Porque: archivo fuente <Project>.LDD esta corrompido.
Accidn: editar su programa nuevamente y guardalo.

"Error Fatal C9: desborde de la memoria de longs de apunte”
Porgue: memoria de apunte para bloques WLP ha excedido su limite.
Accidn: disminuir el tamafio del programa.

"Error Fatal C10: desborde de la memoria de bytes de apunte”
Porgue: memoria de apunte para bloques WLP ha excedido su limite.
Accidn: disminuir el tamafio del programa.

Errores del Compilador

Los siguientes tdpicos hacen referencia a los errores de compilacion.

"Error C101: version incorrecta del header"
Porque: archivo fuente <Project>.LDD esta corrompido.
Accidn: crear un nuevo programa.

"Error C102: version incorrecta del software"
Porque: archivo fuente <Project>.LDD esta corrompido.
Accidn: crear un nuevo programa.

"Error C103: versioén incorrecta del body"
Porque: archivo fuente <Project>.LDD esta corrompido.
Accidn: crear un nuevo programa.

"Error C104: direccion inexistente"
Porque: el campo de direccion esta vacio.
Accion: rellenar el campo de direccion con una direccion valida.

"Error C105: tipo de célula desconocida"
Porque: archivo fuente <Project>.LDD esta corrompido.
Accidn: crear un nuevo programa.

"Error C106: tipo de bloque de funcion desconocida™
Porque: archivo fuente <Project>.LDD esta corrompido.
Accidn: crear un nuevo programa.
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"Error C107: elemento indefinido en el listado de instruccion”

Porque: error interno.

Accidn: notificar la Asistencia Técnica d WEG o su representante WEG, informéandole la descripcion y
detalles de como reproducir este error.

"Error C108: linea invalida"
Porque: archivo fuente contiene caracteres invalidos.
Accidn: guardar y cerrar el programa; empezar el programa nuevamente.

"Error C109: conexién vertical con conexién en la derecha”
Porque: esta version no acepta conexion en la derecha.
Accidn: apagar la conexion en la derecha.

"Error C110: conexién vertical sin conexién"

Porque: ha una conexion vertical que no tiene un elemento en un de sus limites.
Accion: borrar la conexion vertical.

Nota: error disponible solo en el WLP V1.00.

"Error C111: contacto no puede ser conectado directamente en la borda derecha™

Porque: ninguna bobina fue encontrada en la dltima columna.

Accidn: borrar la linea horizontal, insertar una bobina en la Gltima columna y conectar el contacto y la
bobina.

"Error C112: solamente bobinas pueden ser conectadas en la borda derecha”
Porque: la dltima columna contiene un elemento que no es una bobina.
Accion: borrar el elemento e insertar una bobina.

"Error C113: elemento se torna una légica invalida"

Porque: el programa no esta completo.

Accidn: los elementos deberian ser conectados de la borda izquierda a la borda derecha.
Nota: error disponible solo en el WLP V1.00.

"Error C114: direccion invalido"
Porque: direccion insertada en algin bloque es invalido.
Accidn: verificar la direccidn del elemento que género el error.

"Error C115: blogque no es valido para el equipamiento con la version de firmware configurada™

Porque: bloque insertado en el programa no es compatible con el equipamiento y con la versién de firmware
configurado.

Accidn: borrar bloque o verificar equipamiento configurado.

"Error C116: pardmetro de USERFB invalido"
Porque: pardmetro de USERFB utilizado dentro de la USERFB no es valido o esta deshabilitado.
Accidn: verificar parametro de USERFB del elemento dentro de la USERFB que género el error.

"Error C117: programacion invélida de la USERFB"
Porque: programacién dentro de la USERFB no es vélida.
Accidn: verificar programa dentro de la USERFB.

"Error C118: matematica con word no permitida para esa version de firmware"

Porque: matematica de word no es compatible con el equipamiento y con la versién de firmware
configurado.

Accidn: borrar el bloque, verificar blogque o verificar equipamiento configurado.

"Error C119: entrada de encoder no permitida para ese equipamiento”
Porque: contador de encoder programado con entrada no disponible para el equipamiento configurado.
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Accidn: borrar bloque o verificar equipamiento configurado.

"Error C120: modo de conteo no permitido para ese equipamiento™

Porque: contador de encoder programado con modo de conteo no disponible para entrada de encoder
configurada.

Accidn: verificar programacién del bloque.

"Error C121: USERFB no puede contener bloque USERFB"
Porque: insertado bloque USERFB dentro de un proyecto de USERFB.
Accidn: borrar el bloqgue USERFB.

"Error C122: programacion no permitida para esa version de software/equipamiento”

Porque: programacion del bloque que indica error no es permitida para version de software del equipamiento
0 para el equipamiento configurado en el proyecto.

Accidn: verificar propiedades del proyecto o cambiar la programacion del bloque en cuestion.

"Error C123: archivo no encontrado™
Porque: archivo no encontrado en la direccion especificada.
Accidn: verificar programacion del bloque chequeando si el mismo apunta para el archivo en cuestién.

"Error C124: archivo de profiles CAM no fue generado”

Porque: archivo binario de los profiles CAM no fue generado

Accidn: verificar programacidn y posibles errores generados para los bloques CAM insertados en el
proyecto.

"Error C125: memoria reservada para los profiles CAM excedido™

Porque: la suma de todos los puntos utilizados en todos los bloques CAM insertados en el proyecto ha
excedido la capacidad de memoria determinada para los profiles CAM.

Accién: borrar algunos bloques CAM o disminuir el nimero de puntos del mismo.

"Error C126: error en la compilacion de la USERFB"
Porque: ha ocurrido algun error en la compilacion del bloque USERFB en cuestion.
Accidn: verificar el bloque CAM intentando compilar el mismo de modo individual.

"Error C127: memoria reservada para programa usuario excedida™
Porque: tamafio del programa excede la memoria determinada para el programa del usuario.
Accidn: disminuir el tamafio del programa del usuario.

"Error C128: recurso en punto flotante no soportado”
Porque: intento de utilizar punto flotante en equipamiento que no soporta punto flotante.
Accidn: modificar los bloques para utilizar punto fijo (entero).

Advertencias del Compilador

Los siguientes tdpicos hacen referencia a las advertencias de compilacion:

"Advertencia C201: elemento no esta conectado en el lado izquierdo"
Porque: elemento no esta conectado con otros elementos en el lado izquierdo.
Accion: completar o borrar la logica.

"Advertencia C202: valor de la posicidn es muy pequefia para generar una trayectoria™

Porque: este valor de posicién no generara ninguna trayectoria; esta advertencia puede ocurrir en los blogues
de funcion: en posicion, curva S, curva trapezoidal, curva trapezoidal variable y desplazamiento.

Accion: rellenar el campo con un valor > 360/65536 (0.0054931640625)
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"Advertencia C203: ldgica incompleta”
Porque: ha una conexion vertical o elemento sin conexién (programa no esta completo)
Accidn: borrar la légica o conectar los elementos correctamente (borda izquierda y borda derecha)

"Advertencia C204: valor del desplazamiento es muy pequefio”
Porque: en esta condicion, el bloque en desplazamiento intenta mantener su salida siempre en nivel l6gico 1.
Accidn: rellenar el campo con un valor > 360/65536 (0.0054931640625)

"Advertencia C205: velocidad de referencia del encoder es nula (no va girar)"

Porque: La relacién de transformacion entre el maestro y el esclavo es nula.

Accidn: programar algun valor distinto de cero en la relacion entera y/o programar un valor diferente de cero
para la relacion del esclavo.

"Advertencia C206: division por 0"

Porque: el divisor del bloque matematico es una constante float que es “0”.

Accion: alterar el dato 2 para un valor diferente de 0. Caso eso no sea hecho, el resultado de la divisién sera
saturado para el valor maximo.

"Advertencia C207: direccion de entrada es igual a la direccién de salida."
Porque: utilizado misma variable en la entrada y en la salida del bloque.
Accion: utilizar variables diferentes.

Informaciones de la Compilacion

Informaciones acerca del compilador, programa y archivos son presentados en una caja de dialogo.

Informaciones del Compilador
Presenta el equipamiento, nombre del proyecto, hora, fecha y tiempo transcurrido desde la Ultima
compilacion.

Informaciones del Programa
Presenta el nimero de paginas, logicas y elementos usados en el programa del usuario.

Informaciones de los Archivos
Presenta el nombre, hora, fecha y tamafio de los archivos que fueran generados durante la Gltima
compilacion.

Aplicaciones

Aplicaciones en el WLP

- A través del mend “Herramientas” opcién “Aplicacion”, seleccione el equipamiento deseado, conforme
figura abajo, obteniéndose asi acceso al conjunto de aplicaciones desarrolladas para uso en el WLP.

Cammunicate Help
1212 =] @)

Application PLCZ.00 (CPWOI)
SRAAWOL 4 Rl 4

- En el WLP V7.10 o superior los menus de aplicacion fueran organizados de acuerdo con el equipamiento y
con el tipo de aplicacion; conforme la figura que sigue (metodologia nueva).
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Communicate  Help

fpplication PLCZ.00 (CFWO3) »
SRWOL 3 Create ] Fixed Contral

En ese ejemplo al hacer clic sobre la opcion "Control Fijo" serd creado una aplicacion para CFW11
Multibombas Control Fijo.

- En las versiones inferiores al WLP V7.10 era usado una estructura en funcién del equipamiento conforme
la figura que sigue (metodologia antigua).

Application ( W0 Create
SEwW01 3 CFWi11 2

En ese ejemplo al hacer clic sobre la opcion "Crear" serd creada una aplicacion para la PLC2 donde sera
abierto el dialogo que sigue para definir el tipo de aplicacién y el nombre de la aplicacion.

Application rﬁl
Type
MHame |vﬁndeﬂ
oK LCancel
Obs.:

Mismo utilizando el WLP V7.10 o superior todavia existiran aplicaciones desarrolladas en la metodologia
antigua que podran ser utilizadas sin ninguna restriccion.

- En ambos los casos mencionados arriba luego de las selecciones y de las confirmaciones, sera iniciado un
asistente de configuracién| 167 que ira configurar los pardmetros de la aplicacién, conforme ejemplo abajo.
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Configuration wizard - Surface winder - S5tep 1 of 5

Speed motor

P133: Minimum speed reference [rpm] Iﬁi

F134: Maximum zpeed reference [rpm] W

FPYET: Motor synchronous speed [rpm] W
Ramps

P100: Acceleration time [2] l'ltli

F107: Deceleration hime [s] I'Iﬂi

Band: 0.0000 ... 10000.0000

Parameters of the selection command:

-P220 Local/Remote zelection source = 1 [Always Remote)
-P221: Local speed reference zelection = 0 [Keppad)
-P222 Remote speed reference selection = 17 [FLC)
-P223 Local forward/reverse selection = 2 [Keypad Frd)]
-P224: Local start/stop selechon = 0 [Keypad]

-P225: Local JOG zelection = 1 [Keypad)

- P226: Remote forward/reverse selection = 10 [PLC Frud)
-P227: Remate start/stop selection = 4 [PLC]

-P228: Remote JOG selechion = 0 [Dizable]

| Siguiente > | Cancelar

- Luego de los pasos del asistente de configuracion, sera iniciado el proceso de transmision del programa del
usuario, de los textos de los parametros del usuario y de los valores de los pardmetros (metodologia antigua)
0 asistentes de configuracion (metodologia nueva), observando siempre que solo sera transmitido el item que
se encuentra seleccionado. En las figuras abajo, los tres items estan habilitados a la transmision:

Download r>_<|

v User Program
v Parameter Tags Cancel

Parameter Values

Metodologia antigua (WLP < V7.10)
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v User Program

v Parameter Tags Cancel

[v Configuration *fizards

Metodologia nueva (WLP >= V7.10)

Con eso terminase el proceso de creacion del aplicativo deseado. Caso se tenga necesidad de modificacion
de los valores del parametro de configuracion, es posible llamar nuevamente el asistente de configuracion
conforme sigue.

- Para aplicaciones desarrolladas en la metodologia nueva a través del Arhol_de_prayectol 147, conforme la
figura que sigue.

mulkit . ldd x
=1~ Ladder Diagrams
roultil 1dd
=1+ Configuration Wizards
b ultibombaz Controle Fiso
=1+ Monitoning Dialogs
Sistema bMullbombas Controle Fiko

Estado daz Bombas
Estado doz Comandoz
Estado do Mulibombaz
Parametroz CFw11
Paradmetroz Controle PID
Parametroz Modo Dormir e Despertar
Parametroz Entradaz Analogicas
Parametroz Falhas e Alarmes
Parametroz Ligar e Desligar Ba
=1~ Trend % anables Dialog
Ajuste_PID.tr
Monitoning Y ariables Dialog
=1+ Parameters W alue Dialog
Parametros_Multibarmbaz_CF.par
Maritanng |nputs/Outputs Dialag
Maritanng Parameters by HW|

Para ejecutar el asistente de configuracion haga doble clic sobre el nombre del asistente.

- Para aplicaciones desarrolladas en la metodologia antigua a través del men( “Herramientas” opcion
“Aplicacion”, haga clic en “Configurar”, conforme la figura que sigue.
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Build Communicate User Block  Window  Help

Parameter Values F10 l 2 3 4 5
Anvbus Fi1
CANopen Shift+F11 \

application

Configurate

Luego de la finalizacién del asistente de configuracion, es iniciado nuevamente el proceso de transmision
para actualizar las modificaciones hechas conforme sigue.

- Metodologia nueva:

WLP V7.13 Alpha

] Cunfiguration Wizard.
[ Send values now ?

MNao

- Metodologia antigua:
En este caso, se puede efectuar solamente la transmision de los valores de los parametros, conforme figura
abajo:

Download r>_<|

i

[ Parameter Tags Cancel

[ Pararneter Values

Para mayores detalles a respecto de la aplicacion, consultar su respectivo Guia de Aplicacion disponible en
el CD que acomparia el producto.

Obteniendo Ayuda

Solucionando Problemas del Microcomputador

Este capitulo describe problemas que usted puede tener mientras estuviera ejecutando este aplicativo.

RESOLUCION DE LA PANTALLA
800x600 es la resolucién recomendada.

Este aplicativo estd designado para ejecutar en computadoras capaces de presentar 65536 0 mas colores. Sin
embrago el aplicativo opera en sistemas que presentan solo 256 colores, hay notable reduccién de la calidad
del imagen. Cuando se ejecuta en una resolucion de 640x480, algunos de los mayores graficos pueden ser
presentados fuera de la ventana activa. Se recomienda que usted ejecute este aplicativo en una resolucion de
800x600 o0 mayor.

DESEMPENO

Hay varios procedimientos para que este aplicativo se ejecute mas rapidamente. Muchos de los métodos
descritos abajo son consejos que ayudaran en el desempefio de algunas aplicaciones en Windows. Para
mayores informaciones acerca del desempefio, consulte su documentacion Windows.
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111

Este aplicativo usa su memoria de acceso aleatoria del computador (RAM). Si este aplicativo ejecutase de
espacio, o si es presentado mensajes de error comentando "fuera de memoria", usted no podra tener RAM
suficiente. A seguir son presentados algunos consejos para mejorar el uso de la memoria evaluada de su
computadora.

- Cierre todas las aplicaciones que no estan siendo utilizadas.

- Adicione mas RAM (memoria) en su computadora. Usted puede determinar cuanta memoria es necesaria
verificando en el painel de control el desempefio del Window 98 o en el administrador de tareas del
Windows XP.

- Si usted esta usando mas que 256 coles en su pantalla de video, usted puede intentar disminuir para 256
colores. Para méas informaciones acerca de como cambiar la resolucién de la ventana de la computadora,
consulte la documentacion de su Windows.

Para mas informaciones de como mejorar el desempefio, consulte la documentacion del Windows.

PROBLEMAS DE IMPRESION

La resolucién de la ventana e impresion no son frecuentemente las mismas, entonces cuando usted imprime,
el resultado puede no ser el mismo que usted ve en la pantalla.

Si una hoja de proteccion general aparecer cuando usted imprime un topico, comprobé el driver de la
impresora. Cambie a una version mas actualizada del driver, si posible.

Asegure que su impresora esté activada y que usted pueda imprimir en ella cualquier aplicacion. Si el
problema persistir, abra la pagina de propiedades de la impresora que se esta usando. Clic en la tabla de
fuentes, y entonces seleccione un método de download de fuentes True Types que trabajaran mejor con su
sistema.

Derechos de Autor

Las informaciones contenidas en este documento pueden cambiar sin aviso previo. Los nombres de
empresas, productos, personas, caracteres, y/o datos mencionados aqui son sugestivos (ficcién) y no
pretenden de ninguna manera representar cualquier persona, empresa, productos, o eventos reales, a no ser
que notificados.

Ninguna parte de este documento puede ser reproducido o transmitido de cualquier modo o por medios
electrénicos o mecanicos, incluyendo fotocopia, grabaciones, o sistemas de almacenado de datos, para
cualquier propdsito a no ser para uso personal del usuario, sin la permision previa por escrito de la empresa
WEG. Permision para imprimir una copia es permitida solamente por medio electrénico.

WEG puede tener patentes, pedidos de patentes, marcas registradas, derechos del autor, u otras propiedades
intelectuales contenidas en este documento. El suministro de este documento no concede el derecho a
cualquiera licencia de patente, marca registrada, derechos del autor u otra propiedad intelectual cualquier.

Otros productos 0 nombres de empresas aqui mencionadas pueden ser marcas comerciales de sus respectivos
propietarios.

Soporte Técnico
Soporte Técnico
Para mas detalles, entrenamiento o servicios, por favor, contacte WEG en las siguientes direcciones:

Soporte
E-mail 0800@weq.net



mailto:0800@weg.net

300

WLP V10.00

http:/maww . weg.net/



http://www.weg.net/

Index

Indice
A -

Abrir 17
Acerca 61
Anybus 44

Aplicacion 55
Aplicaciones 294
Argumientos 101
Ayuda 61

_B -

Barra 22,23
Barras 23
Bloques 97,117

Bobinas 29, 30, 120, 121, 122, 123, 124, 125

Borrar 27
Borrar Pagina 26
Buscar 22

_C-

CALCCAM 33, 165
Calcula Nova Tabela Cam 191

Calculo 39, 40, 241, 242, 249, 250, 251, 253

CAM 33, 152, 165

Cam Profiles 44

CAN 42, 260, 261

CANOpen 42,44, 261

Células 62, 63, 64

Cerrar 18

CFw-11 82

CLP 37,38, 224, 228, 231, 234, 236
Comentario 27,118

Communicate 59

COMP 39, 241

Compatibilidad 97

Compilacién 24, 55, 56, 290, 291, 293, 294
Comprobar 221, 222

Comunicacién 56, 57, 58, 59, 81, 82
Conexion 28

Configuraciones 59
Contactos 28, 29, 119
Copiar 21

Cortar 21

CTENC 38, 236

CTU 38, 228

D -

Derechos 299
Deshacer 20
Direccion 24, 84
DMUX 40, 253
Download 56

“E -

Editar 20, 21, 22, 62, 63, 64
Elementos 84

Entradas 58, 75, 78
Errores 24

Executa curva Cam 193
Exhibir 22, 23, 24, 25

Exibir 23

_F -

FILTER 38, 234
Finaliza MC_Camin 196
FL2INT 41, 256
FOLLOW 36, 211
Force 59,78

FUNC 39, 249

-G -

Grade 23
Guardar 17, 18

_H -

Herramientas 43, 44, 55
HMI 59, 77
HOME 32, 147

301

Copyright © 1999-2016 WEG. Todos los Derechos Reservados.




302 WLP V10.00

I Movimiento 35, 36
- - MSCANWEG 42, 260
MUX 40, 251
IDATA 41, 257 MW_CamCalc 191
IMMEDIATE COIL 31
Imprimir 18, 19 - N -
INBWG 37, 222
Informaciones 10, 79 Nuevo 17
Information 59
Inicializacién 11 - O -
INPOS 36, 221
Inputs 59 Online 79
Inserir 31, 32, 33, 43 Outputs 59
Insert 33, 36 P
Insertar 27, 28, 29, 30, 31, 32, 33, 34, 35, 36, 37,
38, 39, 40, 41, 42, 43
Insertar Pagina 25 Pagina 25,26
Instalaciéon 11 Parada 31, 134, 137
INT2FL 41, 256 Parameters 59
Introducciéon 11 Parametros 25, 43, 77, 80
_ J _ Pegar 21
Perfil Cam 44
PID 38,231
JOG 35,199 PLC 227
_ L _ Posicionamento 33
Posicionamiento 32, 33, 34, 140, 144, 147, 150,
152, 165, 168, 197, 199, 201
Ladder 83, 84,91, 97,101, 117, 118, 119, 120, POSITIONO 32, 139
121,122,123, 124,125,134, 137, 139, 140, 144, pogitioning 33
147, 150, 152, 165, 168, 197, 199, 201, 204, 211,
221, 222, 224, 227, 228, 231, 234, 236, 241, 242, ~ Problemas 298
249, 250, 251, 253, 254, 256, 257, 259, 260, 261, Propiedades 19
275, 288, 289 Proyecto 13, 14,17, 18, 19, 20, 294
Lenguaje 20, 83, 84, 91, 97, 101, 117
Loqueesel WLP 10 = Q =
- M - QSTOP 31, 137
Quitar 18
Marcadores 91
MATH 39, 242 = R =
MC_Camin 193
MC_CamOut 196 REF 36, 204
MC_CamTableSelect 189 Referencia 117
MMC 43, 288 Rehacer 21
Monitoreo 57, 58, 64, 65, 68, 69, 71, 75, 77, 78,79 RTC 37,227
Monitoring 59 RXCANWEG 42, 260
Movement 36, 204

Copyright © 1999-2016 WEG. Todos los Derechos Reservados.



Index

_S-

Salidas 58, 75, 78
Salir 20

SAT 40, 250
SCURVE 32,140
SDO 42,261
Seguidor 36, 211
Seleccionar 27

Seleciona Tabela Cam

Serial 81

SETSPEED 35, 197

SHIFT 34, 168
Sistema 91
Solucion 298
Soporte 299
SPEED 36, 201
STOP 31,134

_T-

Tag 24

TCURVAR 33, 150

TCURVE 32, 144
TON 37,224

TRANSFER 40, 254

Transference 259

Transferencia 40, 41, 42, 254, 256, 257

Trend 58,71

Unidades 19
Upload 56
USB 82

USERERR 42, 259
USERFB 43, 60, 275, 289

_V -

Variables 58, 69, 71, 84, 91

Ventana 61
Verificador 36, 37

W -

WLP

10, 11, 13, 61

303

Copyright © 1999-2016 WEG. Todos los Derechos Reservados.




	Bienvenido
	Visión General
	Informaciones Generales
	Instalación y inicilización del Software WLP
	Introducción
	Arquitectura del Proyecto
	Árbol del Proyecto
	Asistentes de Configuración
	Diálogos de Monitoreo

	Menús
	Project
	New
	Open
	Save
	Save As
	Save All
	Close
	Remove
	Print
	Print Preview
	Print Setup
	Units
	Proprieties
	Language
	Load the last Project during initialization
	Exit

	Edit
	Undo
	Redo
	Cut
	Copy
	Paste
	Find

	View
	Standard Bar
	Communication Bar
	Edition Bar
	Block Bar
	Page Bar
	Status Bar
	Project Tree
	Grid
	Tag/Address
	Compilation errors
	Searching errors
	Compilation Info
	Address table
	User parameter table

	Page
	Insert before
	Inserte after
	Delete
	Previous
	Next
	Go to

	Insert
	Select
	Delete Element
	Comment
	Connection
	Horizontal
	Vertical

	Contacts
	NO CONTACT
	NC CONTACT

	Coils
	COIL
	NEG COIL
	SET COIL
	RESET COIL
	PTS COIL
	NTS COIL
	IMMEDIATE COIL

	Function Blocks
	Controle de Movimento
	STOP
	QSTOP
	POSITION0

	Positioning
	SCURVE
	TCURVE
	HOME
	TCURVAR
	CAM
	CALCCAM
	SHIFT
	MC_CamTableSelect
	MC_CamCalc
	MC_CamIn
	MC_CamOut

	Movement
	SETSPEED
	JOG
	SPEED
	REF

	Gear-Box
	FOLLOW

	Verify
	INPOS
	INBWG

	PLC
	TON
	RTC
	CTU
	PID
	FILTER
	CTENC

	Calculation
	COMP
	MATH
	FUNC
	SAT
	MUX
	DMUX

	Transference
	TRANSFER
	FL2INT
	INT2FL
	IDATA
	USERERR

	CAN Network
	MSCANWEG
	RXCANWEG
	SDO

	USERFB
	MMC


	Tools
	Parameter Values
	Anybus
	CANOpen
	Cam Profiles
	Application
	Create
	Configurate


	Build
	Compile
	Compile Subroutine/USERFB
	Debug

	Communicate
	Download
	Upload
	Online Monitoring
	Config Online Monitoring
	Signed
	Not Signed
	Decimal
	Hexadecimal
	Binary

	Monitoring Variables
	Trend Variables
	Monitoring Input/Outputs
	Monitoring by HMI
	Force Inputs/Outputs
	General Information
	Config

	User Block
	Configuration
	Information

	Window
	Cascade
	Tile Horizontally
	Tile Vertically

	Help
	Contents
	About WLP


	Operaciones de Edición
	Seleccionando Células
	Moviendo Células
	Colando Células

	Monitoreo
	Introducción
	Toolbar
	Monitoreo del Ladder
	Monitoreo de Valores Numéricos en el Ladder
	Escrita de Variables en el Ladder
	Monitoreo de Variábles
	Trend  de Variables
	Monitoreo de Entradas/Salidas
	Monitoreo vía IHM
	Force Inputs/Outputs
	General Information (Online)
	Parameters Value Table

	Communications
	Visión General 
	Serial Cable
	Instalando/Quitando Driver USB

	Lenguaje
	Introducción
	Estructura del Elemento
	Tipos de Elementos
	Funciones de los Marcadores del Sistema
	Compatibilidad
	Tipos de Argumientos
	Quick Reference

	Texto
	Comentario

	Contactos
	NO CONTACT
	NC CONTACT

	Bobinas
	COIL
	NEG COIL
	SET COIL
	RESET COIL
	PTS COIL
	NTS COIL
	IMMEDIATE COIL

	Bloques de Funciones
	Controle de Movimento
	MC_Power
	MC_Reset
	MC_Stop
	MW_IqControl
	STOP
	QSTOP
	POSITION0

	Posicionamiento
	SCURVE
	TCURVE
	HOME
	TCURVAR
	CAM
	CALCCAM
	SHIFT
	MC_MoveAbsolute
	MC_MoveRelative
	MC_StepAbsSwitch
	MC_StepLimitSwitch
	MC_StepRefPulse
	MC_StepDirect
	MC_FinishHoming
	MC_CamTableSelect
	MW_CamCalc
	MC_CamIn
	MC_CamOut

	Movimiento
	SETSPEED
	JOG
	SPEED
	REF
	MC_MoveVelocity

	Seguidor
	FOLLOW
	MC_GearIn
	MC_GearInPos
	MC_Phasing
	MC_GearOut

	Comprobar
	INPOS
	INBWG

	PLC
	TON
	RTC
	CTU
	PID
	FILTER
	CTENC
	CTENC2

	Cálculo
	COMP
	MATH
	FUNC
	SAT
	MUX
	DMUX

	Transferencia 
	TRANSFER
	INT2FL
	FL2INT
	IDATA
	USERERR

	Red CAN
	MSCANWEG
	RXCANWEG
	SDO

	Modbus
	Resumen de Modbus
	MB_ReadBinary
	MB_WriteBinary
	MB_ReadRegister
	MB_WriteRegister

	USERFB
	MMC

	USERFBs
	USERFBs Instaladas en el WLP


	Compilador
	Visión General 
	Errores Fatales del Compilador
	Errores del Compilador
	Advertencias del Compilador
	Informaciones de la Compilación

	Aplicaciones
	Aplicaciones en el WLP

	Obteniendo Ayuda
	Solucionando Problemas del Microcomputador
	Derechos de Autor

	Soporte Técnico
	Soporte Técnico


