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Notas juridicas

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

/N\PELIGRO

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

/\ADVERTENCIA

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

/N\PRECAUCION

con triangulo de advertencia significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden
producirse lesiones corporales.

PRECAUCION

sin triangulo de advertencia significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden
producirse danos materiales.

ATENCION

significa que puede producirse un resultado o estado no deseado si no se respeta la consigna de seguridad
correspondiente.

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

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

Uso previsto o de los productos de Siemens
Considere lo siguiente:

/\ADVERTENCIA

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

Marcas registradas

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

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

Siemens AG A5E02714428-01 Copyright © Siemens AG 2009.
Industry Sector ® 12/2009 Sujeto a cambios sin previo aviso
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Introduccion al TIA Portal

1.1 Vista general

Introduccion
Bienvenido al "STEP 7 Basic V10.5 Getting Started".

El Getting Started muestra como utilizar el TIA Portal a partir de un proyecto de ejemplo.

Proyecto de ejemplo
El proyecto de ejemplo que se crea con este Getting Started es una estacion de
pasteurizacién de leche en una camara de calefaccion. Para representar el proceso de
forma simplificada, las botellas se transportan hasta la camara de calefaccién con una cinta
transportadora, que también sirve para continuar el transporte una vez finalizado el proceso

de calefaccion.

HMI

simatic hmi

Instalacion ON/OFF |

O . Camara de calefaccién

Temperatira: 000

00000000000000000000
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Introduccion al TIA Portal

1.1 Vista general

Estructura del Getting Started

El proyecto de ejemplo se va ampliando en cada capitulo. Partiendo de un proyecto sencillo
en el que solo se utilizan las funciones basicas del TIA Portal, éste se va ampliando paso a
paso con funciones cada vez mas complejas del TIA Portal. Los usuarios expertos pueden
saltarse capitulos, mientras que para los principiantes el capitulo "Ejemplo simple" ofrece
ademas informacion basica sobre la programacion y visualizacion.

TIA
Portal

Introduccién

Principios basicos del TIA Portal

Vistas/editores/navegacion

Crear un roecto
Ejemplo simple Confiurar la CPU/crear un prorama

Crear imagen HMI

Ampliar programa de la CPU
SO Ampliar la imagen HMI
avanzado

Simular y probar programa de CPU y HMI

Cargar programa de simulacion PID
Ejemplo
avanzado Crear regulador PID e integrarlo en el programa

regulador PID
Poner en marcha regulador PID

Crear y configurar objeto tecnoldgico Eje

Ejemplo i
avanzado Motion Integrar Motion Control en el programa

Poner en marcha Motion

STEP 7 Basic V10.5
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Introduccion al TIA Portal

1.2 Principios basicos del TIA Portal

1.2.1 Vista general del TIA Portal

Introduccién

1.2 Principios basicos del TIA Portal

El Totally Integrated Automation Portal (TIA Portal) integra diferentes productos SIMATIC en
una aplicacion de software que le permitira aumentar la productividad y la eficiencia del
proceso. Dentro del TIA Portal, los productos TIA interactian entre si, ofreciéndole soporte
en todas las areas implicadas en la creacién de una solucién de automatizacion.

Una solucién de automatizacion tipica abarca lo siguiente:

e Un controlador que controla el proceso con la ayuda del programa.

® Un panel de operador con el que se maneja y visualiza el proceso.

Tareas

TIA Portal

HMI

Proceso

El TIA Portal le ayuda a crear una solucién de automatizacion. Los principales pasos de
configuracion son:

STEP 7 Basic V10.5

Creacion del proyecto
Configuracion del hardware
Conexion en red de los dispositivos
Programacion del controlador
Configuracion de la visualizacion
Carga de los datos de configuracion

Uso de las funciones Online y diagnéstico

Getting Started (primeros pasos), 12/2009, A5E02714428-01



Introduccion al TIA Portal

1.2 Principios basicos del TIA Portal

Ventajas
El TIA Portal ofrece las siguientes ventajas:
® Gestion conjunta de los datos
® Manejo unitario de los programas, los datos de configuracién y los datos de visualizacion
® F3acil edicion mediante Drag & Drop
® Comodidad de carga de los datos en los dispositivos
e Manejo unitario

® Configuracion y diagndstico asistidos por graficos

1.2.2 Concepto de ingenieria

Sistema de ingenieria

Con el TIA Portal se configura tanto el control como la visualizacién en un sistema de
ingenieria unitario. Todos los datos se guardan en un proyecto. Los componentes de
programacion (STEP 7) y visualizacion (WinCC) no son programas independientes, sino
editores de un sistema que accede a una base de datos comun. Todos los datos se guardan
en un archivo de proyecto comun.

Para todas las tareas se utiliza una interfaz de usuario comun desde la que se accede en
todo momento a todas las funciones de programacion y visualizacion.

Sistema de ingenieria unitario

é
-\

WinCC Basic V10.5

o
(@]
-
>
O
n
©
m
N~
o
LLl
|_
(¢)p]

TIA Portal
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Introduccion al TIA Portal
1.2 Principios basicos del TIA Portal

1.2.3 Gestion de datos

Gestion de datos centralizada

Todos los datos se guardan en un proyecto del TIA Portal. Los cambios en los datos de
aplicacion, como p. €j. las variables, se actualizan automéaticamente en todo el proyecto,
abarcando incluso varios dispositivos.

Direccionamiento simbdlico global

Si se utiliza una variable de proceso en varios bloques de distintos controladores y en
imagenes HMI, dicha variable puede crearse o modificarse desde cualquier punto del
programa. No importan ni el bloque ni el dispositivo en el que se realice la modificacion. El
TIA Portal ofrece las posibilidades siguientes para definir variables PLC:

® Definicion en la tabla de variables PLC
® Definicion en el editor de programas

® Definicion mediante conexion con las entradas y salidas del controlador

SIMATIC HMI

Temperatura:

[245]°C

Bloque de organizacién A Variables PLC Bloque de organizacién B
oo ARG /_\Nombre Tipo de daty Direccion /_\\%MWZ.O
ORE " " 1 <@ \Temp Int %MW2.0 " "
"Var 1" Temp Temp
- |>= | 2 @ Var1 Bool %10.0 -
i | | int | 3 4 Var_2 Bool %MO0.1 Int
200.0 4 41 Var_3 Bool %10.1 200.0
%MO0.1 5 4 Var 4 Bool %10.2
"Var_2" 6 @ Varb Bool %M0.2 %10.0
L "Var_1"
— —— 7 41 Var_6 Bool %10.3 =
8 4 Var7 Bool %10.4 — —
9 4 Var_8 Bool %MO0.3

Todas las variables PLC definidas aparecen en la tabla de variables PLC, donde se pueden
editar. Las modificaciones se realizan de forma centralizada y se actualizan continuamente.
Gracias a la gestion de datos coherente, ya no es necesario que los diferentes participantes
de un proyecto se sincronicen, por ejemplo el programador y el disefiador HMI.

STEP 7 Basic V10.5
Getting Started (primeros pasos), 12/2009, ASE02714428-01 11



Introduccion al TIA Portal
1.2 Principios basicos del TIA Portal

Concepto de libreria
Distintas partes de un proyecto pueden volver a utilizarse tanto dentro del proyecto como en
otros proyectos gracias a las librerias.

® | os elementos tales como bloques, variables PLC, tablas de variables, alarmas,
imagenes HMI, mddulos individuales o estaciones completas se almacenan en librerias

locales y globales.
® También es posible reutilizar dispositivos y funciones definidas.

® La libreria global permite intercambiar facilmente datos entre proyectos.

STEP 7 Basic V10.5
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Introduccion al TIA Portal
1.3 Vistas del TIA Portal

1.3 Vistas del TIA Portal

1.3.1 Navegacion en el TIA Portal

Introduccién

Al crear los proyectos, se trabaja con diferentes vistas. El apartado siguiente ofrece en
primer lugar una vista general de las diferentes vistas del TIA Portal.

Vistas del TIA Portal

Para los proyectos de automatizacion, el TIA Portal ofrece dos vistas distintas que permiten
acceder rapidamente a las herramientas y a los distintos componentes del proyecto:

e Vista del portal: la vista del portal soporta la configuracién orientada a las tareas.

e Vista del proyecto: la vista del proyecto soporta la configuracién orientada a los objetos.

Navegacion
Mediante el enlace que aparece en el extremo inferior izquierdo de la interfaz de usuario se
cambia entre la vista del portal y la vista del proyecto. Durante la configuracion, la vista
cambia automaticamente en funcién del tipo de tarea realizada. Si, por ejemplo, desea
editar un objeto listado en la vista del portal, la aplicacién cambia automaticamente al editor
correspondiente de la vista del proyecto. Una vez se ha editado el objeto, es posible volver a
la vista del portal y seguir trabajando con el siguiente objeto o la siguiente actividad.

Almacenamiento global de los datos del proyecto

Al guardar, se almacena siempre todo el proyecto, independientemente de la vista o el
editor que esté abierto.

STEP 7 Basic V10.5
Getting Started (primeros pasos), 12/2009, ASE02714428-01 13



Introduccion al TIA Portal

1.3 Vistas del TIA Portal

1.3.2 Vista del portal

Vista del portal

La vista del portal ofrece una vista de las herramientas orientada a las tareas. El objetivo de
la vista del portal es facilitar en lo posible la navegacion por las tareas y los datos del
proyecto. Para ello, es posible acceder a las funciones de la aplicacion desde distintos
portales, segun las principales tareas que deban realizarse. La figura siguiente muestra la
estructura de la vista del portal:

14

Portales para las distintas tareas:
Los portales proveen las funciones basicas para las distintas tareas. Los portales
disponibles en la vista del portal dependen de los productos instalados.

Acciones del portal seleccionado:

Aqui aparecen las acciones que se pueden ejecutar en el portal en cuestién y que
pueden variar en funcién del portal. El acceso contextual a la Ayuda es posible
desde cualquier portal.

Ventana de seleccién de la accion seleccionada:

La ventana de seleccion esta disponible en todos los portales. El contenido de la
ventana se adapta a la seleccién actual.

Cambiar a la vista del proyecto:

El enlace "Vista del proyecto" permite cambiar a la vista del proyecto.

Indicacion del proyecto abierto actualmente:

Aqui se indica qué proyecto esta abierto actualmente.

STEP 7 Basic V10.5
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Introduccion al TIA Portal

1.3 Vistas del TIA Portal

1.3.3 Vista del proyecto

Vista del proyecto

La vista del proyecto ofrece una vista estructurada de todos los componentes de un
proyecto. En la vista del proyecto hay distintos editores disponibles que ayudan a crear y
editar los respectivos componentes del proyecto.

STEP 7 Basic V10.5

La figura siguiente muestra la estructura de la vista del proyecto:

Barra de menus:

En la barra de menus se encuentran todos los comandos necesarios para trabajar
con el software.

Barra de herramientas:

La barra de herramientas contiene botones que ofrecen acceso directo a los
comandos mas frecuentes. De esta manera es posible acceder mas rapidamente a
los comandos que desde los menus.

Arbol del proyecto:

A través del arbol del proyecto es posible acceder a todos los componentes y datos
del proyecto. En el arbol del proyecto pueden realizarse p. €j. las siguientes
acciones:

e Agregar componentes

o Editar componentes existentes

e Consultar y modificar las propiedades de los componentes existentes

Area de trabajo:
En el area de trabajo se visualizan los objetos que se abren para editarlos.

Getting Started (primeros pasos), 12/2009, A5E02714428-01
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Introduccion al TIA Portal

1.3 Vistas del TIA Portal

16

®  Task Cards:
Las Task Cards estan disponibles en funcién del objeto editado o seleccionado. Las
Task Cards disponibles se encuentran en una barra en el borde derecho de la
pantalla. Se pueden expandir y contraer en todo momento.

® Vista detallada:
En la vista detallada se visualizan determinados contenidos del objeto seleccionado.
Los contenidos posibles son p. €j. listas de textos o variables.

@ Ventana de inspeccion:
En la ventana de inspeccion se visualiza informacion adicional sobre el objeto
seleccionado o sobre las acciones realizadas.

Cambiar a la vista del portal:

El enlace "Vista del portal" permite cambiar a la vista del portal.

Nota

Las distintas ventanas de la vista del proyecto se abren y cierran utilizando la combinacion
de teclas "<Ctrl> + 1-5". Encontrara una relacién de todas las combinaciones de teclas en el
sistema de informacion del TIA Portal.

STEP 7 Basic V10.5
Getting Started (primeros pasos), 12/2009, A5E02714428-01



Introduccion al TIA Portal

1.4 Proyectos de ejemplo

14 Proyectos de ejemplo

1.4.1 Vista general

Introduccién

El Getting Started esta dividido en cuatro capitulos, cada uno basado en el anterior. El
estado alcanzado al final de un capitulo se guarda en un archivo de proyecto. Para saltarse
un capitulo, es posible cargar el estado correspondiente del capitulo anterior.

Contenido de los proyectos de ejemplo

El siguiente resumen describe el grupo de usuarios al que va destinado cada capitulo. Los
proyectos estan guardados en archivos ZIP y se descargan desde la direccion siguiente:

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/40263542
Haga clic en el simbolo "Informacién” para ver los archivos ZIP.
® Ejemplo simple

Este capitulo esta dirigido a principiantes sin conocimientos previos. En un ejemplo
simple se configuran el controlador y un panel de operador y se crean un programa corto
y una imagen HMI para la visualizacion. Al final del capitulo, la instalacion puede
activarse y desactivarse desde el panel de operador.

® Ejemplo avanzado

Si ya dispone de conocimientos previos, puede cargar el ejemplo simple y continuar
aqui. En la versién avanzada del ejemplo simple se crean un programa completo en KOP
y los elementos HMI para visualizar el proceso.

El estado del proyecto una vez finalizado el capitulo "Ejemplo simple" esta guardado en
el archivo "Simple_Example.ZIP".

® Ejemplo avanzado de un regulador PID

En este capitulo se complementa el ejemplo avanzado con el objeto tecnologico
"Regulador PID". El regulador PID controla automaticamente la temperatura de la
camara de calefaccion.

Si Unicamente desea utilizar la funcion del objeto tecnolégico "PID", puede cargar el
estado del proyecto tras el capitulo "Ejemplo avanzado" del archivo
"Extended_Example.ZIP".

® Ejemplo avanzado de Motion Control

En este capitulo se complementa el ejemplo avanzado con el objeto tecnoldgico "Eje". El
objeto tecnoldgico "Eje" controla automaticamente una segunda cinta transportadora. El
posicionamiento de la botella sobre la cinta transportadora se controla con una
instruccion de Motion Control. El estado del proyecto anterior a este capitulo esta
guardado en el archivo "Extended_Example_PID.ZIP".
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1.4 Proyectos de ejemplo

El estado del proyecto una vez finalizado todo el Getting Started esta guardado en el archivo
"Extended_Example_Motion.ZIP".

/I\ADVERTENCIA

Utilice los proyectos de ejemplo Unicamente para fines de test

Los ejemplos y descripciones suministrados sélo sirven para facilitarle la iniciacién a las
funciones basicas del TIA Portal.

o Utilice los ejemplos unicamente en un entorno de test y no en una instalacion en
funcionamiento.

e Si carga los programas de ejemplo suministrados con la instalacién en marcha pueden
producirse graves dafios materiales y personales, asi como fallos de funcionamiento y
errores del programa.

14.2 Cargar proyectos

Introduccion

El Getting Started empieza en el capitulo "Ejemplo simple (Pagina 23)". Si no desea
empezar a trabajar con el Getting Started desde el principio, los pasos siguientes muestran
la forma de cargar un estado determinado del proyecto.
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1.4 Proyectos de ejemplo

Procedimiento
Para cargar un proyecto, proceda del siguiente modo:

1. Abra el proyecto en cuestion desde la vista del portal del TIA Portal.

Se carga el proyecto.
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Introduccion al TIA Portal

1.4 Proyectos de ejemplo

2. Abra la vista del proyecto.

3. Seleccione el idioma de la interfaz de usuario.

4. Abra la ventana para ajustar el idioma del proyecto.

Los idiomas del proyecto permiten elegir el idioma en el que se mostraran los textos del
proyecto, como los campos de texto o comentarios.
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Introduccion al TIA Portal

1.4 Proyectos de ejemplo

5. Seleccione el idioma de los textos del proyecto.

Los idiomas del proyecto permiten elegir el idioma en el que se mostraran los textos del
proyecto, como los campos de texto o comentarios.

6. En la vista del proyecto, seleccione el idioma deseado en la configuracion runtime.

La configuracion de idioma determina los idiomas que se cargaran al panel de operador.
El numero de idiomas que pueden cargarse depende del panel de operador que se
utilice. El idioma que tenga el numero de orden "0" se mostrara en primer lugar al iniciar.

Nota
Cambio de idioma

Los nombres de las variables no cambian tras cambiar el idioma del proyecto, ya que la
denominacién de las variables debe ser univoca.
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Ejemplo simple

2.1 Introduccion

Pasos a seguir

En la primera parte del Getting Started se programa un pulsador eléctrico para activar y
desactivar una instalacion. Si se pulsa una vez el pulsador, la instalacién se pone en
marcha. Si se vuelve a pulsar, se interrumpe el suministro de corriente y la instalacién se
desactiva.

Para ello estan previstos los pasos de trabajo siguientes:
® (Crear un proyecto

® Configurar el controlador

® Crear el programa

® (Cargar el programa en el controlador

® Probar el programa

® Crear una imagen HMI

2.2 Crear un proyecto

Introducciéon

Los pasos siguientes muestran como crear un proyecto. En el proyecto se guardan, de
forma ordenada, los datos y programas que se generan al crear una tarea de
automatizacion. Para este ejemplo hay que abrir el Totally Integrated Automation Portal en
la vista del portal. En el portal de inicio encontrara comandos para crear un proyecto nuevo
0 abrir uno ya existente.
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2.2 Crear un proyecto

Procedimiento
Para crear un proyecto nuevo, proceda del siguiente modo:

1. Inicie el Totally Integrated Automation Portal.

El Totally Integrated Automation Portal se abre en la vista del portal.

2. Cree el proyecto "Pasteurization_Station" en una ruta de su eleccion.

Resultado

Ha creado un proyecto nuevo. En el apartado siguiente debera insertar un controlador
nuevo en el proyecto y configurar sus propiedades.
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2.3 Insertar y configurar un controlador

2.3 Insertar y configurar un controlador
2.3.1 Insertar un controlador
Introduccién

Los pasos siguientes muestran como insertar un controlador desde la vista del portal y abrir
su configuracioén en la vista del proyecto. El tipo de controlador que se crea en el proyecto
debe coincidir con el hardware disponible.

Requisitos
Se ha creado un proyecto.

Procedimiento
Para agregar un dispositivo nuevo al proyecto, proceda del siguiente modo:

1. Inserte un dispositivo nuevo desde el portal.

2. Seleccione el controlador deseado.
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Ejemplo simple

2.3 Insertar y configurar un controlador

3. Asegurese de que la opcién "Abrir la vista de dispositivos" esta activada.

Si esta opcion esta desactivada, haga clic en ella con el boton izquierdo del ratén para
activarla.

4. Haga clic en el boton "Agregar”.
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2.3 Insertar y configurar un controlador

Resultado

Se ha creado un controlador nuevo en el proyecto y se ha abierto en la vista de dispositivos
del editor de dispositivos y redes.
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2.3 Insertar y configurar un controlador

2.3.2 Resumen del editor de dispositivos y redes

Funcién del editor de dispositivos y redes

El editor de dispositivos y redes es el entorno de desarrollo integrado para configurar,
parametrizar y conectar dispositivos y modulos en red. Esta formado por una vista de redes
y una vista de dispositivos. Es posible conmutar en todo momento entre ambos editores.

Vista de redes

La vista de redes es el area de trabajo del editor de dispositivos y redes, y en él se realizan
las tareas siguientes:

e Configurar y parametrizar dispositivos
® |Interconectar dispositivos
La figura siguiente muestra la estructura de la vista de redes:

O Ficha para cambiar entre la vista de dispositivos y la de redes
@ Barra de herramientas:

La barra de herramientas contiene las herramientas para la conexién grafica en red
de dispositivos, la configuracion de conexiones y la visualizacion de informacién
sobre las direcciones. La funcion de zoom permite modificar la representacion en
el area grafica.
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STEP 7 Basic V10.5

2.3 Insertar y configurar un controlador

Area gréfica:

El area grafica muestra los dispositivos de red, las redes, conexiones y relaciones.
En el area gréfica se insertan dispositivos del catalogo de hardware (7) y se
interconectan a través de sus interfaces.

Navegacion general:

La navegacion general ofrece una vista general de los objetos creados en el area
grafica. Manteniendo pulsado el botdn del ratén en la navegacién general se
accede rapidamente a los objetos que se desean visualizar en el area grafica.

Area de tabla:

El area de tabla ofrece una vista general de los dispositivos, conexiones y
comunicaciones utilizadas.

Ventana de inspeccién:

La ventana de inspecciéon muestra informacion relacionada con los objetos
seleccionados actualmente. En la ficha "Propiedades"” de la ventana de inspeccién
se editan los ajustes de los objetos seleccionados.

Task Card "Catalogo de hardware":

El catalogo de hardware permite acceder rapidamente a los diversos componentes
de hardware. Los dispositivos y médulos necesarios para la tarea de
automatizacion se arrastran desde el catalogo de hardware hasta el area grafica
de la vista de redes.
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2.3 Insertar y configurar un controlador

Vista de dispositivos

La vista de dispositivos es el area de trabajo del editor de dispositivos y redes, y en él se
realizan las tareas siguientes:

e Configurar y parametrizar dispositivos

e Configurar y parametrizar modulos

La figura siguiente muestra la estructura de la vista de dispositivos:

30

Ficha para cambiar entre la vista de dispositivos y la de redes

Barra de herramientas:

La barra de herramientas permite cambiar entre los diferentes dispositivos asi
como mostrar y ocultar determinada informacién. La funcién de zoom permite
modificar la representacion en el area grafica.

Area grafica:

El area grafica de la vista de dispositivos muestra los dispositivos y los médulos
correspondientes que estan asignados unos a otros a través de uno o varios racks.
En el area grafica es posible arrastrar otros objetos hardware desde el catalogo de
hardware (7) hasta los slots de los racks y configurarlos.

Navegacion general:

La navegacion general ofrece una vista general de los objetos creados en el area
grafica. Manteniendo pulsado el boton del raton en la navegacion general se
accede rapidamente a los objetos que se desean visualizar en el area grafica.
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2.3 Insertar y configurar un controlador

Area de tabla:

El area de tabla ofrece una vista general de los modulos utilizados con los
principales datos técnicos y organizativos.

Ventana de inspeccion:

La ventana de inspeccion muestra informacion relacionada con los objetos
seleccionados actualmente. En la ficha "Propiedades"” de la ventana de inspeccién
se editan los ajustes de los objetos seleccionados.

Task Card "Catalogo de hardware":

El catalogo de hardware permite acceder rapidamente a los diversos componentes
de hardware. Los dispositivos y modulos necesarios para la tarea de
automatizacion se arrastran desde el catalogo de hardware hasta el area grafica
de la vista de dispositivos.

233 Configurar el controlador

Introducciéon

Requisitos

STEP 7 Basic V10.5

Los pasos siguientes muestran cémo configurar la interfaz PROFINET del controlador
insertado.

® FEl proyecto esta creado.
® El controlador esta abierto en la vista de dispositivos del editor de hardware y redes.
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2.3 Insertar y configurar un controlador

Procedimiento
Para configurar el controlador, proceda del siguiente modo:
1. Seleccione la interfaz PROFINET en la representacion grafica.

En la ventana de inspeccion aparecen las propiedades de la interfaz PROFINET.

2. Introduzca la direccion IP del controlador en la opcidn "Direcciones Ethernet" de la
ventana de inspeccion.

3. Guarde el proyecto haciendo clic en el icono "Guardar proyecto" de la barra de
herramientas.

4. Cierre el editor de hardware y redes.

Resultado
El controlador se ha configurado al ajustar las propiedades de la interfaz PROFINET.
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2.4 Crear el programa

24 Crear el programa

Introducciéon

Junto con el controlador, en el proyecto se crea automaticamente el bloque de organizaciéon
"Main [OB1]". En dicho bloque de organizacion se creara a continuacién el programa de
usuario.

241 ¢ Qué son los bloques de organizacion?

Programa de usuario

Un programa de usuario puede estar formado por uno o varios bloques. Hay que utilizar
como minimo un bloque de organizacion. Los bloques contienen todas las funciones
necesarias para ejecutar la tarea de automatizacién especifica.

Algunas de las tareas del programa son:

® Tratamiento de datos de proceso, p. ej. combinacioén légica de sefales binarias, lectura y
evaluacion de valores analdgicos, definicion de sefiales binarias para la salida, salida de
valores analégicos

® Reaccién a alarmas, p. €j. alarma de diagnéstico al rebasar por defecto el rango de
medicion de un moédulo de ampliacion analégico

® Tratamiento de anomalias durante la ejecucion normal del programa

Bloques de organizacion

Los bloques de organizacion (OBs) constituyen la interfaz entre el sistema operativo del
controlador y el programa de usuario. Estos bloques son llamados por el sistema operativo y
controlan los procesos siguientes:

® Comportamiento en arranque del sistema de automatizacion
® Ejecucion ciclica del programa

® Ejecucion del programa controlada por alarmas

e Tratamiento de errores

En un proyecto de automatizacion debe haber como minimo un OB de ciclo. En dicho OB de
ciclo se escribe el programa que determina el comportamiento del controlador. El sistema
operativo llama el OB una vez por ciclo, iniciando con ello la ejecucion del programa que
contiene. El ciclo vuelve a comenzar cada vez que finaliza la ejecucion del programa.

La ejecucion del programa de un bloque de organizaciéon puede verse interrumpida por la
llamada de otros bloques de organizacion. En tareas de automatizacién complejas, el
programa se estructura y divide en varios bloques que se llaman desde el OB de ciclo y se
procesan sucesivamente.
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2.4 Crear el programa

La figura siguiente muestra la ejecucion de un OB de ciclo:

Escribir Leer
salidas entradas

DB_instancia

Posible interrupcioén por
otros OBs de alarma
ciclica o error

Al insertar un controlador en el proyecto se crea automaticamente un OB de ciclo con el
nombre "Main [OB1]". En este bloque de organizacion se creara el programa del proyecto

del Getting Started.

24.2 Abrir un bloque de organizacién

Introduccioén

Requisitos

Procedimiento

34

Los pasos siguientes muestran como abrir el bloque de organizacion en el editor de
programas. El editor de programas es el entorno de desarrollo integrado para crear el

programa.

En el proyecto hay un controlador.

Para abrir el bloque de organizacion "Main [OB1]", proceda del siguiente modo:

1. Abra la carpeta "Bloques de programa" del arbol del proyecto.

STEP 7 Basic V10.5
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2.4 Crear el programa

2. Abra el bloque de organizacion "Main [OB1]".

Resultado

Se ha abierto el bloque de organizacién "Main [OB1]" en el editor de programas, donde se
puede crear el programa.
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2.4 Crear el programa

Nota
Adaptacion del area de trabajo

Las ventanas del area de trabajo pueden moverse, desacoplarse y dividirse tanto en
horizontal como en vertical segun se desee. Encontrara mas informacion en el sistema de
informacion del TIA Portal.

243 Vista general del editor de programas

Funcién del editor de programas

El editor de programas permite crear los bloques del programa. El editor de programas esta
formado por varias areas que soportan la ejecucion de diferentes tareas de programacion,
segun sea su funcion.

La figura siguiente muestra la estructura del editor de programas:
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STEP 7 Basic V10.5

Q® O

2.4 Crear el programa

Barra de herramientas:

La barra de herramientas permite acceder a las principales funciones del editor de
programas, tales como:

¢ Insertar, borrar, expandir y contraer segmentos

e Mostrar y ocultar operandos absolutos

e Mostrar y ocultar comentarios de segmento

e Mostrar y ocultar los Favoritos

e Mostrar y ocultar la visualizacién del estado del programa

Interfaz del bloque:
La interfaz del bloque sirve para crear y gestionar variables locales.

Paleta "Favoritos" de la Task Card "Instrucciones" y Favoritos en el editor de
programas:

Los Favoritos permiten acceder rapidamente a las instrucciones que se utilizan con
frecuencia. Es posible ampliar la paleta "Favoritos" con otras instrucciones.

Ventana de instrucciones:

La ventana de instrucciones es el area de trabajo del editor de programas. Aqui
pueden realizarse las tareas siguientes:

e Creary gestionar segmentos (Pagina 38)
¢ Introducir titulos y comentarios de bloques y segmentos
e Insertar instrucciones y asignarles variables.

Paleta "Instrucciones" de la Task Card "Instrucciones"
Paleta "Instrucciones avanzadas" de la Task Card "Instrucciones"
Task Card "Instrucciones":

La Task Card "Instrucciones" contiene las instrucciones con las que se crean los
contenidos del programa.

Task Card "Test"
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2.4 Crear el programa

24.4 ¢ Qué son los segmentos?

Introduccion

El programa de un bloque de organizacion se divide en segmentos. Dichos segmentos se
utilizan para estructurar programas. Cada bloque puede contener 999 segmentos como
maximo.

En el bloque de organizacion "Main [OB1]" se crea un segmento automaticamente.

Segmentos en el lenguaje de programaciéon KOP

El programa de un blogue de organizacion puede crearse con diferentes lenguajes de
programacion. Para el proyecto de ejemplo se edita el bloque de organizacion "Main [OB1]"
con el lenguaje de programacién grafico KOP.

La representacion de este lenguaje de programacion imita los esquemas de circuitos, es
decir, cada programa KOP de un bloque esta dividido en segmentos que, a su vez, estan
formados por una barra de alimentacién y un circuito como minimo.

Un segmento se puede ampliar insertando circuitos adicionales. En los distintos circuitos es
posible programar conexiones en paralelo con ayuda de ramas. Los circuitos y segmentos
se procesan de arriba abajo y de izquierda a derecha.

Instrucciones KOP

Los contenidos propiamente dichos del programa se crean con las instrucciones KOP, que
estan disponibles en la Task Card "Instrucciones" de la interfaz de usuario. En las
instrucciones KOP se distingue entre los tres tipos siguientes:

e Contactos: los contactos sirven para establecer o deshacer una conexion conductora
entre dos elementos. A este respecto, los elementos pueden ser los elementos de
programacion KOP o los margenes de la barra de alimentacion. La corriente fluye de
izquierda a derecha. Los contactos permiten consultar el estado logico o el valor de un
operando y controlar el flujo de corriente en funcion del resultado.

e Bobinas: las bobinas permiten controlar operandos binarios. En funcién del estado del
resultado ldgico, las bobinas pueden activar o desactivar un operando binario.

® (Cuadros: los cuadros son elementos KOP con funciones complejas. El cuadro vacio es
una excepcion. Un cuadro vacio es un comodin en el que se puede seleccionar la
operacion deseada.

En la Task Card "Instrucciones" se encuentran distintas variaciones de los contactos,
bobinas y cuadros, clasificados en diferentes carpetas de acuerdo con su funcién. Es
preciso asignar variables a la mayoria de instrucciones KOP.
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2.4 Crear el programa

La figura siguiente muestra un ejemplo de un segmento KOP programado:

® .

‘Contacto1” ‘Contacto2* T @ “Bobina1*
| | I/I EN ENO () |
11 171 @ \J 1

@ “Sumando1*“— IN1 OUT —"“Suma* ——

obina
“Sumando2“— IN2 @ —( )—|

“Bobina3“
/R\ |
@ \ l@ 1

Barra de alimentacion
Circuito

Rama

Contacto

Bobina

©@ 0600

Cuadro

245 Insertar instrucciones KOP

Introduccion

Los pasos siguientes muestran cémo crear el programa para activar y desactivar la
instalacion del ejemplo en el primer segmento del bloque de organizacién "Main [OB1]".
Para ello, inserte una rama y las instrucciones siguientes:

® Contacto normalmente abierto
® Bobina de relé, salida
® Bobina de relé negada

Asimismo, utilice una rama para programar un circuito paralelo en el lenguaje de
programacion "KOP".
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2.4 Crear el programa

Contacto normalmente abierto

La figura siguiente muestra el simbolo del contacto normalmente abierto en el programa:

<Operando>

La activacion de un contacto normalmente abierto depende del estado logico de la variable
(<operando>) correspondiente.

® Si el estado légico de la variable es "1", se cierra el contacto normalmente abierto. Desde
la barra de alimentacién izquierda fluye corriente por el contacto normalmente abierto
hasta la barra de alimentacion derecha y el estado légico de la salida de la instruccién se
pone a "1".

e Si el estado logico de la variable es "0", no se activa el contacto normalmente abierto. El
flujo de corriente hacia la barra de alimentacion derecha se interrumpe y el estado légico
de la salida de la instruccion se pone a "0".

A continuacion, utilice también un contacto normalmente cerrado (Pagina 99) con la misma
funcién en principio que el contacto normalmente abierto, pero que reaccione a la inversa al
estado légico.

Bobina de relé, salida

La figura siguiente muestra el simbolo de la instruccién "Bobina de relé, salida" en el
programa:

<Operando>

___( )---

La operacion "Bobina de relé, salida" permite activar el bit de una variable indicada
(<operando>). Si el estado légico a la entrada de la bobina es "1", el bit de la variable se
pone a "1". Si el estado légico de la entrada de la bobina es "0", el bit de la variable también

devuelve el estado légico "0".

Bobina de relé negada

Requisitos

40

La figura siguiente muestra el simbolo de la instruccion "Bobina de relé negada” en el
programa:

<Operando>

—(/)--

La operacion "Bobina de relé negada” invierte el estado logico y asigna el bit
correspondiente a la variable indicada (<operando>). Si el estado l6gico de la entrada de la
bobina es "1", el bit se pone a "0". Si el estado logico de la entrada de la bobina es "0", el bit

de la variable se pone a "1".

® El proyecto esta creado.
® E| controlador esta configurado.

® E| bloque de organizacion "Main [OB1]" esta abierto.
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2.4 Crear el programa

Procedimiento

Para crear el programa de activacion y desactivacion de la instalacion de ejemplo, proceda
del siguiente modo:

1. Active la representacion simbdlica de las variables.

Si la representacién simbdlica de las variables esté activada, no se muestran las
direcciones de las variables en el segmento.

2. Inserte un contacto normalmente abierto en el primer segmento del bloque.
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2.4 Crear el programa

3. Abra la Task Card "Instrucciones".

4. Inserte la instruccién "Bobina de relé, salida" al final del circuito principal.

5. Inserte una rama.

STEP 7 Basic V10.5
42 Getting Started (primeros pasos), 12/2009, A5E02714428-01



Ejemplo simple

2.4 Crear el programa

6. Inserte la instruccion "Bobina de relé negada” al final de la rama.

Nota

Modificar la instruccién

Si ha seleccionado un tipo de instruccién erréneo, puede cambiarlo directamente en el
segmento con el simbolo de la instruccién. La lista desplegable para seleccionar un tipo

de instruccion se abre situando el puntero del ratén sobre el triangulo amarillo que hay
en la esquina superior derecha de la instruccion.

Resultado

La primera parte del programa para activar y desactivar la instalacion de ejemplo se ha
creado insertando las instrucciones KOP en el primer segmento del bloque de organizacion
"Main [OB1]".

w .4 Segmento 1:

Camentara

[

{/}

En el apartado siguiente se interconectaran las instrucciones KOP con variables PLC, con lo
que se concluira el programa.

STEP 7 Basic V10.5
Getting Started (primeros pasos), 12/2009, ASE02714428-01 43



Ejemplo simple

2.4 Crear el programa

246 ¢ Qué son las variables?

Introduccion

Variables

En el paso anterior se han insertado tres instrucciones KOP en el primer segmento del
bloque de organizacion "Main [OB1]". En el apartado siguiente se interconectaran dichas
instrucciones con variables PLC. Con las variables PLC las instrucciones reciben valores y
se ejecutan en funcion de dichos valores.

A continuacion profundizaremos en la funcion general de las variables en los programas de
usuario.

Una variable es una magnitud que se utiliza en el programa y puede adoptar valores
distintos. En funcién del ambito de validez, las variables se dividen en las categorias
siguientes:

® Variables locales: las variables locales son validas sélo en el bloque en el que estan
definidas.

e Variables PLC: las variables PLC son validas en todo el controlador.

La mayoria de instrucciones del programa trabajan con variables. Al asignar una variable a
una instruccion, ésta se ejecuta con los valores de la variable indicada.

Las variables se gestionan centralmente en el TIA Portal. No hay ninguna diferencia entre
crear una variable PLC en el editor de programas y hacerlo en la tabla de variables. Si la
variable se utiliza en varios puntos del programa o en la imagen HMI, los cambios realizados
en la variable se aplicardn inmediatamente en todos los editores.

Ventaja de las variables

Variables PLC

44

La ventaja de utilizar las variables radica en que permiten modificar de forma centralizada
un direccionamiento utilizado en el programa. Sin el direccionamiento simbodlico mediante
variables, habria que cambiar un direccionamiento utilizado varias veces en distintos puntos
del programa cada vez que se modificara la asignacién de entradas y salidas del
controlador.

Una variable PLC se compone de lo siguiente:

e Nombre (p. ej. BAND_EIN): el nombre de una variable es valido para un controlador y no
puede aparecer mas de una vez en todo el programa y en dicho controlador.

e Tipo de datos (p. ej. BOOL): con el tipo de datos se definen la representacion de los
valores y el rango admisible. Si se selecciona el tipo de datos BOOL, por ejemplo, se
determina que una variable sélo pueda adoptar los valores binarios "0" y "1".

® Direccion (p. ej. M 3.1): la direccion de una variable es absoluta y define el area de
memoria del que la variable lee o escribe un valor. Ejemplos de posibles areas de
memoria son entradas, salidas y marcas.

A través de las areas de memoria de las entradas (I) y salidas (Q) se accede a la memoria
imagen de proceso.
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2.4 Crear el programa

Esta contiene la imagen de las entradas y salidas de un médulo controlador:

® | os estados légicos de las entradas en la memoria imagen de proceso son actualizados
por el sistema operativo del controlador en cada ciclo del programa (véase ¢ Qué son los
bloques de organizacion? (Pagina 33)).

® | os estados légicos de las salidas en la memoria imagen de proceso son escritos por el
sistema operativo del controlador en las salidas del médulo de salidas correspondiente
en cada ciclo del programa.

Una maquina o un proceso suele controlarse mediante los estados l6gicos de las salidas.

La figura siguiente muestra cdmo estan enlazados entre si la tabla de variables, las
variables del programa de usuario asi como las marcas, entradas y salidas del controlador.

Entradas
IPE
Programa de usuario Tabla de variables PLC
%10.0 Variables PLC
"Var_1" Nombre Tipo de datos Direccion
S— |_<—|—1—>4n Var_1 Bool %10.0 ~ll—
2 @ Var 2 Bool %Q0.0
3@ Var_3 Bool %MO0.1 =l
%Q0.0
"Var_2" —ag—-
—
Marca
%M0.1 Marca
"Var_3“:— > Direccion 7 6 5 4 3 2 1 0 B W  DW
— — MBO * -————
IPS
Salidas

El area de marcas sirve ante todo para guardar resultados intermedios. Los valores de las
variables que estan direccionados en el area de marcas se almacenan en la memoria de
sistema y no se transfieren a los madulos. La cantidad de memoria que ocupa una variable
depende del tipo de datos de la variable. Una variable del tipo de datos BOOL ocupa un solo
bit de la memoria, por ejemplo. Una variable del tipo de datos INT ocupa 16 bits de la
memoria. Las variables no deben solaparse en un area de memoria. La direccion de una
variable debe ser univoca.
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2.4 Crear el programa

Tabla de variables PLC

La tabla de variables PLC contiene la definicién de las variables y constantes validas para
un controlador. Para cada controlador que se crea en el proyecto se genera
automaticamente una tabla de variables PLC.

En la tabla siguiente se explica el significado de las distintas columnas de la ficha

"Variables":

Columna

Significado

-0

Simbolo en el que se hace clic para arrastrar una variable mediante Drag &
Drop hasta un segmento y utilizarla alli como operando.

Nombre

Nombre univoco en todo el controlador, que el usuario determina para la
variable.

Tipo de datos

Tipo de datos que el usuario determina para la variable.

Direccién Direccion de la variable.

Remanencia Los valores de las variables remanentes se conservan incluso tras
desconectarse la alimentacion.

Valor de Valor de datos actual en el controlador.

observacion Esta columna se visualiza sélo si existe una conexién online y se hace clic en
el botén "Observar".

Comentario Comentario para documentar la variable.

2.4.7 Definir e interconectar variables PLC

Introduccioén

En el TIA Portal existe la posibilidad de crear variables directamente en los segmentos al
crear el programa de usuario. Los pasos siguientes muestran como definir las variables PLC
e interconectar las instrucciones KOP insertadas con variables PLC. Las instrucciones KOP
se ejecutan en funcion de los valores de las variables, con lo que se controla la activacion y
desactivacion de la instalacion.

Requisitos

® El proyecto esta creado.

® El controlador esta configurado.
® El bloque "Main [OB1]" esta abierto.

® Las instrucciones KOP "Contacto normalmente abierto”, "Bobina de relé, salida" y
"Bobina de relé negada" estan insertadas en el primer segmento del bloque de
organizacion "Main [OB1]".

46
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2.4 Crear el programa

Procedimiento
Para interconectar las instrucciones KOP con variables PLC, proceda del siguiente modo:
1. Abra el primer segmento del bloque de organizacion "Main [OB1]".

2. Introduzca el nombre "ON_OFF_Switch" en el comodin del operando del contacto
normalmente abierto.

3. Confirme la entrada realizada pulsando la tecla Intro.

wi4Segmento 1:

Cormentaria

ON_OFF_Switch

{/}

4. Abra el cuadro de dialogo "Definir variable".
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2.4 Crear el programa

5. Defina la variable "ON_OFF_Switch".

6. Introduzca el nombre "ON" en el comodin del operando encima de la instruccién "Bobina
de relé, salida".

7. Confirme la entrada realizada pulsando la tecla Intro.

8. Abra el cuadro de dialogo "Definir variable".

9. Defina la variable "ON".
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Resultado

STEP 7 Basic V10.5

2.4 Crear el programa

10.Introduzca el nombre "OFF" en el comodin del operando encima de la instruccién

"Bobina de relé negada" y defina la variable correspondiente.

11.Guarde el proyecto pulsando el botén "Guardar proyecto” de la barra de herramientas.

Se ha programado un pulsador para activar y desactivar la instalacién de ejemplo.

-

Segmento 1:

Comentara

"OMN_OFF_Switch" "ON"

"OFF"
{/}

La activacion del pulsador tiene las siguientes repercusiones:

Cuando se pulsa una vez el pulsador, la variable "ON_OFF_Switch" se pone al estado

l6gico "1".

— La corriente fluye y la variable "ON" se pone al estado I6gico "1" mediante la
instruccion "Bobina de relé, salida".

— Lainstalacion se activa.
— La variable "OFF" devuelve el estado légico "0" y no tiene mas repercusiones.

Cuando se pulsa una segunda vez el pulsador, la variable "ON_OFF_Switch" se pone al
estado légico "0".

— Elflujo de corriente se interrumpe y la variable "OFF" se pone al estado logico "1"
mediante la instruccion "Bobina de relé negada".

— La instalacién se desactiva.

— La variable "ON" devuelve el estado légico "0" y no tiene mas repercusiones.
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2.5 Probar el programa

2.5 Probar el programa

2.5.1 Cargar el programa en el sistema de destino
Introduccién

Requisitos

50

Los pasos siguientes muestran como cargar el programa en el controlador. Durante el
proceso de carga, se establece una conexion online entre la programadora (PG) o equipo
de programacion (PC) y el controlador. Al cargar, el programa que esta guardado en el disco
duro de la programadora (PG) u equipo de programacién (PC) se escribe en la memoria del
controlador. Durante el proceso de carga, los bloques incluidos en el programa se compilan,
si es necesario, para que el controlador pueda procesarlos. Una vez el programa esta
compilado y cargado, el controlador puede procesarlo.

Nota
Comparacién online/offline

El controlador no registra los cambios realizados en el programa desde la PG/el PC
después del proceso de carga. En el TIA Portal existe la posibilidad de realizar una
comparacion online/offline de los datos del proyecto y visualizar las diferencias. El modo
online permite detectar, por medio de los simbolos del arbol del proyecto, si los
componentes del programa "offline" en la PG/el PC son idénticos a los elementos del
programa "online" en el controlador. Para actualizar el estado del programa en el
controlador es necesario volver a cargarlo.

Existe una conexion entre la programadora o el PC y el controlador (véase "Informacién
adicional").
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2.5 Probar el programa

Procedimiento
Para cargar el programa en el controlador, proceda del siguiente modo:

1. Inicie el proceso de carga.
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2.5 Probar el programa

2. Seleccione la interfaz con la que desee conectar el dispositivo. Active la casilla de
verificacion "Mostrar dispositivos accesibles".
En "Dispositivos accesibles en la subred de destino" se visualizan todos los dispositivos
accesibles a través de la interfaz seleccionada. Seleccione el controlador y cargue el
programa de usuario.

Nota

Comprobar la conexién online

Si en la lista "Dispositivos accesibles en la subred de destino" no aparece ningun
dispositivo, puede deberse a las causas siguientes:

e Existe un problema con la conexién hardware del controlador.

e Existe un problema con la interfaz Ethernet de la PG/el PC.

e La direccion IP del controlador no se encuentra en la misma subred que la direccion
IP de la PG/del PC.
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2.5 Probar el programa

3. Confirme la asignacion de la direccion IP correcta, si todavia no esta asignada.

4. Si el controlador esta en "RUN", pongalo en estado "STOP" en la ventana siguiente:

Se abre el didlogo "Cargar vista preliminar".

5. Si hay diferencias entre los médulos configurados y los médulos de destino, active la
casilla de verificacion correspondiente para aplicar las diferencias. Haga clic en el boton
"Cargar". Asegurese de que la casilla de verificacién "Continuar" esté activada.

El programa se carga y las acciones se visualizan durante el proceso de carga. Una vez
finalizado el proceso de carga, se abre el cuadro de dialogo "Cargar resultados".
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2.5 Probar el programa

6. Arranque el moédulo.

7. Establezca la conexion online.

Nota
Eliminar errores de compilacién

Si durante la compilacion se han detectado errores en el programa, en el apartado
"Informacién > Compilar" de la ventana de inspeccion se muestran los errores y las
indicaciones para solucionarlos.
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2.5 Probar el programa

Resultado

El programa se ha cargado en el controlador. En el arbol del proyecto se muestra el estado
de los componentes del programa. Los simbolos verdes indican que los elementos del
programa "offline" y "online" son idénticos. El significado de los otros simbolos de estado se
explica en los respectivos tooltips.

Nota
Cargar bloques

La carga de los bloques desde el arbol del proyecto no es la Unica posibilidad de transferir
los bloques al controlador. Alternativamente, arrastre los bloques mediante Drag & Drop
hasta la lista de dispositivos accesibles en el arbol del proyecto. Si utiliza el boton "Cargar
en dispositivo" de la barra de herramientas, se cargaran los bloques que estan abiertos en
el editor o que se han seleccionado en el arbol del proyecto.

Informacion adicional

Encontrara informacion para crear la conexion Ethernet y para la configuracion en la
documentacion siguiente:

® Manual de sistema "Controlador programable SIMATIC S7-1200"
e Sistema de informacion del TIA Portal, capitulo "Parametrizar la interfaz Ethernet"

® Sistema de informacion del TIA Portal, capitulo "Configuracion de red de Industrial
Ethernet"

Encontrara informacion para configurar la interfaz Ethernet en la PG/el PC en la
documentacion del sistema operativo utilizado o en la documentacién de la tarjeta de red.
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2.5 Probar el programa

25.2 Probar el programa visualizando el estado del programa

Introduccion

Requisitos

Procedimiento

56

Los pasos siguientes muestran cémo probar el programa creado visualizando el estado del
programa. Visualizando el estado del programa se puede observar su ejecucion. La
visualizacion del estado se puede activar a partir de un determinado punto del programa
obteniendo asi una vista general de los valores de las distintas variables y de los resultados
l6gicos. De esta manera es posible comprobar si se estan controlando correctamente los
componentes del sistema de automatizacion.

La visualizacion del estado del programa se actualiza ciclicamente. Comienza por el
segmento seleccionado.

En la visualizacién del estado del programa existe la posibilidad de asignar valores a las
variables ejecutando una de las acciones siguientes con el comando "Forzar" del menu
contextual:

® Forzar a 1: este comando pone las variables del tipo de datos BOOL al estado légico "1".
® Forzar a 0: este comando pone las variables del tipo de datos BOOL al estado légico "0".

® Valor de forzado: es posible introducir un valor de forzado para las variables que no sean
del tipo de datos BOOL.

® El controlador esta configurado.

® | as entradas y salidas del controlador no tienen tensién, ya que los valores forzados en
modo online son sobrescritos por el médulo.

® El bloque de organizacion "Main [OB1]" esta abierto en el editor de programas.

Para probar el programa creado visualizando el estado del programa, proceda del siguiente
modo:

1. Active la visualizacion del estado del programa.

Se muestra el estado del programa.
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2.5 Probar el programa

2. Fuerce la variable "ON_OFF_Switch" a "1".

La variable "ON_OFF_Switch" pasa al estado logico "1" y se cierra el contacto
normalmente abierto. La corriente fluye por el contacto normalmente abierto hasta las
bobinas del final del segmento. El flujo de corriente se reconoce por el color verde del
circuito. La variable "ON" se activa y, con ello, se conecta la instalacién de ejemplo. La
variable "OFF" tiene el estado l6gico "0" y no tiene mas repercusiones. Esto se reconoce
por el trazo azul rayado.

w  Segmento 1:

Carnentara

"OM_OFF_Switch” "OMT

"OFF”

oL
L]
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2.5 Probar el programa

3. Fuerce la variable "ON_OFF_Switch" a "0".

La variable "ON_OFF_Switch" se pone al estado légico "0". El flujo de corriente hacia las
bobinas al final del segmento se interrumpe. La variable "OFF" se activa. La variable
"ON" se pone a "0".

w*  Segmento 1:

Carmentario

"OM_OFF_Switch" "0
e mmmmmmmemmmmmnn e pmma

"OFF”

- - - - - ————-

4. Desactive la visualizacion del estado del programa.

5. Deshaga la conexion online.
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2.5 Probar el programa

Resultado
Se ha probado el programa y se ha comprobado que se ejecuta correctamente.

En el apartado siguiente se programara una imagen HMI para visualizar la ejecucién del
programa.
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2.6 Crear una imagen HM/

2.6 Crear una imagen HMI

2.6.1 Visualizacién en el TIA Portal

HMI - Human Machine Interface

Un sistema HMI constituye la interfaz entre el usuario y el proceso. El desarrollo del proceso
es controlado basicamente por el controlador. Por medio de un panel de operador el usuario
tiene la posibilidad de observar el proceso o de intervenir en él.

Proceso

Para manejar y observar maquinas e instalaciones existen las posibilidades siguientes,
entre otras:

Visualizar procesos
Manejar procesos
Emitir avisos

Administrar parametros de proceso y recetas

2.6.2 Crear un panel de operador con imagen HMI

Introduccioén

Los pasos siguientes muestran como crear un panel de operador nuevo y elaborar una
plantilla para la imagen HMI.

Requisitos
[ J

60

El programa esta creado.

La vista del proyecto esta abierta.
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2.6 Crear una imagen HM/

Agregar un panel de operador nuevo
Para agregar un panel de operador, proceda del siguiente modo:

1. Inserte un dispositivo nuevo desde el arbol del proyecto.

2. Asignele un nombre y seleccione un panel de operador. Deje activada la casilla de
verificacion "Iniciar el asistente de dispositivos".
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2.6 Crear una imagen HM/

Crear una plantilla para una imagen HMI

Después de crear un panel de operador, se abre el asistente para paneles de operador. El
asistente para paneles de operador se abre con el cuadro de dialogo "Conexiones de PLC".

Para crear una plantilla para la imagen HMI, proceda del siguiente modo:

1. Configure la conexién con el controlador.

Nota
Configurar la conexion con el controlador a posteriori
También es posible crear la conexion entre el panel de operador y el controlador desde

Dispositivos y redes. Si la conexion se configura en este cuadro de dialogo, se crea
automaticamente.
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2.6 Crear una imagen HM/

2. Seleccione el color de fondo de la plantilla y los elementos del encabezado.

Nota
Modificar la representacion de la imagen a posteriori

Los ajustes realizados aqui para representar la imagen pueden modificarse mas
adelante en la plantilla de la imagen HMI.
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2.6 Crear una imagen HM/

64

3. Desactive los avisos, pues no son necesarios para el proyecto de ejemplo.

Nota
Avisos

Si los avisos se activan desde el asistente para paneles de operador, es posible
visualizar avisos en el panel de operador. Las ventanas de aviso que se elaboren aqui se
crearan en la imagen general bajo "Administracién de imagenes". Asi, por ejemplo, los
avisos se utilizan para que el panel de operador visualice advertencias en caso de
rebase de un valor limite. Los avisos pueden complementarse con cualquier informacion
adicional, por ejemplo para facilitar la localizacion de averias en el sistema. Basicamente
se distingue entre avisos personalizados y avisos de sistema:

e Los avisos personalizados sirven para vigilar el proceso de la instalacion.
e Los avisos de sistema se importan al proyecto y contienen informacion sobre el
estado del panel de operador utilizado.

Encontrara mas informacion sobre el tema de avisos en el sistema de informacion del
TIA Portal.
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2.6 Crear una imagen HM/

4. Cambie el nombre de la imagen en la que se crearan posteriormente los elementos
graficos por "HMI".

Nota
Navegacién de imagenes
Este cuadro de didlogo permite crear varias imagenes en proyectos mas amplios y

elaborar una navegacién de imagenes. Para navegar entre las imagenes se crean
botones automaticamente.

STEP 7 Basic V10.5
Getting Started (primeros pasos), 12/2009, A5E02714428-01 65



Ejemplo simple
2.6 Crear una imagen HM/

5. Desactive las imagenes de sistema, pues no son necesarias para el proyecto de
ejemplo.

Nota
Imagenes de sistema

Las imagenes de sistema permiten crear informacién del proyecto, del sistema y de
servicio, asi como la administracion de usuarios, en forma de imagenes HMI. Los
botones para navegar entre la imagen inicial y las imagenes de sistema se crean
automaticamente, igual que en la navegacion de imagenes.
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2.6 Crear una imagen HM/

6. Active el area inferior de botones e inserte el botdn de sistema "Salir". Con este botén de
sistema se finaliza el runtime.

7. Guarde el proyecto pulsando el boton "Guardar proyecto” de la barra de herramientas.

Resultado

Se ha creado un panel de operador en el proyecto y se ha elaborado una plantilla para la
imagen HMI. La imagen HMI creada se visualiza en el editor de la vista del proyecto.

En el apartado siguiente se crearan objetos en la imagen HMI para visualizar los procesos
programados.
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2.6 Crear una imagen HM/

26.3 ¢ Qué son los objetos graficos?

Introduccion

El TIA Portal permite crear imagenes para manejar y observar maquinas e instalaciones.
Para crear imagenes se dispone de objetos predefinidos que permiten reproducir la
instalacion, visualizar los distintos procesos y preseleccionar valores de proceso. Las
funciones del panel de operador determinan la representacién del proyecto en HMI y el
volumen de funciones de los objetos graficos.

Objetos graficos

Los objetos gréficos son todos los elementos que se utilizan para representar el proyecto en
HMI. Entre ellos se incluyen, por ejemplo, textos, botones, diagramas o graficos para
representar unidades de proceso.

Utilizacion de objetos graficos

Los objetos graficos pueden representarse estaticamente o utilizarse como objetos
dinamicos mediante el uso de variables:

® | os objetos estaticos no cambian en runtime. En el proyecto del Getting Started se
creara a continuacioén una cinta transportadora como objeto estatico.

® | os objetos dinamicos van cambiando a medida que se desarrolla el proceso. Los
valores de proceso actuales se visualizan mediante:

— variables PLC desde la memoria del controlador

— variables internas desde la memoria del panel de operador en forma de indicadores
alfanuméricos, curvas y barras

Los objetos dinamicos incluyen también campos de entrada en el panel de operador, con
el fin de intercambiar valores de proceso y entradas de operador entre el controlador y el
panel de operador a través de variables.
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Ejemplo simple
2.6 Crear una imagen HM/

26.4 Crear y configurar objetos graficos

2.6.4.1 Boton "Instalacion ON/OFF"

Introduccion

Los pasos siguientes muestran cdmo crear el boton "Instalacion ON/OFF" y conectarlo con
la variable PLC "ON_OFF_Switch" a través de una variable HMI externa. De este modo es
posible controlar los valores de proceso de la variable PLC desde la imagen HMI.

Variables HMI externas

Con una variable HMI externa se accede a una direccion del controlador. De este modo es
posible, por ejemplo, introducir un valor de proceso con el panel de operador o modificar
directamente los valores de proceso del programa de control por medio de un boton. El
direccionamiento se realiza mediante la tabla de variables PLC del controlador que esta
conectado al panel de operador. La variable PLC se enlaza con la variable HMI mediante el
nombre simbdlico. Por tanto, en caso de modificar la direccién en la tabla de variables PLC,
no es necesario adaptarla en HMI.

Requisitos

La imagen HMI esta abierta.

Procedimiento

Para conectar el botdn "Instalacion ON/OFF" con la variable PLC "ON_OFF_Switch",
proceda del siguiente modo:

1. Borre el campo de texto predeterminado "Bienvenido..." de la imagen HMI.
2. Cree un botdn.
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Ejemplo simple
2.6 Crear una imagen HM/

3. En la ventana de inspeccion, active la opcion "Adaptar objeto al contenido” para adaptar
automaticamente el tamafio del boton a la longitud del texto.

Nota
Funcién "Adaptar objeto al contenido"

Esta funcidn le resultara especialmente util cuando, en proyectos futuros, trabaje con un
cambio de idioma para las imagenes HMI. Un texto traducido puede ser mas largo o mas
corto que el original, segun el idioma. Con esta funcién se asegura que los titulos de los
botones no queden cortados. El tamano del botén también se adapta automaticamente
en caso de cambiar el texto del original.

4. Rotule el botdn con el texto "Instalacion ON/OFF".
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Ejemplo simple

2.6 Crear una imagen HM/

5. Asigne la funcién "InvertirBit" al evento "Pulsar" del botdn.

6. Enlace la funcién "InvertirBit" con la variable PLC "ON_OFF_Switch".

Nota
Las conexiones HMI se crean automaticamente en el TIA Portal
Si previamente no se ha configurado ninguna conexion entre el panel de operador y el

controlador, la conexion se crea automaticamente en cuanto se enlaza una variable PLC
con un objeto HMI.
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Ejemplo simple

2.6 Crear una imagen HM/

Resultado

El boton "Instalacion ON/OFF" se ha vinculado a la variable PLC "ON_OFF_Switch". Si se
pulsa el botdn en el panel de operador, el bit de la variable PLC se pone al valor "1"
(instalacion activada). Si se pulsa el boton por segunda vez, el bit de la variable PLC se
pone al valor "0" (instalaciéon desactivada).

2642 Objetos graficos "LEDs"

Introduccion

Los pasos siguientes muestran cémo crear dos LEDs de estado (rojo/verde) con el objeto de
circulo y animarlos en funciéon del valor de la variable PLC ON_OFF_Switch.

Requisitos
La imagen HMI esta abierta.

Procedimiento
Para crear y animar los LEDs, proceda del siguiente modo:

1. Dibuje dos circulos debajo del botén "Instalacion ON/OFF" manteniendo pulsada la tecla
de mayusculas.
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Ejemplo simple

2.6 Crear una imagen HM/

2. Asigne al primer circulo el color de fondo verde y un ancho de borde "2".

3. Asigne al segundo circulo el color de fondo rojo y aumente también el ancho de borde a
ll2ll.
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Ejemplo simple

2.6 Crear una imagen HM/

4. Cree una animacion nueva del tipo "Apariencia" para el LED verde.

5. Enlace la animacion con la variable PLC ON_OFF_Switch.
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Ejemplo simple

2.6 Crear una imagen HM/

6. Modifique la apariencia del LED en funcién del estado de la variable PLC. EI LED debera
parpadear en cuanto el programa de control ponga la variable PLC al valor de bit "1".

7. Cree una animacién nueva del tipo "Apariencia" para el LED rojo.
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Ejemplo simple

2.6 Crear una imagen HM/

Resultado

76

8. Enlace también la animacion con la variable PLC ON_OFF_Switch.

9. Modifique la apariencia del LED en funcién del estado de la variable PLC. EI LED debera
parpadear en cuanto el programa de control ponga la variable PLC al valor de bit "0".

Los LEDs de estado se han creado con el objeto grafico "Circulo" y se han animado. En el
estado inicial, el LED rojo parpadea.

e Si se inicia el programa de control con el boton "Instalacion ON/OFF", el valor de bit de la
variable "ON_OFF_Switch" se pone a "1" y el LED verde parpadea.

e Si se para el programa de control al pulsar nuevamente el boton "Instalacién ON/OFF", el
valor de bit de la variable "ON_OFF_Switch" se pone a "0" y el LED rojo parpadea.

En el apartado siguiente se creara el objeto grafico "Cinta transportadora”.
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Ejemplo simple
2.6 Crear una imagen HM/

2.6.4.3 Objeto grafico "Cinta transportadora”

Introduccién
Los pasos siguientes muestran cémo crear un enlace coh una carpeta de graficos para
importar objetos graficos. Mediante el enlace se importa el objeto grafico "Cinta
transportadora" (Conveyor.Simple.wmf).

Requisitos

La imagen HMI esta abierta.

Procedimiento
Para importar un objeto grafico, proceda de siguiente modo:

1. Copie el archivo ZIP "WinCC Graphics" de la siguiente direccién de Internet al disco duro
local y extraiga el archivo.

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/40263542
Haga clic en el simbolo "Informacion" para ver los archivos ZIP.

2. Abra la paleta "Gréficos" de la Task Card "Herramientas" y cree un enlace nuevo.
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Ejemplo simple

2.6 Crear una imagen HM/

3. Asigne un nombre al enlace y seleccione la carpeta previamente extraida "WinCC
Graphics".

Debajo del enlace que acaba de crearse se muestran dos graficos.

4. Desactive la opcion "lconos grandes”.
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Ejemplo simple

2.6 Crear una imagen HM/

5. Coloque el objeto grafico "ConveyorSimple.wmf" en la imagen HMI.

6. Escale el objeto grafico.

Resultado

El objeto gréfico estatico "Cinta transportadora” se ha copiado en el proyecto. Si mueve o
borra la carpeta "WinCC Graphics", sélo se pierde el enlace. El objeto grafico permanece en
el proyecto.

En el apartado siguiente se creara el objeto grafico "Botella" con una animacién de
movimiento.
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Ejemplo simple

2.6 Crear una imagen HM/

2644 Objeto grafico "Botella" con simulacién de movimiento

Introduccion

Los pasos siguientes muestran cémo crear el objeto grafico "Botella" con una animacién de
movimiento. En la animacion, la botella de leche se transporta de izquierda a derecha sobre
la cinta transportadora. Para animar los objetos se utiliza una variable HMI interna.

Variables HMI internas

Las variables HMI internas no tienen conexion con el controlador. Se almacenan en la
memoria del panel de operador. Solo el panel de operador puede acceder en lectura y
escritura a las variables. Las variables HMI internas se crean, p. €j., para realizar calculos
locales independientemente del programa de control.

Requisitos
La imagen HMI esta abierta.

Procedimiento

Para crear el objeto grafico "Botella" y configurar un movimiento horizontal, proceda del
siguiente modo:

1. Utilizando la funcion de Drag & Drop, copie el objeto grafico "Botella" de la carpeta de
graficos de WinCC "Symbol Factory Graphics > SymbolFactory 256 Colors > "Food" en
el area libre de la imagen, encima del objeto "Cinta transportadora".

Cuando coloque la botella, asegurese de depositarla en un area libre de la imagen HMI.
Si arrastra la botella directamente a la cinta transportadora, ésta sera reemplazada por la
representacién de la botella.
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Ejemplo simple

2.6 Crear una imagen HM/

2. Escale la botella hasta una altura inferior a la del tunel.

3. Cree una animacién de movimiento horizontal para el objeto grafico "Botella".

En el area de trabajo aparecera una copia transparente de la botella, unida al objeto
original mediante una flecha.
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Ejemplo simple
2.6 Crear una imagen HM/

4. Mueva la botella transparente hasta el final de la cinta transportadora.

Los valores de pixel de la posicién final se introducen automaticamente en la ventana de
inspeccion.

5. En la ventana de inspeccién, cree una variable HMI nueva para la animacién de
movimiento.
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Ejemplo simple

2.6 Crear una imagen HM/

6. Utilice el nombre "Position_Bottle" para la variable y el tipo de datos "Short".

La posicion de la botella esta enlazada con la variable. Si se cambia el valor de la
variable durante el funcionamiento del programa, cambia también la posicién de la
botella.

Para simular un movimiento, el valor de la variable "Position_Bottle" debe cambiar
automaticamente. El valor de la variable debe aumentar de forma automatica después de
crear la imagen HMI. En cuanto se alcance el valor 100, se debera volver a empezar por
0. El cambio de valor de la variable se simula mediante las propiedades de la imagen
HMI.
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Ejemplo simple

2.6 Crear una imagen HM/

7. En primer lugar, agregue la funcion "SimularVariable" al evento "Creada" de la imagen
HMI.

8. Asigne la variable "Position_Bottle" a la funcion "SimularVariable".

9. Guarde el proyecto.
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Ejemplo simple
2.6 Crear una imagen HM/

Resultado

El objeto grafico "Botella" se ha creado con una animacion de movimiento. El valor de la
variable "Position_Bottle" aumenta en uno al cargar la imagen HMI en el panel de operador
después de cada ciclo basico (200ms). En cuanto se alcanza el valor 100, el valor de la
variable se pone a "0". La posicion de la botella depende del valor de la variable. Si la
variable tiene el valor 50, por ejemplo, la botella se encontrara a la mitad de la cinta
transportadora.

En el apartado siguiente se controla la visibilidad de la botella mediante la variable
"ON_OFF_Switch" del botén "Instalacion ON/OFF".

2.6.4.5 Controlar la visibilidad de la animacién de movimiento

Introduccién
La animacion de movimiento de la botella se inicia automaticamente al crear la imagen HMI.
Los pasos siguientes muestran como configurar la visibilidad de la botella animada en la
imagen en funcion del valor de la variable PLC "ON_OFF_Switch".

Requisitos

La imagen HMI esta abierta.
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Ejemplo simple

2.6 Crear una imagen HM/

Procedimiento
Para configurar la visibilidad de la botella en la imagen HMI, proceda del siguiente modo:

1. Cree una animacion nueva "Visibilidad" para el objeto grafico "Botella".

2. Asigne la variable PLC "ON_OFF_Switch" a la animacion.
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Ejemplo simple

2.6 Crear una imagen HM/

3. Conmute la visibilidad del rango de variable de "0" a "0" a "Invisible".

4. Guarde el proyecto pulsando el botén "Guardar proyecto” de la barra de herramientas.

Resultado

Se ha configurado la visibilidad de la botella en la imagen. Cuando se conecte la instalacion
y el valor de proceso de la variable "ON_OFF_Switch" adopte el valor "1", se vera la botella.
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Ejemplo simple

2.7 Probar la imagen HM/

2.7 Probar la imagen HMI

2.71 Cargar la imagen HMI en el panel de operador

Introduccioén

El proyecto del Getting Started puede cargarse en un panel de operador y ejecutarse en
runtime. Para ello, debe existir una conexion entre el equipo de configuracion y el panel de
operador. Si no se utiliza ningun panel de operador, es posible simular el runtime en el TIA
Portal (véase Simular el runtime (Pagina 91)).

Runtime en el panel de operador

Requisitos

88

Los paneles de operador se utilizan para realizar tareas de manejo y visualizacion en la
automatizacion de procesos y de la produccion.

En caso de utilizar un panel de operador para llevar a cabo el proyecto del Getting Started,
hay que asegurarse de que existe una conexion entre el panel de operador y el controlador.

Puesto que en la imagen HMI del proyecto del Getting Started se utilizan mayoritariamente
variables PLC, las animaciones de los objetos sélo se ejecutan si se ha establecido una
conexion entre el panel de operador y el controlador.

® Existe una conexion con el panel de operador.
® E| panel de operador esta configurado correctamente.

® El panel de operador esta en modo de transferencia.
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Ejemplo simple
2.7 Probar la imagen HM/

Procedimiento

1. Inicie el proceso de carga del software en el panel de operador. El proyecto se compila
automaticamente antes de cargarse.

PRECAUCION

Asegurese de que en el panel de operador no se hayan cargado previamente datos
importantes.

El software que ya esté cargado se sobrescribira.
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Ejemplo simple
2.7 Probar la imagen HM/

1. Dado el caso, sobrescriba el software previamente cargado en el panel de operador.

Nota
Informacién relacionada con el tema de HMI
Encontrara mas informacion sobre el tema de HMI y sobre la configuracion de paneles

de operador en el sistema de informacion del TIA Portal y en el manual del panel de
operador.
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Ejemplo simple
2.7 Probar la imagen HM/

2.7.2 Simular el runtime

Introducciéon

Si no se utiliza ningun panel de operador, es posible simular todas las variables PLC
utilizadas mediante el Runtime Simulator.

Nota
Inicie la simulacion de runtime con el simulador de variables

Si se inicia la simulacién sin el simulador de variables, los botones y elementos de control
no estaran activos.

Simulador de runtime

El Runtime Simulator permite simular los valores de proceso de las variables PLC enlazadas
independientemente del programa. Desde la tabla del Runtime Simulator se seleccionan las
variables PLC y se fuerzan sus valores. Los objetos de la imagen HMI reaccionan como si
las variables fueran activadas por el programa que se ejecuta en el controlador.

Procedimiento
Para iniciar la simulacién de la imagen HMI, proceda del siguiente modo:

1. Inicie la simulacion de runtime desde la barra de menus. La ventana HMI tiene que estar
activa. Si el menu esta inactivo, haga clic primero en un area libre de la imagen HMI.

La simulacién de runtime se inicia. Una vez iniciada, en la ventana "RT Simulator"
aparece la imagen HMI y el LED rojo parpadea (instalacion desactivada).
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Ejemplo simple
2.7 Probar la imagen HM/

2. Arranque la instalacion.

Nota

Avisos de compilacién

Si la simulacién de runtime no arranca debido a errores en el proyecto, apareceran los
avisos correspondientes en la ventana de inspeccion, en "Informacion > Compilar".
Haciendo doble clic en un aviso se navega automaticamente hasta el objeto HMI cuya
configuracioén es incorrecta.

Resultado

Se inicia la simulacion del movimiento. Al mismo tiempo, el LED verde parpadea en lugar
del rojo. Si vuelve a hacer clic en el botdn "Instalacion ON/OFF", la botella ya no se ve y el
LED rojo parpadea en lugar del verde. La simulacién de runtime se finaliza cerrando la
ventana o haciendo clic en el botén "Salir de runtime".
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Ejemplo avanzado

3.1 Introduccion

Cargar un proyecto

Si se ha saltado el capitulo anterior, puede cargar el proyecto tal y como esta al final del
capitulo (véase "Cargar proyectos (Pagina 18)"). El estado al final del capitulo se encuentra
en el archivo "Simple_Example.ZIP".

Vista general

En la segunda parte del proyecto de ejemplo se crea otro programa que controla una
estacion sencilla de pasteurizacion de leche. La estacién esta formada por una cinta
transportadora y una camara de calefaccion.

El accionamiento de la cinta transportadora se controla mediante tres barreras
fotoeléctricas:

STEP 7 Basic V10.5

La primera barrera fotoeléctrica (LS1) se activa cuando hay una botella de leche al
principio de la cinta transportadora. El accionamiento de la cinta transportadora se activa
y la botella se transporta hacia la camara de calefaccion.

La segunda barrera fotoeléctrica (LS2) detecta la posicion de una botella de leche dentro
de la cdmara de calefaccion. Senala que la cinta transportadora debe detenerse y que
hay que activar la calefaccién de la camara.

En la camara de calefaccion se calientan las botellas a una temperatura de 75° C
durante 40 segundos. Mientras la calefaccién esta en marcha, hay un LED estado
encendido. Una vez finalizado el proceso de calefaccion, el accionamiento de la cinta
vuelve a activarse y la botella es transportada hasta el final de la cinta transportadora.

Cuando una botella alcanza el final de la cinta transportadora, la tercera barrera
fotoeléctrica (LS3) se activa y la cinta transportadora se detiene. A continuacion, la
botella ya puede ser recogida por la estacion siguiente.
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Ejemplo avanzado

3.1 Introduccion

Toda la estacion se activa y desactiva con el mismo botdn que se programo en la primera
parte del proyecto.

simatic hmi“-”vII

Instalacion ONJOFE |

O . Camara de calefaccion
O

Camara de calefaccidn ON

Pasos a seguir
En la segunda parte del proyecto estan previstos los pasos de trabajo siguientes:
o Ampliar el programa
El programa se amplia con cuatro segmentos mas.
e (Cargar el proyecto en el controlador

El proyecto ampliado se carga en el controlador y se observa la ejecucion del programa
en la vista online.

® Probar el programa visualizando el estado del programa
La ejecucion del programa se prueba con el estado del programa.
o Ampliar la imagen HMI

Para visualizar la ampliacién del programa se insertan objetos graficos adicionales en la
imagen HMI existente.

® Simular la imagen HMI

La imagen HMI se ejecuta en modo Runtime.
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Ejemplo avanzado
3.2 Ampliar el programa

3.2 Ampliar el programa
3.2.1 Definir variables en la tabla de variables PLC
Introduccién

Los pasos siguientes muestran como definir las variables que se necesitan para ampliar el
programa. Las variables se crean en la tabla de variables PLC.

Encontrara informacion basica sobre las variables PLC y la tabla de variables PLC en el
apartado "; Qué son las variables? (Pagina 44)".

Procedimiento
Para definir las variables necesarias, proceda del siguiente modo:
1. Abra la tabla de variables PLC.

La tabla de variables se abre en el area de trabajo. Se listan las variables definidas en la
primera parte del proyecto.

2. Defina la variable "LS_1" con la direccién "M1.0".
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Ejemplo avanzado

3.2 Ampliar el programa

3. Seleccione la celda "Nombre" de la variable "LS_1" y haga clic en el signo de relleno
situado en la esquina inferior derecha de la celda.

4. Transfiera el contenido de la celda a las dos celdas siguientes.

El contenido se transfiere con una numeracion correlativa.

5. Defina la variable "conveyor_drive_ON_OFF".
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Ejemplo avanzado

3.2 Ampliar el programa

6. Defina la variable "chamber_ON_OFF".

7. Defina la variable "milk_pasteurized".
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Ejemplo avanzado

3.2 Ampliar el programa

Resultado

Se han definido las variables que se necesitan para ampliar el programa. Las variables
definidas se listan en la tabla de variables PLC.

La tabla siguiente ofrece un resumen de todas las variables definidas hasta el momento y el
significado de los valores correspondientes:

Nombre Tipode | Direccion | Funcion Significado de los valores de
datos variable
ON_OFF_Switch BOOL MO0.0 Pulsador e 1:lainstalacion se activa.
e 0:lainstalacion se desactiva.
ON BOOL MO0.1 Activar la ¢ 1:lainstalacion esta activada.
instalacion e 0O sin efecto
OFF BOOL MO0.2 Desactivar la e 1:lainstalacion esta
instalacion desactivada.
e 0:sin efecto
LS 1 BOOL M1.0 Barrera e 1:la barrera fotoeléctrica 1
fotoeléctrica para esta activada.
detectar la e 0:la barrera fotoeléctrica 1
posicion de la esta desactivada.
botella al principio
de la cinta
transportadora
LS_2 BOOL M1.1 Barrera e 1:la barrera fotoeléctrica 2
fotoeléctrica para esta activada.
detectar la e 0: la barrera fotoeléctrica 2
posicion de la esta desactivada.
botella en la
camara de
calefaccion
LS_3 BOOL M1.2 Barrera e 1:la barrera fotoeléctrica 3
fotoeléctrica para esta activada.
detectar la e 0: la barrera fotoeléctrica 3
posicion de la esta desactivada.
botella al final de
la cinta
transportadora
conveyor_drive_ON_ | BOOL MO0.3 Estado operativo e 1:la cinta transportadora se
OFF de la cinta pone en movimiento
transportadora ¢ 0:la cinta transportadora se
detiene
chamber_ON_OFF | BOOL MO0.4 Estado operativo |e 1:la cdmara de calefaccion se
de la camara de activa.
calefaccion e 0:la camara de calefaccion se
desactiva.
milk_pasteurized BOOL MO0.5 Estado del e 1:laleche se ha pasteurizado.
proceso de e 0:laleche todavia no se ha
pasteurizacion pasteurizado.
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Ejemplo avanzado

3.2 Ampliar el programa
3.2.2 Programar las condiciones para poner en marcha la cinta transportadora
3.2.2.1 Consultar el estado de la instalaciéon
Introduccién

Los siguientes pasos muestran cémo programar el estado de la instalacion como condicién
para poner en marcha la cinta transportadora. La primera condicion es que la cinta
transportadora so6lo se ponga en movimiento cuando la instalacion esté activada. Para
aplicar esta condicion, utilice un contacto normalmente abierto (Pagina 39) que se
interconectara con la variable "ON".

Requisitos

El pulsador de la primera parte del proyecto ya esta programado en el primer segmento del
bloque de organizacion "Main [OB1]".

Procedimiento

Para definir el estado de la instalacion como condicién para poner en marcha la cinta
transportadora, proceda del siguiente modo:

1. Abra el bloque de organizacion "Main [OB1]" en el editor de programas.

2. Inserte un contacto normalmente abierto en el segmento 2.
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3.2 Ampliar el programa

3. Haga doble clic en el comodin del operando encima del contacto normalmente abierto.

4. Interconecte el contacto normalmente abierto con la variable "ON".

Resultado
Se ha insertado un contacto normalmente abierto y se ha interconectado con la variable
IIONII‘

w  Segmento 2:

Carnentara

De este modo se ha programado la primera condicién para poner en marcha la cinta
transportadora. Cuando se activa la instalacion, la variable "ON" se pone al estado légico
"1", el contacto normalmente abierto se cierra y la corriente fluye por el circuito. En el
apartado siguiente se programan mas condiciones que se ejecutan en funcién del estado
I6gico de la variable "ON".
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3.2 Ampliar el programa

3.222 Consultar la posicion de la botella y el estado de la camara de calefaccién

Introduccion

Los siguientes pasos muestran cémo programar la posicion de la botella y el estado de la
camara de calefaccion como condicidén para poner en marcha la cinta transportadora.

El estado de la camara de calefaccion se consulta mediante la instruccion "Contacto
normalmente cerrado".

Contacto normalmente cerrado

Requisitos

Procedimiento

STEP 7 Basic V10.5

La figura siguiente muestra el simbolo del contacto normalmente cerrado en el programa:
<Operando>
o] ] |-

La activacion de un contacto normalmente cerrado depende del estado légico del operando
correspondiente. Si el estado légico del operando es "1", se abre el contacto y se interrumpe
el flujo de corriente hacia la barra de alimentacién derecha. En este caso, la salida de la
instruccion devuelve el estado légico "0".

Si el estado logico del operando es "0", se cierra el contacto normalmente cerrado. La
corriente fluye por el contacto normalmente cerrado hasta la barra de alimentacién derecha
y la salida de la instruccién adopta el estado légico "1".

® E| bloque de organizacion "Main [OB1]" est4 abierto.

® [l estado de la instalacion esta programado como primera condicion para poner en
marcha la cinta transportadora
(véase Consultar el estado de la instalacion (Pagina 99)).

Para programar la posicién de la botella y el estado de la cdmara de calefaccion como
condicién para poner en marcha la cinta transportadora, proceda del siguiente modo:

1. Inserte un segundo contacto normalmente abierto en el segmento 2.

2. Interconecte el contacto normalmente abierto con la variable "LS_1".
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3.2 Ampliar el programa

3. Inserte un contacto normalmente cerrado en el segmento 2.

4. Interconecte el contacto normalmente cerrado con la variable "chamber_ON_OFF".

Resultado

Se ha programado la posicion de la botella y el estado de la camara de calefaccion como
condicion para poner en marcha la cinta transportadora.

w  Segmento 2:
Comentaro
“chamber_OM_

171 33
wi Cid

(=]
=
L
_
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3.2 Ampliar el programa

3.2.23 Consultar el progreso de la pasteurizacién

Introduccién
Los pasos siguientes muestran cémo controlar la cinta transportadora en funcion del
progreso de la pasteurizacion. Cuando la leche de una botella ya esta pasteurizada, la cinta
transportadora se pone en movimiento y la botella se transporta hasta el final de la cinta. La
informacion sobre el progreso de la pasteurizaciéon se guarda en la variable
"milk_pasteurized" y se consulta mediante un contacto normalmente abierto.

Requisitos

® El bloque de organizacién "Main [OB1]" esta abierto.

® Las condiciones descritas en los apartados "Consultar el estado de la instalacion
(Pagina 99)" y "Consultar la posicion de la botella y el estado de la camara de
calefaccion (Pagina 101)" ya estan programadas.

Procedimiento

Para controlar la cinta transportadora en funcion del progreso de la pasteurizacion, proceda
del siguiente modo:

1. Inserte una rama en el circuito entre el primer y el segundo contacto normalmente
abierto.
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3.2 Ampliar el programa

2. Inserte un contacto normalmente abierto en la rama abierta.

3. Interconecte el contacto normalmente abierto con la variable "milk_pasteurized".

4. Cierre la rama abierta.
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3.2 Ampliar el programa

Resultado

Se ha programado el progreso de la pasteurizacion como condicién adicional para poner en
marcha la cinta transportadora.

w  Segmento 2:

Cormentaria

“chamber_ON_

"ON" “La_1" OFF"
¥ ¥ A »
"milk_
pasteurzed”
11

3.224 Controlar la cinta transportadora

Introduccién

Los pasos siguientes muestran como poner en movimiento la cinta transportadora en
funcién de las condiciones programadas. Para controlar la cinta transportadora utilice la
instruccion "Flipflop de activaciéon/desactivacion”.

Flipflop de activacién/desactivacion
La figura siguiente muestra el cuadro de la instruccion "Flipflop de activacion/desactivacion":

<Operando>
SR

—1S
—]R1 QfF—

Esta instruccion permite activar o desactivar el bit de un operando dado en funcién del
estado légico de las entradas S y R1 de la instruccion:

® Si el estado logico de la entrada S es "1" y el de la entrada R1 es "0", el operando
indicado se pone a "1".

e Si el estado logico de la entrada S es "0" y el de la entrada R1 es "1", el operando
indicado se pone a "0", ya que la entrada R1 tiene una prioridad mayor que la entrada S.

e Si el estado logico de las entradas S y R1 es "1", el estado l6gico del operando indicado
se pone a "0".

Requisitos
® E| bloque de organizacion "Main [OB1]" esta abierto.

® Las condiciones descritas en los apartados "Consultar el estado de la instalacion
(Pagina 99)", "Consultar la posicién de la botella y el estado de la camara de calefaccién
(Pagina 101)" y "Consultar el progreso de la pasteurizacion (Pagina 103)" ya estan
programadas.
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3.2 Ampliar el programa

Procedimiento
Para programar el control de la cinta transportadora, proceda del siguiente modo:

1. Inserte la instruccion "Flipflop de activacion/desactivacion” (SR) al final del segundo
segmento.

2. Haga doble clic en el comodin del operando encima de la instruccion.

3. Interconecte la instruccién con la variable "conveyor_drive_ ON_OFF".

4. Guarde el proyecto pulsando el botén "Guardar proyecto” de la barra de herramientas.

STEP 7 Basic V10.5
106 Getting Started (primeros pasos), 12/2009, A5E02714428-01
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3.2 Ampliar el programa

Resultado
Se han programado las condiciones para poner en marcha la cinta transportadora.
w  Segmento 2:
Cormentara
“ronveyor_dive_
“thamber_0ON ON_OFF”
“ON" “La_1" OFF" SR
1 ¥ A 5 0—
L.o=FR1
“milk_
pasteurzed”
La cinta transportadora se pone en movimiento cuando el estado légico de la variable "ON"
es "1"y se cumple como minimo una de las condiciones siguientes:
® | a barrera fotoeléctrica (LS1) detecta una botella al principio de la cinta transportadora y
la cdmara de calefaccion estd desactivada. En este caso, la variable "LS_1" devuelve el
estado légico "1" y la variable "chamber_ON_OFF" el estado légico "0".
® | a botella de leche se ha pasteurizado. En este caso, la variable "milk_pasteurized"
devuelve el estado légico "1". La botella se transporta hasta el final de la cinta.
Cuando la cinta transportadora se pone en movimiento, la variable
"conveyor_drive_ON_OFF" devuelve el estado légico "1".
En el apartado siguiente se programan las condiciones para detener la cinta transportadora.
3.23 Programar las condiciones para detener la cinta transportadora
Introduccién

STEP 7 Basic V10.5

Los pasos siguientes muestran cémo programar las condiciones para detener la cinta
transportadora. Dichas condiciones se definen en la entrada R1 de la instruccion "Flipflop de
activacion/desactivacion”, que se ha insertado en el bloque de organizacion "Main [OB1]" en
el ultimo apartado.

Las condiciones para detener la cinta transportadora se programan mediante las
instrucciones siguientes:

® (Contacto normalmente abierto
® (Contacto normalmente cerrado

e Flipflop de activacidon/desactivacion
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3.2 Ampliar el programa

Requisitos

® E| pulsador de la primera parte del proyecto ya esta programado en el primer segmento
del bloque de organizacién "Main [OB1]".

® | as condiciones para poner en marcha la cinta transportadora ya estan programadas en
el bloque de organizacién "Main [OB1]".
Consulte también: "Programar las condiciones para poner en marcha la cinta
transportadora (Pagina 99)"

Procedimiento

Para programar las condiciones para detener la cinta transportadora, proceda del siguiente
modo:

1. Abra el segmento 2 del bloque de organizacion "Main [OB1]".

2. Inserte tres circuitos nuevos.

3. Inserte un contacto normalmente abierto en el primer circuito nuevo e interconéctelo con
la variable "OFF".

Mediante la interconexion de la variable "OFF" se define la condicidn de que la cinta
transportadora se detenga al desactivar la instalacion.
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3.2 Ampliar el programa

4. Inserte un contacto normalmente abierto en el segundo circuito nuevo e interconéctelo
con la variable "LS_2".

5. Inserte un contacto normalmente cerrado al final del segundo circuito e interconéctelo
con la variable "milk_pasteurized".

Mediante la interconexion de las variables "LS_2" y "milk_pasteurized" se define la
condicién de que la cinta transportadora se detenga cuando una botella llegue a la
camara de calefaccion y la leche todavia no esté pasteurizada.

6. Inserte un contacto normalmente abierto en el tercer circuito nuevo e interconéctelo con
la variable "LS_3".

Mediante la interconexion de la variable "LS_3" se define la condicién de que la cinta
transportadora se detenga cuando una botella llegue al final de la cinta transportadora.

7. Enlace los contactos normalmente abiertos que ha insertado en un circuito paralelo.
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3.2 Ampliar el programa

8. Enlace el circuito paralelo con la entrada R1 de la instruccion "Flipflop de
activacion/desactivacion".

STEP 7 Basic V10.5
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Ejemplo avanzado
3.2 Ampliar el programa

Resultado

Se ha programado el control del accionamiento de la cinta transportadora. En funcion de la
posicion que tenga la botella de leche sobre la cinta transportadora, ésta se accionara o se
detendra. La posicion de las botellas de leche se detecta con las barreras fotoeléctricas
IILS_1 ll’ IILS_2|I y IILS_SII-

w  Segmento 2:

Carmentaris

"conveyor_drive_

“chamber ON_ ON_OFF”
“ON" “LS_1" OFF" ]
i | i | i/t 5 e
“milk_
pasteurzed”
11
LI |
"OFF"
| | R1
“milk_

"Ls_2" pasteurzed”
11 1/1
LI} LA

La cinta transportadora se detiene cuando el estado légico de la variable "OFF" es "1" o se
cumple una de las condiciones siguientes:

® |a botella ha sido detectada por la barrera fotoeléctrica (LS2) en la camara de
calefaccion y la leche todavia no esta pasteurizada. En este caso, la variable "LS_2"
devuelve el estado légico "1" y la variable "milk_pasteurized" el estado l6gico "0".

® | a botella ha sido detectada por la barrera fotoeléctrica (LS3) al final de la cinta
transportadora. En este caso, la variable "LS_3" devuelve el estado légico "1".

Cuando la cinta transportadora se detiene, la variable "conveyor_drive_ON_OFF" devuelve
el estado logico "0".

En el apartado siguiente se programan la conexion y desconexion de la camara de
calefaccion.
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3.2 Ampliar el programa

3.24 Programar el control de la calefaccion

Introduccion

Requisitos

Procedimiento

112

Los pasos siguientes muestran cémo programar el control del proceso de calefaccion. El
proceso de calefaccion se controla conectando y desconectando la camara de calefaccion.
En el proyecto de ejemplo y para simplificar, se parte de la base de que la temperatura de
75°C ya se ha alcanzado al conectar la camara de calefaccion.

El control de la camara de calefaccion se programa en el tercer segmento del bloque de
organizacion "Main [OB1]" mediante las instrucciones siguientes:

Contacto normalmente abierto

Flipflop de activacion/desactivacion

El bloque de organizacién "Main [OB1]" esta abierto.

Los segmentos 1y 2 del bloque de organizacion "Main [OB1]" estan programados.

Para programar el control del proceso de calefaccién, proceda del siguiente modo:

1.

Abra el tercer segmento del bloque de organizacion "Main [OB1]".

2. Inserte un contacto normalmente abierto.
3.
4

. Inserte la instruccion "Flipflop de activacién/desactivacion”.

Interconecte el contacto normalmente abierto con la variable "LS_2".
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STEP 7 Basic V10.5

3.2 Ampliar el programa

5. Haga clic en el comodin del operando encima de la instruccién "Flipflop de

activacion/desactivacion" e interconéctelo con la variable "chamber_ON_OFF".

Cuando la barrera fotoeléctrica (LS2) detecta una botella, la variable "LS_2" devuelve el
estado légico "1" en la entrada de la instruccién "Flipflop de activacidén/desactivacion”. De
este modo se activa la variable chamber_ON_OFF y se conecta la camara de
calefaccion.

. Programe las condiciones siguientes para desconectar la camara de calefaccion en la

entrada R1 de la instruccion:

w  Segmento 3:
Cornentars
“chamber_ON_

OFF”
SR

] | =3

“milk_
pasteurzed”
11
LI |

La variable "chamber_ON_OFF" se desactiva y la calefaccion se desconecta si se
cumple una de las condiciones siguientes:

— Lainstalacion se ha desactivado. En este caso, la variable "OFF" devuelve el estado
l6gico "1".

— La leche se ha pasteurizado. En este caso, la variable "milk_pasteurized" devuelve el
estado légico "1".
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3.2 Ampliar el programa

Resultado

Se ha programado el control del proceso de calefaccion.

w  Segmento 3:

Carnentara

"chamber_0OMN_
OFF”

"Ls_2" SR
—— ——5 0

"OFF”
| | R1

"milk_
pasteurzed”

La camara de calefaccion se conecta cuando la barrera fotoeléctrica "LS2" detecta una
botella de leche. Una vez transcurrido el tiempo de calefaccion predefinido y cuando la leche
ya esta pasteurizada, la camara de calefaccion se desconecta y la botella se transporta
hasta el final de la cinta.

En el apartado siguiente se programan los ajustes del tiempo de calefaccion.

3.25 Programar el tiempo de calefaccién

Introduccion

Los pasos siguientes muestran como programar la duracion del proceso de calefaccion.
Para pasteurizar la leche, las botellas se calientan en la camara de calefaccion durante 40
segundos. El ajuste del tiempo de calefaccidon se programa en el cuarto segmento del
bloque de organizacion "Main [OB1]" mediante las instrucciones siguientes:

e (Contacto normalmente abierto
® Retardo a la conexion

® Bobina de relé, salida
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3.2 Ampliar el programa

Retardo a la conexion

La figura siguiente muestra el cuadro de la instruccion "Retardo a la conexion™:

TON
DT

—IN Q—

—{PT  ET|—

Esta instruccion permite poner un operando dado al estado légico "1" con un tiempo de
retardo. La instruccién se ejecuta cuando el estado l6gico de la entrada IN de la instruccion
cambia de "0" a "1" (flanco ascendente). El tiempo de retardo (PT) comienza a transcurrir
cuando se inicia la instruccion. Una vez transcurrido el tiempo, la salida Q devuelve el
estado logico "1".

Bobina de relé, salida

Requisitos

Procedimiento

STEP 7 Basic V10.5

La figura siguiente muestra el simbolo de la instruccion "Bobina de relé, salida" en el
programa:

<Operando>

___( )___

La instruccion "Bobina de relé, salida" permite activar el bit de un operando dado. Si el
resultado I6gico (RLO) de la entrada de la bobina es "1", el operando indicado adopta el
estado légico "1". Si el estado l6gico de la entrada de la bobina es "0", el bit del operando
indicado se pone a "0".

® El bloque de organizacién "Main [OB1]" esta abierto.

® |os segmentos de 1 a 3 del bloque de organizacién "Main [OB1]" estan programados.

Para programar la duracién del proceso de calefaccién, proceda del siguiente modo:
1. Abra el cuarto segmento del bloque de organizacién "Main [OB1]".
2. Inserte un contacto normalmente abierto.

3. Interconecte el contacto normalmente abierto con la variable "LS_2".
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3.2 Ampliar el programa

4. Inserte la instruccion "Retardo a la conexion™" (TON).

Se abre el dialogo "Opciones de llamada" para crear un bloque de datos.

5. Cree el bloque de datos "IEC_Timer_0".

El bloque de datos "IEC_Timer_0" se crea en la carpeta "Bloques de programacion” y se
asigna a la instruccion "Retardo a la conexion”. En este bloque de datos se guardan los
datos de la instruccioén de tiempo insertada.
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3.2 Ampliar el programa

6. Introduzca un tiempo de calefaccion de 40 segundos en la entrada PT de la instruccion
de tiempo.

Cuando la barrera fotoeléctrica detecta una botella en la camara de calefaccién, el
estado légico de la variable "LS_2" cambia de "0" a "1". Se inicia el tiempo indicado en la
entrada PT de la instruccién de tiempo.

7. Inserte la instruccion "Bobina de relé, salida" al final del circuito.

8. Interconecte la instruccion "Bobina de relé, salida" con la variable "milk_pasteurized".

La variable "milk_pasteurized" se pone al estado l6gico "1" una vez transcurrido el tiempo
indicado en la entrada PT.

STEP 7 Basic V10.5
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3.2 Ampliar el programa

Resultado

Se ha programado el tiempo del proceso de pasteurizacion.

w Segmento 4:

Comentans

"IEC_Timer_0"
TOM "milk_
"L5_2" Time pasteurzed”
IN Q {}
T#40s - FT ET

Cuando una botella de leche activa la barrera fotoeléctrica "LS_2", la camara de calefaccion
se conecta y se inicia el tiempo de pasteurizacion. Una vez transcurrido el tiempo, la
variable "milk_pasteurized" se pone al estado légico "1". Con ello se acciona la cinta
transportadora y la botella de leche se transporta hasta el final de la cinta.

En el apartado siguiente se programa un LED de estado que sirve para indicar el estado
operativo de la camara de calefaccion.

3.2.6 Programar el LED de estado

Introduccion

Requisitos

118

Los pasos siguientes muestran cémo programar un LED de estado. El LED de estado indica
los estados operativos de la camara de calefaccion. Cuando la camara de calefaccion esta
en marcha, la variable "LED" se pone al estado légico "1" y se activa el indicador en el panel
de operador. Cuando la camara de calefaccién esta desconectada, la variable "LED"
devuelve el estado lagico "0" y se desactiva el indicador en el panel de operador. El
indicador del panel de operador se programa en el apartado siguiente.

ElI LED de estado se programa en el quinto segmento del bloque de organizacion
"Main [OB1]" mediante las instrucciones siguientes:

e Contacto normalmente abierto

Bobina de relé, salida

El bloque de organizacion "Main [OB1]" esta abierto.

® |os segmentos de 1 a 4 del bloque de organizacién "Main [OB1]" estan programados.
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3.2 Ampliar el programa

Procedimiento

Para programar el LED de estado con el fin de sefalizar los estados operativos de la
camara de calefaccion, proceda del siguiente modo:

1. Inserte un contacto normalmente abierto en el quinto segmento del bloque de
organizacién "Main [OB1]".

2. Interconecte el contacto normalmente abierto con la variable "chamber_ON_OFF".

3. Inserte la instruccién "Bobina de relé, salida" al final del circuito.

4. Introduzca el nombre "LED" en el comodin del operando de la instrucciéon "Bobina de
relé, salida" y confirme la entrada con la tecla Intro.

5. Abra el editor de hardware y redes.

Nota
Segmento incompleto

En el segmento 5, se muestra el simbolo de una cruz blanca dentro de un circulo rojo. El
simbolo indica que la interconexidn o la definicion de variables de este segmento todavia

no esta concluida.
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3.2 Ampliar el programa

6. Cambie a la vista de dispositivos.

7. Aumente la vista de dispositivos de modo que se vean bien las entradas y salidas del
controlador.

8. Desacople la ventana del editor de hardware y redes y posicionela junto al editor de
programas.

9. Cambie al quinto segmento del bloque de organizacion "Main [OB1]".
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3.2 Ampliar el programa

10.Enlace la variable "LED" con la salida "Q 0.0" del controlador.

La variable "LED" se define y se visualiza en la salida "Q 0.0" del controlador. Las
variables previamente definidas en la tabla de variables PLC aparecen en las entradas
del controlador.

Nota
Definir variables

Es completamente indiferente si las variables se definen en las entradas y salidas de la
vista de dispositivos, de la tabla de variables PLC o de los segmentos. Las variables ya
definidas también aparecen en la vista de dispositivos.

11.Guarde el proyecto pulsando el botén "Guardar proyecto” de la barra de herramientas.

Resultado

Se ha programado un LED de estado para indicar los estados operativos de la camara de
calefaccion.

w  Segmento 5:

Cornentars

“chamber_ON_
OFF" “LED"
11 1}
LI |

Cuando la camara de calefaccion se pone en marcha, la variable "chamber_ON_OFF"
devuelve el estado légico "1". Mediante la instruccion "Bobina de relé, salida”, la variable
"LED" se pone al estado légico "1". Mientras la camara de calefaccién esta conectada, la
variable "LED" devuelve el estado légico "1". Si la cdmara de calefaccion se desconecta, el
valor de las variables "chamber_ON_OFF" y "LED" pasa a "0".

En los apartados siguientes se prueba el programa creado visualizando el estado del
programa.
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3.3 Probar el programa ampliado visualizando el estado del programa

3.3 Probar el programa ampliado visualizando el estado del programa

Introduccion

Los pasos siguientes muestran cémo probar el programa creado visualizando el estado del
programa.

Requisitos
® El controlador esta configurado.

® | as entradas y salidas del controlador no tienen tensién, ya que los valores forzados en
modo online son sobrescritos por el médulo.

® El bloque de organizacion "Main [OB1]" esta abierto en el editor de programas.

Procedimiento

Para probar el programa creado visualizando el estado del programa, proceda del siguiente
modo:

1. Cargue el programa en el controlador y active la conexién online. Encontrara mas
informacion en el apartado "Cargar el programa en el sistema de desting (Pagina 50)".

2. Haga clic en el botdn "Activar/desactivar observacion" de la barra de herramientas del
editor de programas.
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3.3 Probar el programa ampliado visualizando el estado del programa

3. Fuerce la variable "ON_OFF_Switch" a "1" en el segmento 1.

La variable "ON_OFF_Switch" adopta el estado légico "1". La corriente fluye por el
contacto normalmente abierto hasta las bobinas del final del segmento. La variable "ON"
se activa y, con ello, se conecta la instalacion de ejemplo. La variable "OFF" permanece
desactivada a "0" y no tiene mas repercusiones.

w  Segmento 1:

Carnentara

"OM_OFF_Switch” "OMT

"OFF”

oL
L]
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3.3 Probar el programa ampliado visualizando el estado del programa

4. Fuerce la variable "LS_1" a "1" en el segmento 2.

La variable "LS_1" adopta el estado légico "1". De este modo se simula que la barrera
fotoeléctrica "LS1" detecta una botella al principio de la cinta transportadora. La variable
"chamber_ON_OFF" devuelve el estado logico "0", ya que en la simulacién la camara de
calefaccion esta desconectada.

La corriente fluye por los contactos del circuito principal, con lo que resulta el estado
I6gico "1" en la entrada S de la instruccidn "Flipflop de activacién/desactivacion”. Con
ello, la variable "conveyor_drive_ ON_OFF" adopta el estado logico "1" y se acciona la
cinta transportadora.

w  Segmento 2:

Comentaro

"conveyor_drive_

“chamber_OM_ ON_OFF”
“ON" “L5_1" OFF" SR
El 0
“milk_
pasteurzed”
T
"OFF"
e - - p—-1
“milk_
L5 2" pasteurzed” 1
T L
“Ls_3" H
e

5. Fuerce la variable "LS_1" a "0" en el segmento 2.
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3.3 Probar el programa ampliado visualizando el estado del programa

La variable "LS_1" se pone al estado ldgico "0". Con ello se simula que la barrera
fotoeléctrica "LS1" se desactiva.

6. Fuerce la variable "LS_2" a "1" en el segmento 2.
En el segmento 2:

La variable "LS_2" adopta el estado légico "1". Con ello se simula que la botella se ha
transportado hasta la camara de calefaccion y se ha activado la barrera fotoeléctrica
"LSZ"_

El flujo de corriente se desvia a la entrada R1 de la instruccion "Flipflop de
activacion/desactivacion”. La variable "conveyor_drive_ON_OFF" se desactiva y se
detiene la cinta transportadora.

w  Segmento 2:

Cormentaria

"conveyor_drive_

“chamber_ON_ ___DEI:E EF_"__
"ON" “Ls_1" OFF” SR 1
e At--—fs L 4
i} :
“milk_ ! 4
pasteurzed” 1 :
T i i
! i
1
"OFF" 1
1
T e E— AL |
“milk_
"L§_2" pasteurzed”

En el segmento 3:

La corriente fluye por el contacto del circuito principal hasta la entrada S de la instruccion
"Flipflop de activacién/desactivacion”. La variable "chamber_ON_OFF" se pone entonces
al estado logico "1", por lo que se conecta la camara de calefaccion.

w  Segmento 3:

Cornentare

"chamber_ON_
OFF"
“Ls_2" SR
El 0
“OFF"
i

1
1

1

“milk_ :
pasteurzed” 1

b
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3.3 Probar el programa ampliado visualizando el estado del programa

En el segmento 5:

En cuanto la cdmara de calefaccion se pone en marcha (segmento 3), la variable "LED"
se pone al estado légico "1" y se activa el LED de estado.
w  Segmento 5:

Camentaris

"chamber_0OM_
OFF" "LED"

En el segmento 4:

A la entrada IN de la instruccién de tiempo "Retardo a la conexién" se detecta un flanco
ascendente y se inicia el tiempo de pasteurizacion.
w  Segmento 4:

Cormentario

TET15640M5

"|EC_Timer_0"
T "milk_
"Ls_2" : Time : pasteurzed”
1IN QOf---- - - s S e
! ET}
Ti#40s A PT ]

Una vez transcurrido el tiempo, la leche esta pasteurizada y la variable
"milk_pasteurized" se pone al estado l6gico "1".

w  Segmento 4:

Cormentario

T#405

“IEC_Timer_0"
TON "milk_
“L5_2" Time pasteurzed"
IN 0
ET
Ta#40s - PT

En el segmento 3:

Al activar la variable "milk_pasteurized" se desconecta la camara de calefaccion:

w  Segmento 3:

Cormentario

“thamber_ON_
OFF"

"Ls_2" f____S-R_____:
15 QL-—- - - - -

| i

! i

"OFF" : 1

1

e L

“milk_
pasteurzed”
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STEP 7 Basic V10.5

3.3 Probar el programa ampliado visualizando el estado del programa

En el segmento 5:

Cuando se desconecta la camara de calefaccion se desactiva el LED de estado.

w  Segmento 5:

Cornentare

“chamber ON_
OFF" "LED"

X - - - - - { e

En el segmento 2:

La cinta transportadora se pone otra vez en movimiento.

w  Segmento 2Z:

Cormentaria

"conveyor_drive_

“chamber_OMN_ ON_OFF”
"ON" "L5_1" OFF" SR
R L 5 Q
“milk_
pasteurzed”
"OFF"
b h-— e ---1R1
1
1
1
“milk_ !
"Ls_z" pasteurized” :
-1
1
1
"L5_3" !
e

Fuerce la variable "LS_2" a "0" en el segmento 2.

La variable "LS_2" se pone al estado logico "0". Con ello se simula que la botella ha
salido de la camara de calefaccion.
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3.3 Probar el programa ampliado visualizando el estado del programa

8. Fuerce la variable "LS_3" a "1" en el segmento 2.

La variable "LS_3" adopta el estado légico "1". Con ello se simula que la botella se ha
transportado hasta el final de la cinta transportadora y ha sido detectada por la barrera
fotoeléctrica "LS3".

La variable "conveyor_drive_ON_OFF" se pone al estado légico "0" y la cinta
transportadora se detiene.
w  Segmento Z:

Carmentario

"conveyor_drive_

“chamber_ON_ __DL“:EEF_"__
"OnN" "Ls_1" OFF” r SR ]
fhom— e F--—1is ] 4
h
1]
“milk_ i
pasteurized” ::
O J:
! i
1 1
1
"OFF" :
e e
“milk_
"Ls_z" pasteurized”
L
"Ls_3

9. Deshaga la conexion online.

Resultado
Se ha probado el programa y los distintos procesos que se ejecutan en él.

En el apartado siguiente se amplia la imagen HMI con otros objetos gréaficos. De este modo
se visualizan los procesos del programa ampliado.
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3.4 Ampliar la imagen HM/

3.4 Ampliar la imagen HMI

3.4.1 Objeto grafico "Camara de calefaccion”

Introduccién

Los pasos siguientes muestran como ampliar la imagen HMI con la representacion grafica
de una camara de calefaccion. Para representar la camara de calefaccion se utilizan objetos
graficos estaticos y sencillos.

Requisitos

e |aimagen HMI del capitulo "Ejemplo simple" ya esta creada o bien se ha cargado el
proyecto "Simple Example (Pagina [18)".

® | aimagen HMI creada en "Panel_Bottlestation" esta abierta.

Procedimiento

Para ampliar la imagen HMI con la representacion de una camara de calefaccion, proceda
del siguiente modo:

1. Dibuje un rectdngulo encima de la cinta transportadora, en el centro de la imagen.
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3.4 Ampliar la imagen HM/

2. Dibuje una linea vertical a izquierda y derecha del rectangulo.

3. Cree dos campos de texto "Camara de calefaccion" y "Camara de calefaccion ON".

4. En la ventana de inspeccion, adapte el formato del texto en "General" y "Apariencia".

Resultado

La imagen HMI se ha ampliado con los elementos de imagen estaticos de la camara de
calefaccion.
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3.4 Ampliar la imagen HM/

3.4.2 Objeto grafico "Camara de calefaccién LED"

Introducciéon

Los pasos siguientes muestran cémo ampliar la imagen HMI con la representacién grafica
de un LED y a animarlo con la variable PLC "LED".

Requisitos
® El programa esta creado.

® | aimagen HMI esta abierta.

Procedimiento
Para crear y animar el LED de la camara de calefaccién, proceda del siguiente modo:

1. Inserte un circulo de color naranja que represente el LED de la camara de calefaccién
dentro del rectangulo, centrado encima del campo de texto "Camara de calefacciéon ON".
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Ejemplo avanzado

3.4 Ampliar la imagen HM/

2. Cree una animacién nueva para el LED de la camara de calefaccion.

3. Enlace la animacion con la variable "LED".
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3.4 Ampliar la imagen HM/

4. Active "Parpadeo” para el rango de valores "1" de la variable.

Resultado
Se ha ampliado la imagen HMI con un LED. Cuando la variable "LED" adopte el valor "1", la
activacion de la camara de calefaccion se sefializara en la imagen HMI mediante el
parpadeo del LED creado.
En el apartado siguiente se amplia la imagen HMI con la representacion grafica de las
barreras fotoeléctricas.

34.3 Objetos graficos "Barreras fotoeléctricas"

Introduccién
Los pasos siguientes muestran cémo ampliar la imagen HMI con las barreras fotoeléctricas
"LS1", "LS2" y "LS3". Para representar las barreras fotoeléctricas se utiliza el objeto basico
"Circulo". Las barreras fotoeléctricas que se han creado se enlazan con las variables del
programa y se anima su representacion.

Requisitos

® El programa de control esta creado.

® | aimagen HMI esta abierta.
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3.4 Ampliar la imagen HM/

Procedimiento

Para insertar la representacion de las barreras fotoeléctricas en la imagen HMI, proceda del
siguiente modo:

1. Inserte un objeto de circulo para representar una barrera fotoeléctrica con color de fondo
amarillo y un ancho de borde "2".

2. Cree una animacion "Apariencia" para la barrera fotoeléctrica.
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3.4 Ampliar la imagen HM/

3. Active la funcion "Parpadeo” para el rango de variable "1" sin definir previamente una
variable.

4. Cree dos barreras fotoeléctricas mas utilizando la funcion de copiar y pegar.

5. Posicione las barreras fotoeléctricas en el centro de la camara de calefaccion y al final de
la cinta transportadora.
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3.4 Ampliar la imagen HM/

6. Seleccione las tres barreras fotoeléctricas manteniendo pulsada la tecla de mayusculas y
alineelas.

7. Rotule las barreras fotoeléctricas con "LS1", "LS2" y "LS3".
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3.4 Ampliar la imagen HM/

8. Enlace la animacion de apariencia de la primera barrera fotoeléctrica con la variable PLC
"LS_1"_

9. Enlace la animacién de apariencia de la segunda y tercera barrera fotoeléctrica con las
variables PLC "LS_2"y "LS_3", respectivamente.

10.Guarde el proyecto pulsando el botén "Guardar proyecto” de la barra de herramientas.

Resultado

Se ha ampliado la imagen HMI con las barreras fotoeléctricas "LS1", "LS2" y "LS3". Todas
las barreras se han enlazado con variables y se han animado.

En el apartado siguiente se simula la imagen para probar el comportamiento de los objetos
dinamicos.
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3.5 Simular la imagen HMI

Introduccion

Los pasos siguientes muestran como probar la imagen HMI creada con el Runtime
Simulator. EI Runtime Simulator permite simular la activacién de la entrada del controlador
para la barrera fotoeléctrica "LS1". Encontrara mas informacion sobre el simulador de
runtime en el apartado "Simular el runtime (Pagina 91)".

Procedimiento
Para iniciar la simulacién de la imagen HMI creada, proceda del siguiente modo:

1. Inicie la simulacion de runtime desde la barra de menus. La ventana del panel de
operador tiene que estar activa. Si el menu esta inactivo, haga clic primero en un area
libre de la imagen HMI.

2. Ponga el valor de la variable "LS_1" a "1". Aplique el valor ajustado pulsando la tecla
Intro.

3. Cambie a la ventana "RT Simulator".
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3.5 Simular la imagen HM/

Resultado

El valor de la variable PLC "LS_1" se simula. La barrera fotoeléctrica "LS1" parpadea.

Asignando valores a la columna "Fijar valor" se simulan los valores de todas las variables
PLC utilizadas. Todas las variables PLC son valores booleanos, es decir, solo pueden
adoptar el valor "0" 6 "1".

Nota
Variables en el Runtime Simulator
En la seleccion de variables del Runtime Simulator se muestran las variables HMI. Las

variables PLC que no estan enlazadas ni con eventos ni con animaciones de la imagen HMI,
no aparecen en la seleccién de la columna "Variable".

Probarla en el panel de operador

Como alternativa, también es posible probar la imagen HMI en un panel de operador.
Encontrara mas informacion al respecto en el apartado Cargar la imagen HMI en el panel de
operador (Pagina 88).
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Ejemplo "Regulacion PID"

4.1 Introduccion

Cargar un proyecto

Introducciéon

Si se ha saltado los capitulos anteriores, puede cargar el proyecto tal y como esta al final del
ultimo capitulo (véase "Cargar proyectos (Pagina 18)"). El estado al final del capitulo se
encuentra en el archivo "Extended_Example.ZIP".

Una regulacién es necesaria siempre que una magnitud fisica determinada, como la
temperatura, presion o velocidad, deba tener un valor determinado en el proceso y dicho
valor pueda cambiar debido a condiciones externas imprevisibles.

Definicion del regulador PID

Un regulador PID esta formado por un elemento proporcional, uno integral y uno diferencial.
Registra continuamente el valor real medido de la magnitud regulada dentro de un lazo de
regulacién y lo compara con la consigna deseada. A partir del error resultante, el regulador
PID calcula una magnitud manipulada que aproxima la magnitud regulada a la consigna con
la mayor rapidez y estabilidad posibles.

Definicién de lazo de regulacion

STEP 7 Basic V10.5

Un lazo de regulacion se compone de un proceso regulado, el regulador, el elemento de
medicidn (sensor) y un elemento de control final:

® En este ejemplo se utiliza como regulador la regulacion PID SIMATIC S7-1200.

® En este ejemplo, el elemento de medicidon es un sensor que mide la temperatura en el
interior de la cadmara de calefaccion.

® El elemento de control final es el elemento calefactor que es activado directamente por el
controlador.

El esquema eléctrico siguiente muestra un lazo de regulacién tipico:

|
——»(O—»| Regulador K »| Proceso regulado G | y
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4.1 Infroduccion

La consigna (w) esta predefinida. En el ejemplo siguiente, la consigna es la temperatura
deseada de 75°C dentro de la camara de calefaccion. A partir de la consigna (w) y el valor
real ()) se calcula el error de regulacion (e). El regulador (K) convierte el error de regulacion
en un valor manipulado (). El valor manipulado modifica el valor real ()) a través del
proceso regulado (G). En este ejemplo, el proceso regulado (G) equivale a la adaptacion de
temperatura en la camara de calefaccion, p. ej. aumentando o reduciendo el suministro de
energia.

Ademas del proceso regulado (G), el valor real () también puede verse modificado por
magnitudes perturbadoras (d). En este ejemplo, una magnitud perturbadora puede ser un
cambio de temperatura no deseado en la camara de calefaccion, provocado por ejemplo por
un cambio de la temperatura exterior.

Utilizacién del regulador PID

En el proyecto de ejemplo, el regulador PID se utiliza para alcanzar lo antes posible la
temperatura deseada de 75°C y mantener la consigna lo mas constante posible.

En este ejemplo puede producirse un rebase de la consigna porque el elemento calefactor
sigue irradiando calor una vez desconectado. Este efecto se denomina sobreoscilacion y
aparece cuando entre la regulacioén y la medicién del valor real se produce un retardo.

La figura siguiente muestra la posible evolucion de la curva de temperatura después de
conectar la instalacion por primera vez:

c Temperatura
100 necesaria
/(consigna)
B ——— A — — — — - — — o ———
50
Temperatura en la
25 camara de calefaccién
(valor real)
0
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4.1 Infroduccion

Pasos a seguir
La figura siguiente muestra un sindptico de los objetos que se crearan a continuacion:

'Bquue de organizaciéon [OB200] g Objeto tecnologico

En el OB de alarma ciclica se llama el FB del El objeto tecnoldgico PID pone a disposicion un
regulador PID y el FB del programa de simulacion. regulador PID con autoajuste de optimizacion.
i FB PROC_C E Configuracion
El bloqgue PROC_C simula los valores La configuracién contiene los valores y
de entrada del regulador. parametros para utilizar el objeto
tecnologico.
:ﬂ' FB PID_Compact ] ﬁ Puesta en marcha
Mediante el FB PID_Compact se integra . Desde la ventana de puesta en marcha
el objeto tecnoldgico en el programa de se optimizan los parametros del
usuario. regulador y se observa la regulacion.

Para crear los objetos hay que llevar a cabo los pasos siguientes:

e Cree un segundo bloque de organizacién [OB200] en el que se llamaran los bloques del
regulador PID.

® Cree el objeto tecnolégico "PID_Compact".

® Cargue el bloque de simulacion "PROC_C" en el bloque de organizacion [OB200].
Gracias al uso del bloque de simulacién, no se requiere otro hardware que el controlador.

e Configure el objeto tecnolégico "PID_Compact":
— Seleccione el tipo de regulacion.
— Defina una consigna para la regulacién.

— Interconecte el valor real y el valor manipulado del objeto tecnolégico "PID_Compact"
con el bloque de simulacién "PROC_C".

® (Cargue el programa de usuario y optimice el regulador en la ventana de puesta en
servicio del objeto tecnoldgico.
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4.2 Crear un blogue de organizacion para el regulador PID

4.2 Crear un bloque de organizacién para el regulador PID

Introduccion

Los bloques para el regulador PID se crean en un bloque de organizacién nuevo. Como
nuevo bloque de organizacion se utiliza un bloque de organizacién de alarma ciclica que se
crea a continuacion.

Los bloques de organizacion de alarma ciclica sirven para iniciar programas en intervalos
periddicos, independientemente de la ejecucion ciclica del programa. La ejecucion ciclica
del programa es interrumpida por el OB de alarma ciclica y continia después de éste.

La figura siguiente muestra la ejecucién del programa con un OB de alarma ciclica:

Sistema operativo PLC
4 . N/ \Z
1 - 3
Main 100ms 2
= [OB1] o)
9 i PID_Compact 8
< g S TEETEES - (DB) 4 Is)
S PID_Compact Q
o (FB) @g e
© i 5
2 ~--@-11 g
Main g
©® |8 ®=2
[e
5 oy
N
- AN =
2
©O) El programa se inicia con Main [OB1].
® Cada 100 ms se dispara una alarma ciclica que interrumpe el programa en un punto
cualquiera (p. ej. durante Main [OB1]) y ejecuta el programa del OB de alarma ciclica.
El programa esta formado aqui por el bloque de funciéon PID_Compact.
® PID_Compact se ejecuta y los valores se escriben en el bloque de datos PID_Compact (DB).
O] Una vez procesado el OB de alarma ciclica, Main [OB1] continda en el punto en el que se
interrumpid. Los valores se conservan.
® Main [OB1] finaliza.
® El ciclo del programa vuelve a empezar.

En el proyecto de ejemplo se utiliza el OB de alarma ciclica para llamar el objeto tecnolédgico
"PID_Compact". El objeto tecnoldgico "PID_Compact" es la imagen del regulador PID en el
software. Este objeto tecnologico permite configurar un regulador PID, activarlo y controlar
su estado de ejecucion.
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4.2 Crear un blogue de organizacion para el regulador PID

Procedimiento
Para crear un OB de alarma ciclica para el regulador PID, proceda del siguiente modo:
1. Abra la vista del portal.

2. Agregue un bloque nuevo al control ya existente.

3. Cree un OB de alarma ciclica con el nombre "PID". Asegurese de que la casilla de
verificacion "Agregar y abrir" esté activada.
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4.3 Crear el objeto tecnoldgico requlador PID

Resultado
El OB de alarma ciclica que se ha creado se abre en la vista del proyecto del editor de
programas. Si el bloque no se abre automaticamente es porque no se ha activado la casilla
de verificacion "Agregar y abrir" en el cuadro de didlogo. En este caso, cambie a la vista del
proyecto y abra el bloque de programa en el arbol del proyecto.
En el apartado siguiente se llama el objeto tecnoldgico "PID_Compact" en el bloque creado.

4.3 Crear el objeto tecnoldgico regulador PID

Introduccién
Los pasos siguientes muestran coémo llamar el objeto tecnoldgico "PID_Compact" en el OB
de alarma ciclica "PID [OB200]".

Requisitos

® Se ha creado un proyecto con un controlador S7-1200.

® Se ha creado un OB de alarma ciclica y se ha abierto en la vista del portal.

Procedimiento

Para llamar el objeto tecnologico "PID_Compact" en el OB de alarma ciclica "PID [OB200]",
proceda del siguiente modo:

1. Cree el objeto tecnoldgico "PID_Compact" en el primer segmento del bloque de
organizacioén "PID [OB200]".
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4.3 Crear el objeto tecnoldgico requilador PID

2. Confirme la creacion del bloque de datos para el objeto tecnoldgico "PID_Compact”.

Resultado

Se ha programado la llamada del objeto tecnolégico "PID_Compact" en el OB de alarma
ciclica "PID [OB200]" y se ha creado el bloque de datos "PID_Compact_DB".

En el apartado siguiente se carga un bloque de simulacién en el programa con el fin de
simular los valores de entrada y salida del regulador PID.
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4.4 Cargar un blogue de simulacion

4.4 Cargar un bloque de simulacién

Introduccion

Los pasos siguientes muestran cémo cargar el bloque "PROC_C" en el proyecto de ejemplo.
El bloque simula los valores de entrada y salida del regulador PID. Para utilizarlo, hay que
cargar una libreria en el proyecto de ejemplo y crear el bloque en el segundo segmento.

Requisitos
El bloque de organizacion "PID [OB200]" esta abierto en la vista del proyecto.

Procedimiento
Para abrir la libreria y copiar el bloque, proceda del siguiente modo:

1. Copie el archivo "Simulation Program PID.ZIP" de la siguiente direccion de Internet al
disco duro local y extraiga el archivo.

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/40263542
Haga clic en el simbolo "Informacién” para ver los archivos ZIP.
2. Extraiga el archivo "Simulation Program PID.ZIP".

3. Abra en la Task Card "Librerias" la libreria global "Simulacién" del directorio del archivo
extraido.

La libreria se carga.
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Ejemplo "Regulacion PID"

4.4 Cargar un bloque de simulacion

4. Copie el bloque de simulacién "PROC_C" en el segundo segmento del bloque de
organizacion "PID [OB200]".

5. Confirme la creacion de un bloque de datos para el bloque de simulacién "PROC_C".
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4.4 Cargar un blogue de simulacion

6. Defina una variable "temperature” en el parametro OUTV.

En la variable "temperature" se guarda el valor del parametro OUTV. El valor de dicho
parametro es el valor de temperatura que se simula mediante el bloque "PROC_C".

7. Defina una variable "output_value" en el parametro INV siguiendo el mismo
procedimiento.
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4.4 Cargar un bloque de simulacion

Resultado

El bloque para simular los valores de entrada y salida del regulador PID se ha cargado en el
proyecto de ejemplo.

w  Segmento 2:

Cormentaria

“PROC_C_DB"
"PROC_C"

EN ENO

TN OUTY — "temperature”
D5

GAIN

TM_LAGT

TM_LAG2
..~ TM_LAG3
.. = COM_RST

CYCLE

Cuando se ejecuta el OB de alarma ciclica "PID (OB200)", el bloque "PROC_C" simula los
valores de entrada y salida y los guarda en el bloque de datos de instancia "PROC_C_DB".
Los valores de los parametros INV y OUTV se reproducen en las variables al ejecutar el
programa.

En el apartado siguiente se configura el regulador PID por medio del objeto tecnol6gico
"PID_Compact" y se enlazan sus entradas y salidas con los valores correspondientes del
bloque de simulacion.
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4.5 Configurar el regulador PID

4.5 Configurar el regulador PID

Introduccion

Los pasos siguientes muestran como configurar el regulador PID utilizando el objeto
tecnoldgico "PID_Compact".

Ajustes para configurar el regulador PID
® Tipo de regulacién

Mediante el tipo de regulacion se preselecciona la unidad del valor que debe regularse.
En este ejemplo se utiliza el tipo de regulacion "Temperatura” con la unidad "°C".

® Parametros de entrada y salida

En esta area se suministran los parametros de entrada y salida de la consigna, el valor
real y el valor manipulado del objeto tecnolégico "PID_Compact". Para utilizar el
regulador PID sin hardware adicional, enlace los parametros de entrada y salida de
"PID_Compact" con las variables "output_value" y "temperature" que estan
interconectadas en el bloque de simulacién "PROC_C".

— El valor real se simula mediante "PROC_C" y se utiliza como entrada de
"PID_Compact".

En el ejemplo, el valor real equivale a la temperatura medida en la camara de
calefaccién, que se reproduce en la variable "temperature”.

— El valor manipulado se calcula mediante el objeto tecnologico "PID_Compact" y es un
parametro de salida del bloque. El valor manipulado esta reproducido en la variable
"output_value" y se utiliza como valor de entrada de "PROC_C".
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4.5 Configurar el regulador PID

La figura siguiente muestra cémo se interconectan el objeto tecnoldgico "PID_Compact"
y el bloque de simulacion "PROC_C".

PID [OB200]

Consigna: PID_Compact

75°C

Valor real: I'\_,,v/ V. manip.:

=P Input N E— Output SEER
1 1
: :
1 1
lemmmmma= temperature |- ccccccaaaaa- L
1 tompershre |~ 2
"]
jmmmmmmmmmsmeasmamm——. 1 output_value |-ef---- S
1 1
' "
' '
: PROC_C '
1 1
' :
: —EN ENO-— ;
1
te-aa - - —LINV OUTV—======={-=--- 4

Requisitos
® E| OB de alarma ciclica "PID [OB200]" esta abierto.
e El bloque "PID_Compact" se llama en el bloque de organizacion "PID [OB200]".

® El bloque de simulacién "PROC_C" se llama en el bloque de organizacién "PID [OB200]".
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4.5 Configurar el regulador PID

Procedimiento

Para configurar el objeto tecnologico "PID_Compact" e interconectarlo con el bloque de
simulacién "PROC_C", proceda del siguiente modo:

1. Abra la configuracion del regulador PID en la ventana de inspeccion.

2. Seleccione el tipo de regulacion.
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4.5 Configurar el regulador PID

3. Introduzca la consigna para la regulacion.

4. Seleccione "Input" para el valor real y "Output" para el valor manipulado. De este modo
se determina que los valores deben utilizarse de una variable del programa de usuario.

Nota
Input(_PER) - Output(_PER)

A través de Input y Output se transfiere un valor real del programa de usuario a los
parametros de entrada y salida. Input_PER y Output_PER permiten utilizar una entrada
analégica como valor real y una salida analégica como salida del valor manipulado.
Output_PWM permite utilizar una salida de conmutacién digital que se controla por medio
de una modulacién del ancho de impulso. El valor manipulado se forma en este caso
utilizando tiempos de conexién y desconexién variables.
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4.5 Configurar el regulador PID

5. Interconecte la variable "temperature" con el valor real y la variable "output_value" con el
valor manipulado. Al introducir la primera letra de la variable, la seleccién se filtra con
Intellisense®.

Nota
Interconexion directa de bloques con parametros

La variable "temperature" se sigue utilizando a continuacién. En otro caso, el bloque
"PID_ Compact" también se podria interconectar directamente con los parametros del
bloque de simulacion. Los parametros se direccionan del modo siguiente: "nombre de/
bloguée'.pardametro.

En la lista desplegable situada a la izquierda del campo de entrada del valor real es
posible seleccionar si debe utilizarse como valor la variable o el parametro
interconectado con el bloque de funcién o bien el valor actual del DB de instancia de la
instruccion PID_Compact.

Resultado

El regulador PID (PID_Compact) y el bloque de simulacion "PROC_C" estan
interconectados. Cuando se inicia la simulacion, el regulador PID recibe un valor real nuevo
cada vez que se llama el bloque de organizacion "PID [OB200]".
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4.6 Modificar el control de la camara de calefaccion

4.6 Modificar el control de la camara de calefaccion

Introducciéon

Los pasos siguientes muestran como programar el control de la conexion y desconexion de
la camara de calefaccion segun el funcionamiento de la instalacion. La camara de
calefaccion se conecta cuando la instalacién se pone en marcha. En esta parte del proyecto
de ejemplo, se considera que la temperatura de la camara de calefaccién no es constante,
por lo que se controla mediante el regulador PID creado.

Requisitos
® El bloque de organizacién "Main [OB1]" esta abierto.

® | os segmentos del bloque de organizacion "Main [OB1]" estan programados.

Procedimiento

Para modificar el control de la conexién y desconexién de la camara de calefaccion, proceda
del siguiente modo:

1. Abra el primer segmento del bloque de organizacion "Main [OB1]".

2. Inserte la instruccién "Bobina de relé, salida" al final del circuito principal.

3. Interconecte la instruccion insertada con la variable "chamber_ON_OFF".
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4.6 Modificar el control de la camara de calefaccion

4. Borre el tercer segmento del bloque de organizacién "Main [OB1]".

Este segmento del programa ya no es necesario, ya que la camara de calefaccion es
conectada y desconectada en el primer segmento del bloque de organizacion por el
programa que controla la instalacion.

5. Borre el cuarto segmento, en el que esta programado el LED de estado de la camara de
calefaccion. EI LED de estado ya no es necesario, porque la camara de calefaccion
funciona paralelamente a la instalacion.

Resultado

Se ha programado el control de la conexion y desconexidn de la camara de calefaccion, de
modo que ésta funciona paralelamente a la instalacion.

En el apartado siguiente se programa una consulta de los valores de temperatura y se
integra en el programa como condicién para controlar la cinta transportadora.
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4.7 Integrar la comparacion de temperatura en el programa de control como condicion

4.7 Integrar la comparacién de temperatura en el programa de control
como condicion

Introduccién

Los pasos siguientes muestran como evaluar los valores de temperatura del regulador PID y
cémo integrarlos como condicion para controlar la instalacion. El proceso de pasteurizacion
se controla mediante los bloques de organizacion siguientes:

e Main [OB1]

En el bloque de organizacion "Main [OB1]" se ejecuta el programa para controlar la
instalacién en funcién de los valores de temperatura del regulador PID.

e PID [OB200]

En el bloque de organizacion "PID [OB200]" se ejecutan el objeto tecnolégico
"PID_Compact" del regulador PID y el bloque de simulacién "PROC_C".

Conexion entre el regulador PID y el programa de control

La vigilancia de temperatura del regulador PID se integra del modo siguiente en el programa
del bloque de organizacién "Main [OB1]":

El valor real de temperatura de la variable "temperature", que se utiliza como entrada del
regulador PID, debe ser leido por el programa en el bloque de organizacion "Main (OB1)"y
comparado con un valor minimo y maximo.

e Sij el valor real de temperatura esta entre el valor minimo de 73°C y el valor maximo de
77°C (consigna +/- 2°C), la cinta transportadora se pone en marcha.

® Sijtodavia no se ha alcanzado el valor minimo de 73°C o se ha excedido el valor maximo
de 77°C, la variable "conveyor_drive_ON_OFF" se desactiva.

Requisitos
® E| bloque de organizacion "Main [OB1]" esta abierto.
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4.7 Integrar la comparacion de temperatura en el programa de control como condicion

Procedimiento

Para insertar una comparacién de valores de la variable "temperature” como condicién para
poner en marcha la cinta transportadora, proceda del siguiente modo:

1. Inserte las instrucciones "Mayor o igual a (CMP>=)"y "Menor o igual a (CMP<=)"en la
barra de Favoritos.

2. Abra el segundo segmento del bloque de organizacion "Main [OB1]".

3. Borre el contacto normalmente cerrado con la variable "chamber_ON_OFF".
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4.7 Integrar la comparacion de temperatura en el programa de control como condicion

4. Inserte las instrucciones "Mayor o igual a (CMP>=)"y "Menor o igual a (CMP<=)" de la
barra de Favoritos.

5. Interconecte las instrucciones "Mayor o igual a (CMP>=)"y "Menor o igual a (CMP<=)"
con la variable "temperature", respectivamente.
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4.7 Integrar la comparacion de temperatura en el programa de control como condicion

6. Introduzca el valor "73.0" en el comodin del operando debajo de la instruccién "Mayor o
igual @" y el valor "77.0" en el comodin del operando debajo de la instruccion "Menor o
igual a".

7. Guarde el proyecto pulsando el boton "Guardar proyecto” de la barra de herramientas.

Resultado

Se ha programado el valor de temperatura como condicidén para poner en marcha la cinta
transportadora. La cinta transportadora se pone en movimiento cuando la instalacién
funciona y se cumple como minimo una de las condiciones siguientes:

® |abarrera luminosa "LS1" esta activada y la temperatura de la camara de calefaccion
esta entre 73°C y 77°C. Es decir:

— Lavariable "LS_1" tiene el estado légico "1".
— El valor de la variable "temperature" esta entre "73"y "77".

® | aleche se ha pasteurizado. En este caso, la variable "milk_pasteurized" devuelve el
estado logico "1".

En el apartado siguiente se adapta el enlace del LED de estado en la imagen HMI.
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4.8 Adaptar la imagen HM/

4.8 Adaptar la imagen HMI

Introducciéon

Los pasos siguientes muestran cémo reemplazar el LED de estado de la camara de
calefaccion por un campo E/S.

En el ejemplo avanzado, la camara de calefaccion se conectaba cuando la variable
"chamber_ON_OFF" tenia el valor "1". Puesto que ahora la temperatura se controla por
medio del regulador PID, esta variable PLC ya no se utiliza. En lugar del LED de estado, el
valor actual de temperatura debe visualizarse en un campo E/S.

Campos E/S

Un campo E/S (campo de entrada y salida) permite introducir valores de proceso o
visualizarlos en la imagen HMI.

Requisitos
® El programa esta creado.

® |aimagen HMI esta abierta en el editor.

Procedimiento
Para visualizar el valor de temperatura en la imagen HMI, proceda del siguiente modo:

1. Borre el circulo de color naranja.
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4.8 Adaptar la imagen HM/

2. Sustituya el contenido del campo de texto por "Temperatura:”.

3. Inserte un campo E/S en la imagen HMI desde la vista detallada de la variable PLC.

STEP 7 Basic V10.5
164 Getting Started (primeros pasos), 12/2009, A5E02714428-01



Ejemplo "Regulacion PID"

4.8 Adaptar la imagen HM/

4. Modifique el tipo y el formato del campo E/S.

5. Adapte el tamaiio y la posicion del campo de texto y del campo E/S.

6. Guarde el proyecto pulsando el boton "Guardar proyecto” de la barra de herramientas.

Resultado

Se ha creado un campo de salida para el valor de la variable "temperature". Al ejecutar el
programa de usuario, el panel de operador mostrara el valor actual de la variable.
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4.9 Activar el requlador PID en modo online

4.9 Activar el regulador PID en modo online

Introduccion

Los pasos siguientes muestran como simular la funcién del regulador PID. Para ello, cargue
primero el programa en el controlador y active el regulador PID en modo online. Después de
optimizar el regulador, observe cémo se desarrolla la regulacién en la ventana de curvas.

Optimizacién del regulador

La optimizacién permite adaptar el regulador al proceso regulado. Para optimizar el
regulador hay dos opciones disponibles:

e Autoajuste en el primer arranque

En el autoajuste en el primer arranque se utiliza el método de la tangente en el punto de
inflexion. Con este método se determinan las constantes de tiempo de la respuesta al
escalon. En la respuesta al escalon del proceso regulado aparece un punto de inflexion.
En el punto de inflexién se traza una tangente con la que se determinan los parametros
del proceso tiempo de retardo (Tu) y tiempo de compensacién (Tg). Sobre la base de los
parametros del proceso determinados se obtienen los parametros del regulador
optimizados. Para determinar los parametros por el método de la tangente en el punto de
inflexion, la diferencia entre la consigna y el valor real debe ser como minimo del 30%. Si
no es asi, se utiliza automaticamente el método de oscilacion con la funcion "Autoajuste
en el punto de operacién" para determinar los parametros del regulador.

e Autoajuste en el punto de operacién

El autoajuste en el punto de operacién utiliza el método de oscilacion para optimizar los
parametros del regulador. Este procedimiento se utiliza para determinar el
comportamiento del proceso regulado de forma indirecta. El factor de ganancia se
aumenta hasta que se alcanza el limite de estabilidad y la magnitud regulada oscila
homogéneamente. Los parametros del regulador se calculan a partir de la duracion de la
oscilacion.

La figura siguiente muestra la respuesta del proceso regulado a un escaldn usando el
método de la tangente (autoajuste en el primer arranque) y con el método de oscilacién
(autoajuste en el punto de operacion):

Método de la tangente Método de oscilacion

4
y(t)

T=tiempo de oscilacién
]

tw Sprungantwort
[« der Regelstrecke
T
yO=amplitud
A

> >
t (=tiempo) t (=tiempo)

STEP 7 Basic V10.5
166 Getting Started (primeros pasos), 12/2009, A5E02714428-01



Ejemplo "Regulacion PID"

4.9 Activar el requlador PID en modo online

Procedimiento
Para activar el regulador PID e iniciar la simulacion, proceda del siguiente modo:

1. Cargue el programa en el controlador vy active la conexién online. Encontrara mas
informacion en el apartado "Cargar el programa en el sistema de desting (Pagina 50)".

2. Inicie la puesta en marcha desde el arbol del proyecto.

3. Habilite las funciones de la ventana de puesta en servicio.
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4.9 Activar el requlador PID en modo online

168

4. Realice un ajuste fino de la optimizacion del regulador iniciando el autoajuste en el punto

de operacion.

El autoajuste se inicia. El campo "Estado" muestra los pasos actuales y los errores que
se producen, si los hubiera. La barra de progreso indica el progreso del paso actual.
Para la optimizacion del regulador se llevan a cabo varios pasos. En cada paso, el
indicador de progreso vuelve a empezar de "0". Si el autoajuste termina sin mensajes de
error, se han optimizado los parametros PID. El regulador PID pasa al modo Automatico
y utiliza los parametros optimizados.

5. Observe la evolucion de la curva en la parte superior de la ventana "Puesta en servicio".

Nota
Evolucion de la curva
La evolucion de la curva se acerca cada vez mas a la consigna. Para observar la

evolucion de toda la curva, utilice la barra de desplazamiento vertical situada en el area
inferior de la representacion grafica.

Una vez el regulador ha cambiado al modo Automatico, reacciona a los cambios de
temperatura simulados por el bloque "PROC_C" adaptando automaticamente el valor
manipulado.
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4.9 Activar el requlador PID en modo online

Resultado

Se ha activado el regulador PID en modo online. Los parametros PID optimizados antes de
iniciar el modo Automatico se conservan al conectar y rearrancar el controlador. Si desea
volver a utilizar los parametros PID optimizados en la CPU cuando vuelva a cargar los datos
del proyecto en la CPU, puede guardar los parametros PID en el proyecto.
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4.9 Activar el requlador PID en modo online
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Ejemplo "Motion"

5.1 Introduccion

Cargar un proyecto

Si se ha saltado los capitulos anteriores, puede cargar el proyecto tal y como esta al final del
ultimo capitulo abriendo el proyecto "Extendet_Example_PID". El resultado al final del
presente capitulo también esta guardado como proyecto con el nombre
"Extendet_Example_Motion".

Encontrara mas informacion sobre la carga de proyectos en el apartado "Cargar proyectos
(Pagina 18)".

Utilizacion de Motion

En este capitulo se amplia el ejemplo con una cinta transportadora. A partir de la posicion
de la barrera fotoeléctrica "LS3", la botella es transportada hasta otra cinta transportadora a
través de una pieza de unioén.

HMI

simatic hmi‘

Instalacion ON/OFF |

O . Camara de calefaccion

Temperatira; 000

0000000000000 0000000

Para controlar la conexién entre las dos cintas transportadoras se utiliza el objeto
tecnologico "Eje". El control se integra en el proyecto del modo siguiente:

® Silainstalacion esta activada, se habilita el eje para activar un motor paso a paso en la
pieza de union.

e Cuando se activa la barrera fotoeléctrica "LS3", se activa también el eje del motor.

® | a botella se mueve hacia la segunda cinta transportadora relativamente a la posicion de
la barrera fotoeléctrica "LS3".

® Una vez ha alcanzada la posicién, se activa la segunda cinta transportadora.
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Ejemplo "Motion”
5.1 Introduccion

Configuracién hardware

Para llevar a cabo el ejemplo no se requiere otro hardware que el controlador. Si se utiliza
un controlador con salidas de relé, hay que utilizar ademas una Signal Board para las
salidas del PTO. A través de las salidas, el PTO (Pulse Train Output) genera secuencias
rapidas de impulsos que se utilizan para controlar instrucciones de control de movimientos.

La figura siguiente muestra el aspecto que podria tener la configuraciéon hardware en este
ejemplo:

CPU S7-1200

Etapa de potencia

Activacion

Impulso y sentido

Motor paso a paso impulso
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Ejemplo "Motion"
5.1 Introduccion

Proceso de generacion de impulsos

La figura siguiente describe el proceso de generacion de impulsos mediante instrucciones
de Motion Control.

Instrucciones de Motion Control

Las instrucciones de Motion Control consti-
tuyen la interfaz del programa de usuario con
el objeto tecnolégico Eje.

Las instrucciones de Motion Control

l< envian peticiones al objeto tecnolé-
gico

Objeto tecnoldgico "Eje"

El objeto tecnoldgico "Eje" forma la interfaz

entre el programa de usuario y el acciona-

miento.

El objeto tecnoldgico recibe las

l‘ peticiones y las procesa.

PTO (Pulse Train Output)
El objeto tecnologico genera los

impulsos para controlar el motor paso a . . .
paso a través del PTO. EI PTO tiene asignada una salida fija

l en la CPU. EI PTO ocupa ademas un
-~}

contador rapido que no puede
utilizarse para otras aplicaciones.

CPU
Generador de impulsos de la CPU S7-1200

etapa de potencia del motor paso a
paso a través de salidas digitales de
Accionamiento asignacion fija.

Control del motor paso a paso o del
servomotor con interfaz de impulsos

l Los impulsos se transmiten a la
-

Una vez se han generado los impulsos para el control del motor paso a paso por medio de
las salidas y se han transmitido a la etapa de potencia del motor, los impulsos son
convertidos en un movimiento del eje por la etapa de potencia del motor. Por medio del eje
se acciona la conexion entre las cintas transportadoras.
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Ejemplo "Motion”

5.1 Introduccion

Pasos a seguir
En este capitulo se llevan a cabo los pasos siguientes:
® Se crea el objeto tecnoldgico "Eje".
e El objeto tecnoldgico "Eje" se configura del modo siguiente:
— asignando un generador de impulsos al objeto tecnoldgico.
— configuraadose el generador de impulsos como PTO (Pulse Train Output).

— asignando un contador rapido al generador de impulsos (se selecciona
automaticamente).

® Se crean dos instrucciones de Motion Control:
— una para habilitar el eje (MC_Power).

— oftra para el posicionamiento relativo de la posicion de la barrera fotoeléctrica "LS3"
(MC_MoveRelative).
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Ejemplo "Motion"

5.2 Insertar el objefo tecnoldgico "Eje"

5.2 Insertar el objeto tecnolégico "Eje"

Introduccién
Los pasos siguientes muestran cémo crear un objeto tecnoldgico nuevo "Eje".

Procedimiento
Para crear el objeto tecnologico "Eje", proceda del siguiente modo:

1. Cree un objeto tecnoldgico nuevo en el arbol del proyecto.
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Ejemplo "Motion”

5.2 Insertar el objefo tecnologico "Eje"

2. Cree un objeto "Eje".

La configuracién del objeto tecnoldgico se inicia en el area de trabajo.

Resultado

Se ha creado el objeto tecnoldgico "Eje". Dicho objeto se guarda en la carpeta "Objetos
tecnologicos" del arbol del proyecto.

En el apartado siguiente se configura el objeto tecnologico creado.
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Ejemplo "Motion"

5.3 Configurar el objeto tecnoldgico "Eje”

5.3 Configurar el objeto tecnoldgico "Eje"

Introduccién
Los pasos siguientes muestran cédmo configurar el objeto tecnologico "Eje".

Requisitos
® Se ha creado el objeto tecnolégico "Eje".
® Se hainiciado la configuracidn del objeto tecnoldgico.

Si la configuracién no se ha abierto automaticamente, abrala desde el arbol del proyecto.

Procedimiento
Para configurar el control del accionamiento, proceda del siguiente modo:

1. Para el control del accionamiento PTO seleccione el generador de impulsos "Pulse_1"y
vaya a la configuracién de dispositivos.

Al seleccionar "Pulse_1" se asighara automaticamente el contador rapido "HSC_1". Se
abre la vista de dispositivos.
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Ejemplo "Motion”

5.3 Configurar el objeto tecnoldgico "Eje”

2. Active el generador de impulsos.

3. Parametrice el generador de impulsos como PTO.

4. Vaya al editor de configuracion del objeto tecnoldgico "Axis". Determine la salida del
controlador en la que deba habilitarse el accionamiento.

5. Guarde el proyecto pulsando el boton "Guardar proyecto" de la barra de herramientas.
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Ejemplo "Motion"

5.3 Configurar el objeto tecnoldgico "Eje”

Resultado

Se ha asignado el generador de impulsos "Pulse_1" al objeto tecnolégico "Eje" creado y se
ha parametrizado como PTO. El contador rapido "HSC 1" se ha activado automaticamente.
Por medio del contador rapido se cuentan los impulsos que se emiten a través del
generador de impulsos.

Si el objeto tecnoldgico esta configurado correctamente, en la ventana de configuracion
aparecera el estado de las areas "Parametros basicos" y "Parametros avanzados" de color
verde.
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Ejemplo "Motion”

5.4 Habilitar el eje

54 Habilitar el eje

Introduccion

Requisitos

Procedimiento

180

Los pasos siguientes muestran como habilitar el eje del motor de la cinta transportadora.

Para habilitar o bloquear un eje se utiliza la instruccion de Motion Control "MC_Power".
Dicha instruccion debe llamarse una vez por eje en el programa.

Mediante la instruccién de Motion Control "MC_Power", el eje se habilita o bloquea de forma
centralizada:

Si el eje esta habilitado, lo estara para todas las instrucciones de Motion Control que
tienen asignado dicho eje.

Si el eje esta bloqueado, cualquier otra instruccion de Motion Control para este eje
quedara sin efecto. Todas las peticiones en curso se cancelan.

El objeto tecnologico se ha configurado correctamente.

El bloque de organizacion "Main [OB1]" esta abierto.

. Cree un segmento nuevo en el bloque de organizacién "Main [OB1]". En cuanto se crea

un elemento en un segmento vacio, se inserta un segmento automaticamente. Si ya
existe un segmento vacio, puede omitir este paso.
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Ejemplo "Motion"

5.4 Habilitar el eje

2. Cree el bloque de Motion Control "MC_Power" en el segmento nuevo.

3. Confirme la creacion del bloque de datos nuevo.
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Ejemplo "Motion”

5.4 Habilitar el eje

4. En la entrada "Axis" elija el eje "Axis" previamente configurado.

5. Seleccione la variable "ON" en la entrada "Enable".

6. Guarde el proyecto.

Resultado

La instruccién "MC_Power" se ha insertado en el programa para habilitar el eje y se ha
asignado al objeto tecnoldgico "Axis".

La habilitacion del eje depende del valor de la variable "ON" en la entrada "Enable":
® Si el bit de la variable "ON" tiene el valor "0" (instalacion desactivada), el eje se bloquea.
® Si el bit de la variable "ON" tiene el valor "1" (instalacion activada), el eje se habilita.

En el apartado siguiente se programa el movimiento de la cinta transportadora relativamente
a un punto de inicio.
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Ejemplo "Motion"

5.5 Posicionar el gje de forma relativa

5.5 Posicionar el eje de forma relativa

Introducciéon

Los pasos siguientes muestran como programar el movimiento de la segunda cinta
transportadora respecto de una posicion inicial con la instruccion de Motion Control
"MC_MoveRelative".

El movimiento se define del modo siguiente:

Requisitos

Procedimiento

STEP 7 Basic V10.5

La posicion inicial del movimiento es la posicion de la barrera fotoeléctrica "LS3".

La posicion final es 0,5 metros en sentido positivo sobre el eje situado entre la primera y
la segunda cinta transportadora.

Una vez se ha alcanzado la posicion final, se activa la segunda cinta transportadora.

El objeto tecnolégico "Eje" esta creado y correctamente configurado.

La instruccién de Motion Control "MC_Power" esta creada en el bloque de organizacion
"Main [OB1]".

El bloque de organizacion "Main [OB1]" esta abierto.

. Cree un segmento nuevo en el bloque de organizacién "Main [OB1]". En cuanto se crea

un elemento en un segmento vacio, se inserta un segmento automaticamente. Si ya
existe un segmento vacio, puede omitir este paso.

Cree el bloque "MC_MoveRelative" en el segmento nuevo.
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Ejemplo "Motion”

5.5 Posicionar el gje de forma relativa

3. Confirme la creacion del bloque de datos nuevo pulsando "Aceptar” en el cuadro de
didlogo "Opciones de llamada".

4. En la entrada "Axis" del cuadro elija el eje "Axis" previamente configurado.
5. Seleccione la variable "LS_3" en la entrada "Execute" del cuadro.

6. Introduzca el valor "500.0" en la entrada "Distance" y confirmelo con la tecla Intro.

El ajuste predeterminado para la unidad de medida de "Distance" es milimetros y se ha
aplicado previamente en la configuracion.
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Ejemplo "Motion"

5.5 Posicionar el gje de forma relativa

7. Cree una variable nueva "start_conveyor_2" en la salida "Done".

8. Guarde el proyecto pulsando el boton "Guardar proyecto” de la barra de herramientas.
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Ejemplo "Motion”
5.5 Posicionar el gje de forma relativa

Resultado

El movimiento de la cinta transportadora se ha programado relativamente a la posicion de la
barrera fotoeléctrica "LS3".

Cuando la barrera fotoeléctrica "LS3" se activa, se inicia el movimiento. Una vez alcanzada
la posicién de destino, en la salida "Done" se activa el bit de la variable "start_conveyor_2",
que permite poner en movimiento la segunda cinta transportadora.

En el apartado siguiente se amplia la imagen HMI con mas elementos para visualizar el
desarrollo de los procesos programados.
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Ejemplo "Motion"
5.6 Ampliar la imagen HM/

5.6 Ampliar la imagen HMI

5.6.1 Modificar el objeto grafico Cinta transportadora

Introduccién

Los pasos siguientes muestran como reemplazar el objeto grafico existente "Cinta
transportadora" por el grafico "ConveyorMotion.wmf" en la imagen HMI. El grafico contiene,
en lugar de una, dos cintas transportadoras que estan conectadas entre si.

Requisitos

El archivo ZIP "WinCC Graphics" se ha extraido y guardado en un directorio local. Se ha
creado un enlace para el directorio en la paleta "Graficos" de la Task Card "Herramientas".
Véase el apartado Objeto grafico "Cinta transportadora'| (Pagina 77).

Procedimiento
Para ampliar la imagen HMI, proceda del siguiente modo:
1. Abra la imagen HMI.

2. Abra el enlace con la carpeta local "WinCC Graphics" en la paleta "Graficos" de la Task
Card "Herramientas".

3. Desactive la opcioén "Iconos grandes".
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Ejemplo "Motion”

5.6 Ampliar la imagen HMI

4. Arrastre el objeto grafico "ConveyorMotion.wmf" hacia el area del editor con la funcion
Drag & Drop para reemplazar la cinta transportadora existente.

Observe que al insertar aparece un simbolo de flecha al lado del puntero del ratén. Si
aparece un simbolo + en el puntero del ratén, el grafico se agregara, no se reemplazara.

5. Escale el objeto grafico si fuera necesario.

Resultado
Se ha reemplazado el objeto grafico "Cinta transportadora”.

En el apartado siguiente se amplia la imagen HMI con un segundo objeto grafico animado.
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Ejemplo "Motion"
5.6 Ampliar la imagen HM/

5.6.2 Crear un segundo objeto grafico Botella

Introducciéon

A continuacion se crea una segunda botella con una animacion de movimiento desde la
primera a la segunda cinta transportadora.

Requisitos
La imagen HMI esta abierta.

Procedimiento
Para animar la segunda botella en la imagen HMI, proceda del siguiente modo:

1. Copie la botella que ya existe.
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Ejemplo "Motion”

5.6 Ampliar la imagen HMI

2. Posicione la botella copiada al final de la animacién de movimiento de la primera botella,
delante de la barrera fotoeléctrica "LS3".

3. Borre la animacion "Movimiento horizontal" de la botella copiada.
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Ejemplo "Motion"

5.6 Ampliar la imagen HM/

4. Cree la animacion "Movimiento diagonal".

La animacion de movimiento se muestra con una flecha azul.

5. Arrastre la representacion transparente de la botella hasta la segunda cinta
transportadora tirando de la punta de la flecha.

6. Cree una variable HMI nueva para la animacion de movimiento diagonal.
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Ejemplo "Motion”

5.6 Ampliar la imagen HMI

7. Utilice el nombre "Position_Bottle_2" y el tipo de datos "Short".

8. Agregue la funcion "SimularVariable" al evento "Creada" de la imagen HMI.
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Ejemplo "Motion"
5.6 Ampliar la imagen HM/

9. Asigne la variable "Position_Bottle_2" a la funcion "SimularVariable".

Resultado
Se ha creado una animacion que visualiza el movimiento de la segunda botella desde la
primera hasta la segunda cinta trasportadora.
En el apartado siguiente se modifican los ajustes de visibilidad de las botellas en la cinta
transportadora.

5.6.3 Conectar objetos HMI con una instrucciéon Motion

Introduccién
Los pasos siguientes muestran como animar la visibilidad de las botellas en la imagen HMI
en funcién del progreso del programa.
Para ajustar la visibilidad se utiliza el estado logico en el parametro "Busy" de la instruccion
"MC_MoveRelative". Dicho parametro contiene la informacién acerca de si la instruccion de
Motion Control se esta ejecutando o no.

Requisitos

® |ainstruccion "MC_MoveRelative" se ha insertado en el bloque de organizacion "Main
[OB1]".

® | aimagen HMI esta abierta.

® Se ha creado la animacion de movimiento de la segunda botella.
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Ejemplo "Motion”

5.6 Ampliar la imagen HMI

Procedimiento
Para animar la visibilidad de las botellas en la imagen HMI, proceda del siguiente modo:

1. Enlace la animacion "Visibilidad" de la primera botella con el parametro "Busy" del bloque
de datos "MC_Move Relative".

2. Enlace la animacién "Visibilidad" de la segunda botella también con el parametro "Busy"
del bloque de datos "MC_Move Relative".
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Ejemplo "Motion"
5.6 Ampliar la imagen HM/

3. Cambie la visibilidad de la primera botella a "Visible" para el rango de "0" a "0".

Deje el ajuste de visibilidad de la segunda botella en "Invisible" para el rango de "0" a "0".

4. Guarde el proyecto pulsando el botén "Guardar proyecto" de la barra de herramientas.

Resultado

Se ha ajustado la visibilidad de las botellas en la imagen HMI en funcion del estado l6gico
en el parametro "Busy" de la instruccion "MC_MoveRelative".

Cuando se ejecute la instruccion "MC_MoveRelative" se pondra en movimiento la segunda
cinta transportadora. El parametro "Busy" de la instruccion devuelve en este caso el estado
l6gico "1" y tiene las repercusiones siguientes en la imagen HMI:

® | a primera botella se vuelve invisible.

® | asegunda botella se vuelve visible y se mueve de la posicion de la tercera barrera
fotoeléctrica a la segunda cinta transportadora.

Si no se ejecuta la instruccion "MC_MoveRelative", el pardmetro "Busy" de la instruccion
devuelve el estado légico "0" y tiene las repercusiones siguientes en la imagen HMI:

® | a primera botella se vuelve visible y se mueve de la posicion de la primera barrera
fotoeléctrica a la posicion de la tercera barrera fotoeléctrica.

® | a segunda botella ya no es visible.
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Ejemplo "Motion”

5.7 Simular la imagen HMI

5.7 Simular la imagen HMI

Introduccion

Procedimiento

196

Los pasos siguientes muestran como probar la imagen HMI creada con el Runtime
Simulator. EI Runtime Simulator permite simular la activacién de la entrada del controlador
para la barrera fotoeléctrica "LS3".

Para iniciar la simulacién de la imagen HMI creada, proceda del siguiente modo:
1. Abra la imagen HMI.

2. Inicie la simulacion de runtime desde la barra de menus.

La simulacion de runtime se inicia. Una vez iniciada, en la ventana "RT Simulator”
aparece la imagen HMI y el LED rojo parpadea (instalacion desactivada).

3. Arranque la instalacion.

El LED verde parpadea. La visibilidad de la primera botella no cambia, ya que esta
animacion depende ahora del valor del bit del parametro "MC_MoveRelative_DB_Busy",
que se ha creado automaticamente como variable HMI.
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Ejemplo "Motion"

5.7 Simular la imagen HM/

4. Ponga el valor de la variable HMI "MC_MoveRelative_DB_Busy" a "1".

5. Cambie a la ventana "RT Simulator".

Resultado

Se simula el valor de la variable "MC_MoveRelative_DB_Busy". La botella se mueve sobre
la cinta transportadora relativamente a la posicion de la barrera fotoeléctrica "LS3".
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Ejemplo "Motion”

5.8 Iniciar la vista de diagndstico

5.8 Iniciar la vista de diagndstico

Introduccion

Los pasos siguientes muestran coémo iniciar la vista de diagnéstico del objeto tecnolégico
"Eje". Con la funcién de diagndstico se vigilan las peticiones de movimiento asi como los
principales avisos de estado y error del eje del motor.

Requisitos
® E| objeto tecnologico "Eje" esta creado y correctamente configurado.

® | a instruccion de Motion Control "MC_Power" esta creada en el bloque de organizacion
"Main [OB1]".

® Lainstruccion de Motion Control "MC_MoveRelativ" esta creada en el bloque de
organizacion "Main [OB1]".

Procedimiento
Para iniciar la funcién de diagndstico, proceda del siguiente modo:

1. Cargue el programa en el controlador y active la conexién online. Encontrara mas
informacion en el apartado "Cargar el programa en el sistema de desting (Pagina 50)".

2. Abra la ventana de diagnéstico del objeto tecnologico "Axis".
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Ejemplo "Motion”
5.8 Iniciar la vista de diagndstico

Se abre la ventana de diagnostico.

Pasteurization_5tation » PLC_1 » Objetos tecnoldgicos » Axis

Funciones de diagndstico

Bits de estadoy error

U oo oot
oogooootd

3. Abra el bloque de organizacion "Main [OB1]".

4. Haga clic en el boton "Activar/desactivar observacion” de la barra de herramientas del
editor de programas.
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Ejemplo "Motion”

5.8 Iniciar la vista de diagndstico

200

5. Fuerce la variable "ON_OFF_Switch" a "1" en el segmento 1.

La variable "ON_OFF_Switch" adopta el estado légico "1" en el segmento 1. La corriente
fluye por el contacto normalmente abierto hasta las bobinas del final del segmento. La
variable "ON" se activa y, con ello, se conecta la instalacion del ejemplo.

En el segmento 4 se ejecuta la instruccion "MC_Power" y se habilita el eje del motor de
la cinta transportadora.

6. Vaya al diagndstico del objeto tecnologico "Axis".

En el area "Estado" de la ventana de diagndstico se visualiza la habilitacion del eje.

P Funciones de diag..

Funciones de diagnéstico =

Bits de estado y error

Eje: Axis
Estado Bits de error —
Estado Habilitado Pos. final negativa de final carrera SW alcanzada
Referenciado Pos. final negativa de final carrera SW excedida
Error Pos. final positiva de final carrera SW alcanzada
Panel de rnando activo Pos. final positiva de final carrera SW excedida
Accionamiento Lista Final de carrera de HW: posician final positiva
En Final de carrera de HW: posician final negativa

FTO y HSCya se utilizan
Movimiento Para
Error de configuracian
Aceleracion
Error general
Velocidad constante

Deceleracion
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Ejemplo "Motion"

5.8 Iniciar la vista de diagndstico

7. Fuerce la variable "LS_3" a "1" en el segmento 5.
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La instruccién "MC_MoveRelative" se ejecuta y el eje del motor de la cinta transportadora
se pone en movimiento.

. Vaya al diagnéstico del objeto tecnoldgico "Axis".

En el area "Movimiento" de la ventana de diagnéstico se muestra que el eje del motor se
mueve a una velocidad constante.

b Funcienes de diag..

Funciones de diagndstico

Bits de estadoy error

Eje: Axis
Estado

Estado Habilitado
Referenciado
Error

Fanel de rmando activo

Bits de error

Pos. final negativa de final carrera W alcanzada
Pos. final negativa de final carrera SW excedida
Pos. final positiva de final carrera 5W alcanzada
Fos. final positiva de final carrera SW excedida

Final de carrera de HW: posicion final positiva

Accionamiento Listo
Errar Final de carrera de HW: posicidn final negativa
PTO y HSCya se utilizan
Movimiento Paro

Aceleracion
Velocidad constante

Deceleracian

Error de configuracion

Error general
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Ejemplo "Motion”

5.8 Iniciar la vista de diagndstico

9. Visualice el estado del movimiento.

En el campo "Posicion actual" se muestra la posicion actual del eje del motor. Cuando se
alcanza la posicién de destino de + 500 mm respecto de la posicidon de partida, el eje se
para.

Resultado

Se ha comprobado el funcionamiento correcto del eje del motor con la ayuda de la funcién
de diagnostico.
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Alarma ciclica

Los OBs de alarma ciclica sirven para iniciar programas en intervalos periédicos,
independientemente de la ejecucion ciclica del programa. Los tiempos de arranque de un
OB de alarma ciclica se indican mediante el periodo y el desfase.

Bloque
Permite estructurar el programa de usuario en secciones independientes. Algunas partes del
programa de usuario pueden dividirse en bloques para volverlos a utilizar en otros puntos o
para obtener una estructura mas clara del programa de usuario.

Bloque de datos (DB)

Bloque del programa de usuario para guardar valores o cadenas de caracteres. Existen
bloques de datos globales, a los que se puede acceder desde todos los bloques logicos, asi
como bloques de datos de instancia asignados a una determinada llamada de FB.

Bloque de datos de instancia

En un bloque de datos de instancia se almacenan los parametros formales y los datos
estaticos de los bloques de funcién. Un bloque de datos de instancia puede estar asociado a
una llamada de FB, o bien a una jerarquia de llamadas de bloques de funcién.

Bloque de funcion (FB)

Segun IEC 1131-3, un bloque de funcién es un bloque légico con datos estaticos. Un FB
ofrece la posibilidad de transferir parametros en el programa de usuario. Por ello, los
bloques de funcién son adecuados para programar funciones complejas que se repiten con
frecuencia, como regulaciones o seleccion de modos. Puesto que un FB tiene memoria
(bloque de datos de instancia), es posible acceder a sus parametros en todo momento y en
cualquier punto del programa de usuario.

Bloque de organizacion

Los bloques de organizacion constituyen la interfaz entre el sistema operativo de la CPU y el
programa de usuario. En los bloques de organizacion se determina el orden de ejecucion
del programa de usuario.

Bobina

Las bobinas permiten controlar operandos binarios. En funcién del estado del resultado
l6gico, las bobinas pueden activar o desactivar un operando binario.
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Campo E/S

El campo E/S es un campo de entrada y salida que sirve para visualizar y modificar valores
de variables.

Configurar

Se entiende por "configurar" la disposicion, el ajuste y la interconexién de dispositivos y
modulos dentro de la vista de dispositivos o redes. Los racks se representan mediante
simbolos. Al igual que los racks "reales", permiten insertar un numero determinado de
méddulos.

Contacto

Los contactos sirven para establecer o deshacer una conexion conductora entre dos
elementos. La corriente fluye de izquierda a derecha. Los contactos permiten consultar el
estado légico o el valor de un operando y controlar el flujo de corriente en funcién del
resultado.

CPU

El programa de usuario se almacena y se procesa en el modulo central (CPU) de un
sistema de automatizacion. Contiene el sistema operativo, la unidad de procesamiento y las
interfaces de comunicacion.

Cuadro

Los cuadros son elementos del programa con funciones complejas. El cuadro vacio es una
excepcidn. Un cuadro vacio es un comodin en el que se puede seleccionar la operacion
deseada.

Direccion
Identificacion de una direccion concreta en el area de entradas, salidas o marcas de la CPU.

Direccionamiento

Asignacion de una direccion en el programa de usuario. Las direcciones pueden asignarse a
determinados operandos o areas de operandos. Ejemplos: Entrada 112.1; palabra de
marcas MW25.

Entrada

Area de la memoria de sistema de la CPU (memoria imagen de proceso de las entradas) o
conexién a un modulo de entradas.

Forzar variable

La funcion "Forzar variable" sirve para forzar las variables de un programa de usuario y
asignar valores fijos a las distintas variables en un punto predeterminado de la ejecucion del
programa de usuario.
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Lenguaje de programacion

Un lenguaje de programacion sirve para crear programas de usuario, para lo que
proporciona un determinado repertorio linglistico en forma de instrucciones graficas o
textuales. El usuario introduce las instrucciones en un editor, y luego éstas se compilan en
un programa de usuario ejecutable.

Libreria
Coleccion de elementos reutilizables.

Marca

Area de la memoria de sistema de la CPU. Permite accesos en lectura y escritura (por bits,
bytes, palabras y palabras dobles). El usuario puede utilizar el &rea de marcas para
almacenar resultados intermedios.

Memoria imagen de proceso

Los estados légicos de los médulos de entradas y salidas digitales se almacenan en la CPU
en una memoria imagen de proceso. Se distingue entre la memoria imagen de proceso de
las entradas (IPE) y de las salidas (IPS).

La memoria imagen de proceso de las salidas (IPS) se transfiere desde el sistema operativo
a los médulos de salidas antes de ejecutarse el programa de usuario y de leerse la memoria
imagen de proceso de las entradas.

La memoria imagen de proceso de las entradas (IPE) se transfiere desde el sistema
operativo a los médulos de entradas antes de ejecutar el programa de usuario.

Motion Control

Componentes de software para controlar accionamientos. Las instrucciones de Motion
Control controlan el objeto tecnolégico "Eje". El objeto tecnolégico "Eje" reproduce un eje en
el controlador y sirve para controlar motores paso a paso y servomotores con una interfaz
de impulsos.

Panel de operador

Dispositivo con pantalla que permite visualizar estados y progresos y manejar el programa
de usuario.

Parametros de bloque

Comodines contenidos en bloques reutilizables que obtienen valores actuales cuando se
llama el bloque en cuestion.

PLC

Un controlador de logica programable (PLC) es un controlador electronico cuya funcion
reside en el equipo de control en forma de programa. Por tanto, la estructura y el cableado
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Programa

Programadora

PTO

Regulacion

Regulador PID

Runtime

Salida

Segmento
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del equipo no dependen de las funciones del controlador. Un PLC esta formado, como
minimo, por una fuente de alimentacion, una CPU y modulos de entradas y salidas.

Un programa es una solucion para una tarea de automatizacion delimitada. Esta asignado a
un médulo programable y puede estructurarse en unidades mas pequenas, p. €j. bloques.

PC de disefio compacto especial para aplicaciones industriales. La programadora (PG) esta
completamente equipada para la programacion de los sistemas de automatizacion
SIMATIC.

Abreviatura de "Pulse Train Output". Algunas CPUs, como la S7-1200, pueden generar
secuencias rapidas de impulsos a través de las salidas, que se utilizan para controlar
operaciones de control de movimientos.

Una regulacion es un proceso en el que el resultado (magnitud de salida) tiene un efecto
retroactivo sobre la magnitud manipulada mediante realimentacion.

El regulador PID registra el valor real medido de la magnitud regulada de forma continua en
un lazo de regulacién y lo compara con la consigna deseada. A partir del error resultante, el
regulador PID calcula una magnitud manipulada que aproxima la magnitud que hay que
regular a la consigna con la mayor rapidez y estabilidad posibles.

El software runtime ejecuta el proyecto en modo Proceso y permite manejar y observar los
procesos.

Area de la memoria de sistema de la CPU (memoria imagen de proceso de las salidas) o
conexién con un médulo de salidas.

El programa de un bloque se divide en segmentos. Dichos segmentos se utilizan para
estructurar programas.
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Sistema de automatizacion

Un sistema de automatizacién es un controlador de légica programable (PLC) compuesto
por un aparato central, una CPU y diferentes mdédulos de entradas y salidas.

Sistema de destino
Sistema de automatizacion en el que se ejecuta el programa de usuario.

Sistema operativo de la CPU

El sistema operativo organiza todas las funciones y procesos de la CPU que no estan
relacionados con una tarea de control especifica.

Subred

Una subred comprende todas las estaciones que estan conectadas entre si sin utilizar
routers. Puede contener repetidores.

Tabla de observacion

Sirve para reunir variables del programa de usuario que se observaran, forzaran y/o
forzaran permanentemente.

Tabla de variables
Tabla para definir las variables validas en toda la CPU.

Tiempo de ciclo

El tiempo de ciclo es el tiempo que necesita la CPU para procesar una vez el programa de
usuario.

Tipo de datos
Determina como debe utilizarse el valor de una variable o constante en el programa de
usuario. Asi, por ejemplo, una variable del tipo de datos BOOL sélo puede adoptar el valor
160.

Variable

Una variable consiste en una direccion y un nombre simbdlico que suele utilizarse varias
veces en el proyecto. La direccion (p. ej. de una entrada o marca) se utiliza en la
comunicacion con el sistema de automatizacion. Las variables se utilizan, en caso de
cambio de direccion (por ejemplo de una entrada) para realizar el cambio de forma
centralizada y no en todo el programa de usuario.
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