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/\PELIGRO
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PRECAUCION
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Personal cualificado
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Marcas registradas
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Bienvenido al mundo del S7-1200, el mas nuevo de la gama de controladores SIMATIC de
Siemens. El controlador compacto SIMATIC S7-1200 es el modelo modular y compacto
para pequenos sistemas de automatizacién que requieran funciones simples o avanzadas
para légica, HMI o redes. Gracias a su disefio compacto, su bajo coste y sus potentes
funciones, los sistemas de automatizacion S7-1200 son idéneos para controlar tareas
sencillas.

En el marco del compromiso SIMATIC de ofrecer una automatizacién plenamente integrada
(TIA: Totally Integrated Automation), la familia de productos S7-1200 y la herramienta de
programacion STEP 7 proporcionan la flexibilidad necesaria para cubrir las diferentes
necesidades de automatizacion de cada caso.

El S7-1200 ayuda a facilitar las tareas mas complejas

La solucion basada en el controlador SIMATIC S7-1200, disefiado dentro de la categoria de
"compactos", se compone del controlador SIMATIC S7-1200 y los paneles SIMATIC HMI
Basic, ambos programables con el software de configuracion SIMATIC STEP 7. La
posibilidad de programar ambos dispositivos con el mismo software reduce
significativamente los costes de desarrollo.

El controlador S7-1200 compacto incluye:
e PROFINET incorporado

e E/S rapidas aptas para el control de movimiento,
entradas analdgicas integradas para minimizar el
espacio requerido y excluir la necesidad de E/S
adicionales, 2 generadores de impulsos para
aplicaciones de ancho de impulso (Pagina 99) y
hasta 6 contadores rapidos

e E/S integradas en los médulos CPU que ofrecen
entre 6y 14 entradas y entre 4 y 10 salidas

Médulos de sefales para DC, relé o E/S
analdgicas amplian el nimero de E/S,
mientras que las innovadoras Signal Boards
integradas en el frontal de la CPU
proporcionan entradas y salidas adicionales
(Pagina 16).

Los paneles SIMATIC HMI Basic han sido
disenados especificamente para el S7-1200.

Este Easy Book es una introduccion al PLC
S7-1200. Las siguientes paginas ofrecen
una vision general de las numerosas
funciones y prestaciones de los dispositivos.
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Para mas informacion, consulte el manual de sistema del controlador programable S7-1200.
Para mas informacién sobre homologaciones UL y FM, marcado CE, C-Tick y otros
estandares, consulte los Datos técnicos (Pagina 207).

Este manual describe los productos siguientes:
e STEP 7 V11 Basic y Professional
e CPU S7-1200, version de firmware V2

Documentacion e informacion

S7-1200 y STEP 7 ofrecen una documentacion variada y otros recursos para encontrar la
informacion técnica requerida.

e El manual de sistema S7-1200 ofrece informacién especifica sobre el funcionamiento, la

programacion y las especificaciones de toda la familia de productos S7-1200. Ademas
del manual de sistema, S7-1200 Easy Book ofrece una visidn mas amplia de las
prestaciones de la familia S7-1200.

Tanto el manual de sistema como el Easy Book estan disponibles en formato electrénico
(PDF) e impreso. Los manuales electrénicos se pueden descargar de la pagina web de
atencion al cliente y también se incluyen en el disco que se suministra con cada CPU S7-
1200.

El sistema de informacion online de STEP 7 ofrece un acceso inmediato a la informacién
conceptual y a instrucciones especificas que describen el funcionamiento y las funciones
del paquete de programacion, asi como el funcionamiento basico de las CPUs SIMATIC.

My Documentation Manager accede a las versiones en formato electrénico (PDF) del
conjunto de documentos de SIMATIC, incluidos el manual de sistema, el Easy Book y el
sistema de informacion de STEP 7. Con My Documentation Manager, puede arrastrar
temas de varios documentos para crear su propio manual personalizado.

El portal de acceso al servicio de atencion al cliente
(http://support.automation.siemens.com) ofrece un enlace a My Documentation Manager
en mySupport.

La pagina web de atencidn al cliente también ofrece podcasts, FAQs y otros documentos
utiles para S7-1200 y STEP 7. Los podcasts emplean presentaciones breves de videos
de formacion que se centran en situaciones o funciones especificas para mostrar las
interacciones, la comodidad y la eficacia que ofrece STEP 7. Visite las paginas web
siguientes para acceder a la recopilacion de podcasts:

— Pagina web de STEP 7 Basic (http://www.automation.siemens.com/mcms/simatic-
controller-software/en/step7/step7-basic/Pages/Default.aspx)

— Pagina web de STEP 7 Professional
(http://www.automation.siemens.com/mcms/simatic-controller-
software/en/step7/step7-professional/Pages/Default.aspx)
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® También puede seguir discusiones sobre productos y participar en ellas a través del foro
técnico de Service & Support
(https://www.automation.siemens.com/WW/forum/guests/Conferences.aspx?Language=e
n&siteid=csius&treeLang=en&groupid=4000002&extranet=standard&viewreg=\WW&nodei
d0=34612486). Los foros permiten interactuar con diferentes expertos sobre productos.

— Foro de S7-1200
(https://www.automation.siemens.com/WW/forum/quests/Conference.aspx?SortField=
LastPostDate&SortOrder=Descending&ForumID=258&L anguage=en&onlyInternet=Fa
Ise)

— Foro de STEP 7 Basic
(https://www.automation.siemens.com/WW/forum/quests/Conference.aspx?SortField=
LastPostDate&SortOrder=Descending&ForumID=265&Language=en&onlyInternet=Fa
Ise)

Service & Support

Ademas de la documentacion, ofrecemos nuestros conocimientos técnicos en Internet, en la
pagina web de atencidn al cliente (http://www.siemens.com/automation/support-request).

Contacte con el representante de Siemens mas proximo si tiene consultas de caracter
técnico, asi como para obtener informacion sobre los cursillos de formacién o para pedir
productos S7. Puesto que los representantes de Siemens han sido debidamente
aleccionados y tienen conocimientos detallados sobre las operaciones, los procesos y la
industria, asi como sobre los distintos productos de Siemens empleados, pueden solucionar
cualquier problema de forma rapida y eficiente.
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Presentamos el potente y flexible S7-1200

1.1

Easy Book

Introduccion al PLC S7-1200

El controlador S7-1200 ofrece la flexibilidad y potencia necesarias para controlar una gran
variedad de dispositivos para las distintas necesidades de automatizacion. Gracias a su
disefio compacto, configuracion flexible y amplio juego de instrucciones, el S7-1200 es
idéneo para controlar una gran variedad de aplicaciones.

La CPU incorpora un microprocesador, una fuente de alimentacion integrada, circuitos de
entrada y salida, PROFINET integrado, E/S de control de movimiento de alta velocidad y

entradas analdgicas incorporadas, todo ello en una carcasa compacta, conformando asi un

potente controlador. Una vez cargado el programa en la CPU, ésta contiene la légica

necesaria para vigilar y controlar los dispositivos de la aplicacién. La CPU vigila las entradas
y cambia el estado de las salidas segun la l6gica del programa de usuario, que puede incluir

l6gica booleana, instrucciones de contaje y temporizacion, funciones matematicas
complejas, asi como comunicacion con otros dispositivos inteligentes.

Numerosas funciones de seguridad protegen el acceso tanto a la CPU como al programa de

control:

® Todas las CPUs ofrecen proteccidn por contrasefia (Pagina 75) que permite configurar el

acceso a sus funciones.

® Es posible utilizar la "proteccion de know-how" (Pagina 76) para ocultar el cédigo de un

bloque especifico.

o Ademas, la proteccidn anticopia (Pagina 77) permite vincular el programa a una Memory

Card o CPU especifica.

La CPU incorpora un puerto PROFINET para la comunicacién en una red PROFINET. Hay
disponibles médulos adicionales para la comunicacién en redes PROFIBUS, GPRS, RS485

o RS232.

Manual de producto, 04/2011, ASE02486778-02
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Presentamos el pofente y flexible S7-1200

1.1 Introduccion al PLC S7-1200

Conector de corriente

Ranura para Memory Card (debajo de la
tapa superior)

Q)
@
® Conectores extraibles para el cableado
de usuario (detras de las tapas)

@

®

LEDs de estado para las E/S integradas
Conector PROFINET (en el lado inferior

de la CPU)
Tabla 1- 1 Comparacion de los modelos de CPU
Funcién CPU 1211C CPU 1212C CPU 1214C
Dimensiones fisicas (mm) 90 x 100 x 75 90 x 100 x 75 110 x 100 x 75
Memoria de Trabajo 25 KB 25 KB 50 KB
usuario Carga 1 MB 1 MB 2 MB
Remanente 2 KB 2 KB 2 KB
E/S integradas Digital 6 entradas/4 salidas 8 entradas/6 salidas 14 entradas/10 salidas
locales Analogico 2 entradas 2 entradas 2 entradas
Tamafio de la Entradas (1) 1024 bytes 1024 bytes 1024 bytes
memoria imagen  gyjigas (Q) 1024 bytes 1024 bytes 1024 bytes
de proceso
Area de marcas (M) 4096 bytes 4096 bytes 8192 bytes
Ampliaciéon con moédulo de sefales Ninguna 2 8
(SM)
Signal Board (SB) o placa de 1 1 1
comunicacion (CB)
Moédulo de comunicacion (CM) 3 3 3
(ampliacion en el lado izquierdo)
Contadores Total 3 4 6
rapidos Fase simple 3a 100 kHz 3a 100 kHz 3 a 100 kHz
1a 30 kHz 3 a30kHz
Fase en 3 a80kHz 3a80kHz 3 a80kHz
cuadratura 1a20kHz 3a20kHz
Generadores de impulsos ' 2 2 2

Memory Card

SIMATIC Memory Card (opcional)

Tiempo de respaldo del reloj de
tiempo real

Tipico: 10 dias / Minimo: 6 dias a 40 °C

14
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1.1 Introduccion al PLC S7-1200

Funcion

CPU 1211C

CPU 1212C CPU 1214C

PROFINET

1 puerto de comunicacion Ethernet

Velocidad de ejecucion de funciones

matematicas con niumeros reales

18 ps/instruccion

Velocidad de ejecucion booleana

0,1 ps/instruccion

1 Para modelos de CPU con salidas de relé, se debe instalar una Signal Board (SB) digital para emplear los generadores

de impulsos.

Los diferentes modelos de CPUs ofrecen una gran variedad de funciones y prestaciones
que permiten crear soluciones efectivas destinadas a numerosas aplicaciones. Para mas
informacion sobre una CPU en particular, consulte los datos técnicos (Pagina 207).

Tabla 1- 2 Bloques, temporizadores y contadores que soporta el S7-1200

Elemento Descripcion
Bloques Tipo OB, FB, FC, DB
Tamafo 25 KB (CPU 1211C y CPU 1212C)
50 KB (CPU 1214C)
Cantidad Un total de hasta 1024 bloques (OBs + FBs + FCs + DBs)
Rango de direcciones para de 1 a 65535 (p. €j. del FB 1 al FB 65535)
FBs, FCs y DBs
Profundidad de anidamiento 16 del OB de arranque o de ciclo; 4 del OB de alarma de retardo,
alarma horaria, alarma ciclica, alarma de proceso, alarma de error
de tiempo o alarma de diagnostico
Observar Se puede observar a la vez el estado de 2 bloques logicos
OBs Ciclo del programa Multiple: OB 1, del OB 200 al OB 65535
Arranque Multiple: OB 100, de OB 200 a OB 65535
Alarmas de retardo y alarmas 4" (1 por evento): de OB 200 a OB 65535
ciclicas
Alarmas de proceso (flancos y 50 (1 por evento): de OB 200 a OB 65535
HSC)
Alarmas de error de tiempo 1: OB 80
Alarmas de error de 1: OB 82
diagndstico
Temporizadores Tipo CEl
Cantidad Solo limitada por el tamafio de la memoria
Almacenamiento Estructura en DB, 16 bytes por temporizador
Contadores Tipo CEl
Cantidad Solo limitada por el tamafio de la memoria

Almacenamiento

Estructura en DB, tamafio dependiente del tipo de contaje
e Sint, USInt: 3 bytes

e Int, UInt: 6 bytes

e Dint, UDInt: 12 bytes

1 Las alarmas de retardo y ciclicas usan los mismos recursos en la CPU. Soélo se puede contar con un total maximo de 4
de estas alarmas (suma de alarmas de retardo y ciclicas). No puede haber 4 alarmas de retardo y 4 alarmas ciclicas.

Easy Book
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1.2 Capacidad de expansion de la CPU

1.2 Capacidad de expansion de la CPU

La familia S7-1200 ofrece diversos médulos y placas de conexién para ampliar las
capacidades de la CPU con E/S adicionales y otros protocolos de comunicacion. Para mas
informacion sobre un moédulo en particular, consulte los datos técnicos (Pagina 207).

©) Médulo de comunicacion (CM), procesador de comunicaciones (CP) o TS Adapter
@ cpru
® Signal Board (SB) o placa de comunicacion (CB)
@  Modulo de sefales (SM)
Tabla 1- 3 Médulos de sefiales digitales y Signal Boards
Tipo Sélo entradas Sélo salidas Combinacién de entradas y salidas
(® SB digital e Entrada: 4x24V DC, |e Salida: 4 x 24V DC, e Entrada: 2x24 V DC/ Salida: 2x 24 V
200 kHz 200 kHz DC
e Entrada:4x5VDC, |e Salida:4x5VDC, e Entrada:2x24 VDC/Salida: 2x24V
200 kHz 200 kHz DC,
200 kHz
e Entrada: 2x 5V DC/ Salida: 2 x5V DC,
200 kHz
@ sM digital e Entrada:8x24V DC |e Salida:8x24VDC e Entrada: 8 x24 V DC/ Salida: 8 x 24 V
e 8 salidas de relé DC
e Entrada: 8 x 24 V DC / 8 salidas de relé
e 8x120/230VAC In/ 8 x salidas de relé
e Entrada: 16 x24 V DC | e Salida: 16 x 24 V DC e Entrada: 16 x 24 V DC / Salida: 16 x 24 V
« 16 salidas de relé DC
e Entrada: 16 x 24 V DC / 16 salidas de relé

Easy Book
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1.2 Capacidad de expansion de la CPU

Tabla 1- 4 Médulos de sefales analdgicas y Signal Boards
Tipo Sélo entradas Sélo salidas Combinacién de entradas y salidas
®) sB e 1 entrada analdgica de 12 e 1 salida analdgica -
analdgica bits
e 1 RTD de 16 bits
e 1 termopar de 16 bits
@ sm e 4 entradas analogicas e 2 salidas analogicas e 4 entradas analdgicas/2 salidas
analdgico e 8 entradas analdgicas e 4 salidas analdgicas analégicas
e Termopar:
— 4 TC de 16 bits
— 8 TC de 16 bits
e RTD:
— 4 RTD de 16 bits
— 8 RTD de 16 bits
Tabla 1- 5 Interfaces de comunicacion
Médulo Tipo Descripcién
® Médulo de comunicacion (CM) RS232 Duplex
RS485 Semiduplex
Maestro PROFIBUS DPV1
Esclavo PROFIBUS DPV1
® Procesador de comunicaciones (CP) Conectividad de médems GPRS
@ Placa de comunicacion (CB) RS485 Semidiplex
@ TeleService TS Adapter |E Basic! Conexion con la CPU
TS Adapter GSM GSM/GPRS
TS Adapter Modem Médem
TS Adapter ISDN ISDN
TS Adapter RS232 RS232

1 EITS Adapter permite conectar varias interfaces de comunicacion al puerto PROFINET de la CPU. EI TS Adapter se
instala en el lado izquierdo de la CPU y el TS Adapter modular (un maximo de 3) se conecta al TS Adapter.

Easy Book
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1.3 Mddulos S7-1200

1.3 Maodulos S7-1200

Tabla 1-6  Mddulos de ampliacion S7-1200

Tipo de médulo

Descripcion

opciones de comunicacion a la
CPU, p. €j. para la conectividad de
PROFIBUS o RS232 / RS485
(para PtP, Modbus o USS). Un CP
ofrece funcionalidades para otros
tipos de comunicacién, como
conectar la CPU a través de una
red GPRS.

e La CPU soporta hasta 3 CMs o
CPs

e (Cada CM o CP se conecta en
el lado izquierdo de la CPU (o
en el lado izquierdo de otro CM
o CP)

La CPU soporta una placa de ©) LEDs de estado
ampliacion tipo plug-in: enla SB
¢ Una Signal Board (SB) @ | Conector
proporciona E/S adicionales a extraible para el
la CPU. La SB se conecta en la cablegdo de
parte frontal de la CPU. usuario
e Una placa de comunicacién
(CB) permite agregar un puerto
de comunicacién adicional a la
CPU.
Los modulos de sefiales (SM) O) LEDs de estado
agregan funciones a la CPU. Los
SMs se conectan en el lado @ | Conector de bus
derecho de la CPU. ® Conector
e E/S digitales extraible para el
o E/S analdgicas cablegdo de
usuario
e RTD y termopar
Los médulos de comunicacion ©) LEDs de estado
(CM) y los procesadores de
comunicaciones (CP) agregan @ | Conector de

comunicacion

18
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1.4 Paneles HM/I Basic

1.4 Paneles HMI Basic

Puesto que la visualizacion se esta convirtiendo cada vez mas en un componente estandar
de la mayoria de las maquinas, los SIMATIC HMI Basic Panels ofrecen dispositivos con
pantalla tactil para tareas basicas de control y supervision. Todos los paneles ofrecen el
grado de proteccién IP65 y certificacion CE, UL, cULus y NEMA 4x.

Descripcion

Datos técnicos

Panel HMI Basic

Pantalla tactil de 4 pulgadas con 4
teclas tactiles

e Mono (STN, escala de grises)

e 76,79 mm x 57,59 mm (3,8")
Horizontal o vertical

¢ Resolucion: 320 x 240

e 250 variables

e 50 sindpticos de proceso

e 200 alarmas

e 25curvas

¢ 32 KB memoria de recetas

e 5recetas, 20 registros, 20 entradas

Pantalla tactil de 6 pulgadas con 6
teclas tactiles

e Color (TFT, 256 colores) o
monocromo (STN, escala de grises)

e 1152 mm x 86,4 mm (5,7")
Horizontal o vertical

e Resolucion: 320 x 240

e 500 variables
e 50 sindpticos de proceso
e 200 alarmas
25 curvas
32 KB memoria de recetas

o 5Srecetas, 20 registros, 20 entradas

Pantalla tactil de 10 pulgadas con 8
teclas tactiles

e Color (TFT, 256 colores)
e 211,2mm x 158,4 mm (10,4")
e Resolucion: 640 x 480

e 500 variables

e 50 sindpticos de proceso

e 200 alarmas

e 25curvas

¢ 32 KB memoria de recetas

o 5Srecetas, 20 registros, 20 entradas

_»«-{_ .'|=-.. 4

T

TP 1500 Ba

Pantalla tactil de 15 pulgadas

e Color (TFT, 256 colores)

e 304,1 mm x 228,1 mm (15,1")
e Resolucion: 1024 x 768

e 500 variables

e 50 sindpticos de proceso
e 200 alarmas

e 25curvas

e 32 KB memoria de recetas (memoria
flash integrada)

e 5 recetas, 20 registros, 20 entradas

Easy Book
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1.5 Dimensiones de montaje y espacio libre necesario

1.5 Dimensiones de montaje y espacio libre necesario

El PLC S7-1200 ha sido disefado para un facil montaje. Tanto montado sobre un panel
como sobre un perfil DIN normalizado, su tamafio compacto permite optimizar el espacio.

Cada CPU, SM, CM y CP admite el montaje en un perfil DIN o en un panel. Utilice los clips
del médulo previstos para el perfil DIN para fijar el dispositivo al perfil. Estos clips también

pueden extenderse a otra posicidn para poder montar la unidad directamente en un panel.
La dimension interior del orificio para los clips de fijacion en el dispositivo es 4,3 mm.

116

Tabla 1-7  Dimensiones de montaje (mm)

20

Dispositivos S7-1200 Ancho A Ancho B
CPU CPU 1211Cy CPU 1212C 90 mm 45 mm
CPU 1214C 110 mm 55 mm
Modulos de sefnales Digital de 8 y 16 E/S, analdgico de 2, 4 y 8 E/S, termopar de | 45 mm 22,5 mm
4y 8E/S, RTD de 4 E/S
Analdgico de 16 E/S, RTD de 8 E/S 70 mm 35 mm
Interfaces de CM 1241 RS232, CM 1241 RS485 30 mm 15 mm
comunicacion CM 1243-5 PROFIBUS maestro, 30 mm 15 mm
CM 1242-5 PROFIBUS esclavo
CP 1242-7 GPRS 30 mm 15 mm
Teleservice adapter |IE Basic 30 mm 15 mm
Easy Book
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O) Vista lateral
®  Montaje horizontal

Easy Book
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1.5 Dimensiones de montaje y espacio libre necesario

A la hora de planificar la instalacion, observe las siguientes
directrices:

¢ Aleje los dispositivos de fuentes de calor, alta tension e
interferencias.

e Procure espacio suficiente para la refrigeracion y el cableado. Es
preciso prever una zona de disipacion de 25 mm por encima y por
debajo de la unidad para que el aire pueda circular libremente.

Consulte el manual de sistema del S7-1200 para conocer los
requisitos especificos y las instrucciones de montaje.

® Montaje vertical
@  Espacio libre
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1.5 Dimensiones de montaje y espacio libre necesario

Es preciso prever una zona de disipacién de 25 mm por encima y por debajo de la unidad
para que el aire pueda circular libremente.

/\\ ADVERTENCIA

Si el S7-1200 o los dispositivos conectados se montan o desmontan estando conectada la

alimentacion, puede producirse un choque eléctrico o un funcionamiento inesperado de los
dispositivos.

Si la alimentacion del S7-1200 y de los dispositivos conectados no se desconecta por
completo antes del montaje o desmontaje, podrian producirse la muerte, lesiones

corporales graves o dafos materiales debidos a choques eléctricos o al funcionamiento
inesperado de los equipos.

Respete siempre las medidas de seguridad necesarias y asegurese de que la alimentacion

del S7-1200 esta desconectada antes de montar o desmontar las CPUs S7-1200 o los
equipos conectados.

Al sustituir o montar un dispositivo S7-1200, vigile que se utilice siempre el modulo correcto
o un dispositivo equivalente.

/\\ ADVERTENCIA

El montaje incorrecto de un modulo S7-1200 puede ocasionar un funcionamiento
impredecible del programa del S7-1200.

Si un dispositivo S7-1200 no se sustituye por el mismo modelo o si no se monta con la
orientacion correcta y en el orden previsto, podrian producirse la muerte, lesiones
corporales graves o dafios materiales debido al funcionamiento inesperado del equipo.

Sustituya un dispositivo S7-1200 por el mismo modelo y méntelo con la orientacion y
posicion correctas.

Easy Book
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1.6 Nuevas funciones para S7-1200 y STEP 7 V11

1.6 Nuevas funciones para S7-1200 y STEP 7 V11
STEP 7 V11 y CPU S7-1200, firmware V2, ofrecen funciones y prestaciones adicionales.

Easy Book

Para ofrecer un mayor control sobre la definicion de los datos del programa de usuario,
S7-1200 ofrece tipos de datos adicionales, como punteros, matrices indexadas y
estructuras.

El conjunto de instrucciones se ha ampliado. Entre las nuevas instrucciones, se incluyen:

— Las instrucciones de comunicacion incluyen instrucciones GET y PUT de
comunicacion S7, instrucciones de E/S descentralizadas RDREC, WRREC y RALRM,
nuevas instrucciones TUSEND y TURCV de PROFINET, asi como instrucciones
GPRS y TM_MAIL de TeleService.

— Una nueva instruccion de calculo permite introducir una ecuacién directamente en el
programa KOP o FUP.

— Instrucciones adicionales de alarma permiten lanzar y consultar alarmas de retardo y
alarmas ciclicas.

— También se pueden emplear las nuevas instrucciones de diagnéstico para leer el
estado de los LED vy otra informacién de diagnostico correspondiente a modulos y
dispositivos.

— También hay una nueva instruccion PID_3Step facil de utilizar.

PROFINET UDP si se soporta ahora. UDP proporciona una funcionalidad de
comunicacién Broadcast.

La CPU S7-1200 es un controlador PROFINET 10.
STEP 7 V11 incluye una funcién "Deshacer".

STEP 7 dispone de los botones STOP y RUN (Pagina 28) en la barra de herramientas
para parar y arrancar la CPU.

La ['tabla de forzado permanente" (Pagina 198) esta separada de la tabla de observacion
y permite forzar entradas y salidas.

Existe la posibilidad de proteger contra copia (Pagina 77) el programa de usuario o los
bloques légicos vinculandolos a una CPU o Memory Card especifica.

Se pueden capturar y restaurar varios estados (Pagina 31) de los bloques légicos.
También es posible capturar los valores de un DB (Pagina 200) para ajustarlos como
iniciales.

Haciendo clic en un boton se exportan los datos de las tablas de STEP 7 (p. ej. en forma
de tabla de variables PLC o tabla de observacion) a Microsoft Excel. Ademas, también
es posible utilizar CTRL+C y CTRL+V para copiar y pegar entre STEP 7 y Microsoft
Excel.

Es posible desconectar dispositivos I/O (Pagina 33) de la red configurada sin perder el
dispositivo configurado o tener que reconfigurar la red.

Se puede modificar la asignacion de un DB (Pagina 32) a un FB o una instruccion (p. ej.
para cambiar la asignacién de un FB a un DB monoinstancia por un DB multiinstancia).
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Presentamos el potente y flexible S7-1200

1.6 Nuevas funciones para S7-1200 y STEP 7 V11

Paquetes de programacion de STEP 7 Basic y STEP 7 Professional

STEP 7 ofrece ahora dos paquetes de programacion para las funciones necesarias.

STEP 7 Basic ofrece todas las herramientas necesarias para el proyecto S7-1200.

Con el paquete STEP 7 Basic es posible conectar las CPUs S7-1200 y los paneles Basic
HMI en una red PROFINET. Si se agrega un modulo de comunicacion (CM), un
procesador de comunicaciones (CP) o una placa de comunicacion (CB) a la
configuracién de dispositivos de la CPU, también sera posible conectarse a otros tipos
de redes, como PROFIBUS o RS485.

STEP 7 Professional amplia el S7-1200 con las funcionalidades del S7-300 y S7-400.
Ahora existe la posibilidad de crear redes utilizando todos estos controladores SIMATIC
y dispositivos 1/0.

Funciones de servidor web

Para ofrecer acceso a la CPU en Internet, S7-1200 soporta las funciones de servidor web
S7, que permiten almacenar paginas web estandar en la memoria de la CPU. También se
pueden crear paginas web propias para acceder a los datos de la CPU.

Registros

S7-1200 soporta la creaciéon de archivos de registro para el almacenamiento de valores de
proceso. Se pueden crear instrucciones Datalog especificas para la creacion y gestion de
registros. Los archivos de registro se guardan en formato CSV estandar, que se pueden
abrir con la mayoria de las aplicaciones de hojas de calculo.

Nuevos médulos para S7-1200

Diversos modulos nuevos amplian la potencia de la CPU S7-1200 y ofrecen la flexibilidad
necesaria para cubrir las necesidades de automatizacion:

24

Los nuevos modulos de sefiales (SMs) de E/S y Signal Boards (SBs) ofrecen
prestaciones de termopar (TC) y RTD.

Las nuevas Signal Boards (SBs) ofrecen E/S de alta velocidad (200 kHz).

Los nuevos modulos de comunicacion (CMs) permiten que S7-1200 funcione como
maestro PROFIBUS o dispositivo esclavo.

Las nuevas interfaces de comunicacién soportan la comunicacion con TeleService
(m6dem, RDSI, GSM/GPRS y RS232).

Una nueva placa de comunicacién (CB) se conecta a la parte frontal de la CPU para
ofrecer funciones de RS485.
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STEP 7 facilita el trabajo

STEP 7 proporciona un entorno de facil manejo para programar la légica del controlador,
configurar la visualizacion de HMI y definir la comunicacién por red. Para aumentar la
productividad, STEP 7 ofrece dos vistas diferentes del proyecto, a saber: Distintos portales
orientados a tareas y organizados segun las funciones de las herramientas (vista del portal)
0 una vista orientada a los elementos del proyecto (vista del proyecto). El usuario puede
seleccionar la vista que considere mas apropiada para trabajar eficientemente. Con un solo
clic es posible cambiar entre la vista del portal y la vista del proyecto.

g Vista del portal
Portales para las diferentes tareas
Tareas del portal seleccionado

Panel de seleccidn para la accion
seleccionada

Cambia a la vista del proyecto

® ©60 0

Vista del proyecto
Menus y barra de herramientas

Arbol del proyecto
Area de trabajo
Task Cards

Ventana de inspeccion

Cambia a la vista del portal

QP@O®E®®E O

Barra del editor

Puesto que todos estos componentes se encuentran en un solo lugar, es posible acceder
facilmente a todas las areas del proyecto. La ventana de inspeccion, por ejemplo, muestra
las propiedades e informacioén acerca del objeto seleccionado en el area de trabajo. Si se
seleccionan varios objetos, la ventana de inspecciéon muestras las propiedades que pueden
configurarse. La ventana de inspeccion incluye fichas que permiten ver informacion de
diagndstico y otros mensajes.
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STEP 7 facilita el trabajo

2.1 Facil entrada de instrucciones en el programa de usuario

La barra de editores agiliza el trabajo y mejora la eficiencia, ya que muestra todos los
editores que estan abiertos. Para cambiar entre los editores abiertos, basta con hacer clic
sobre el editor en cuestion. También es posible visualizar dos editores simultdneamente, ya
sea en mosaico vertical u horizontal. Esta funcién permite mover elementos entre los
editores mediante Drag & Drop.

2.1 Facil entrada de instrucciones en el programa de usuario

STEP 7 dispone de Task Cards que contienen las instrucciones del  «|jnstiucciones basicas

programa. Las instrucciones se agrupan por funciones. Hormbre

¥ | Genaral
* ) Operaciones |bgioas con bins

n L‘T‘J ¢ (@] Termponzaderes

b Led) Contadares
» | € Comparadores
b [E] Funciongs meternsticss

Para crear el programa, arrastre las instrucciones desde las Task  , . ;. icrence
Cards a los diferentes segmentos mediante Drag & Drop. » P Conwersion

¥ md Control del programn
¥ 'L Operaciones |bgioas con palabra
¥ = Desgilszatriento y rotacion

2.2 Facil acceso a las instrucciones mas utilizadas desde la barra de
herramientas

STEP 7 ofrece una barra de herramientas de "Favoritos" que permite acceder rapidamente
a las instrucciones utilizadas con mayor frecuencia. Sélo tiene que hacer clic en el botén de
la instruccion que desea insertar en el segmento.

i A=E8:EE e (Haga doble clic en el icono para ver los
- "Favoritos" en el arbol de instrucciones.)

H4F i == {7 = T l}
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26 Manual de producto, 04/2011, A5SE02486778-02



STEP 7 facilita el trabajo

2.3 Facilidad para agregar entradas o salidas a instrucciones KOP y FUP

v | Favaritos Los "Favoritos" pueden » | Favaritos
personalizarse facilmente

. . L — 2
agregando nuevas instrucciones.

4 =i == ] = =

TonA

L% Para ello sélo hay que mover la
bt l__in.stmc:-iune; -l)é.t;lc-as mstrycmon a "Favoritos - ;'Inslmcc!.nnas ‘h-é-;Icas
orhine r mediante Drag & Drop. i T
T S A “~  Lainstruccién ya esta al alcance ' /%" =
¥ i) Dpersciones logioas con bics | . » ] Operaciones [ogicas con birs | 3
w (&) Temporzadares de un C“C- w ‘&) Temporeadores
=7 | =17 i
=/ 10N ¥ ;W TON [
2 10F ¥ &/ T0F F
& TOHR i | TOMR
A} (TP i A1 =(1P- b
o} =(TOM}- l A} =T~ /
o} =(TOF)= A )| ={ToF)- A
AM =(TOrR)- X 0] = (TONR- #
A} =R f Al (AT )
A -F1- ¢ A=~ (
* [&4) Contaderes ¥ la1) Comadores
b i) Compn_l‘l_dwe! | ¢ €] Comparadores =l
2.3 Facilidad para agregar entradas o salidas a instrucciones KOP y
IN2se Algunas de las instrucciones permiten crear entradas o salidas adicionales.

® Para agregar una entrada o salida, haga clic en el icono "Crear" o haga clic con el botén
derecho del ratén en el conector de entrada de uno de los parametros IN o OUT
existentes y seleccione el comando "Insertar entrada" o "Insertar salida".

® Para quitar una entrada o salida, haga clic con el botén derecho del ratén en el conector
de uno de los parametros IN o OUT existentes (si hay mas de las dos entradas
originales) y seleccione el comando "Borrar".
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STEP 7 facilita el trabajo

2.4 Instrucciones ampliables

24

2.5

28

Instrucciones ampliables

Algunas de las instrucciones mas complejas pueden ampliarse, de modo que se visualicen
Unicamente las entradas y salidas clave. Para ver las entradas y salidas, haga clic en la
flecha situada en la parte inferior de la instruccion.

"PID_3Step_TO" "PID_3Step_TO"
PID_35tep |E HT' FID_3Step |E HT'
—EN ER —EM EMD
Setpoint Cutput_LP = Setpoint
Input Output DR = Input
Input_PER Output_PER Input_PER
= Artuator_H State = Actuator_H Cutput_LP =
= Actuator_L Errar = — Actuator_L Output DR =
Feedback ErrorBits Feedback Output_PER
Feedlack_PER Feedback _PER
— Feset - - —
- —
— Reset —
e
State
Errar =
" ErrarBits

Facilidad de cambio del modo de operacién de la CPU

La CPU no dispone de interruptores fisicos para cambiar entre los modos de operacion
(STOP o RUN).

Utilice los botones "Arrancar CPU" o "Parar CPU" de la barra de herramientas n [m
para cambiar el estado operativo de la CPU. ===

Al configurar la CPU en la configuracién de dispositivos se define el comportamiento de
arranque en las propiedades de la CPU (Pagina 69).

El portal "Online y diagnéstico" ofrece también un panel de mando que permite cambiar el
estado operativo de la CPU online. Para utilizar el panel de mando de la CPU es necesario
que exista una conexioén online con la CPU. La Task Card "Herramientas online" muestra un
panel de mando en el que se indica el modo de operacion de la CPU. El panel también
permite cambiar el modo de operacién de la CPU.

= manel e conrol dena ol Utilice el botdn del panel de mando para cambiar el modo de operacion
m [ 314comanel (STOP o RUN). El panel de mando también dispone de un boton MRES
it . para inicializar la memoria.

ERROR 51O

MAINT WES
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STEP 7 facilita el trabajo
2.6 Facilidad de modificacion de la apariencia y configuracion de STEP 7

El color del indicador RUN/STOP muestra el modo de operacién actual de la CPU. El
amarillo indica el estado operativo STOP y el verde RUN.

2.6 Facilidad de modificacién de la apariencia y configuracién de STEP
7

T T Es posible seleccionar una serie de ajustes,

como p. €]. la apariencia de la interfaz, el idioma
o el directorio en el que guardar el trabajo.

Elija el comando "Configuraciéon” del menu
"Opciones" para cambiar dichos ajustes.

Configuraciéa qenesal
Igtarma o L istartus | Bope el Eapad

Mefmmieg | VTR Conal

Weairer wartanea du oo

 Wara: miamitices ence lea tooltps an carcads

4 Configuraciéa Inicial
Carger ¢l dhime proyetn sheert of inkia
Mhamar e s o ks OGS ot b utioa o £
o Cangar e Ghrna copligratacas e v Rranad geandads al ncisr

Wistaimicial
Otmavitautineds
= vntadelpertal o3t de | prapeciz

2.7 Librerias de proyecto y globales para un acceso facil

Las librerias globales y de proyecto permiten reutilizar los objetos guardados dentro de un
proyecto o en varios proyectos. Asi, es posible crear, por ejemplo plantillas de bloques para
utilizar en diferentes proyectos y adaptarlas a las necesidades particulares de la tarea de
automatizacion. En las librerias pueden guardarse diferentes objetos, como FCs, FBs, DBs,
configuracion de dispositivos, tipos de datos, tablas de monitorizacion, sinépticos de
proceso y faceplates. También es posible guardar los componentes de los dispositivos HMI

en el proyecto.

Cada proyecto dispone de una libreria de proyecto para
guardar los objetos que se utilizan en él mas de una vez. La

Opciones ;:
I libreria del proyecto forma parte del proyecto. Al abrir o cerrar
ikiberia del proyects |2 el proyecto se abre o cierra la libreria, y al guardar el
=) | Todkad wl L . . ,
o pm— ] proyecto se guardan todos los cambios en la libreria del
% proyecto.
| ibrerias glnbales &
3G =°
+ | L] Bummnand-Swiechas
¥ LUl Monitaning-snd-sontrel-objects
¥ LU Docwmeritaton mempiates

Es posible crear una libreria global personalizada para guardar los objetos que se desee
para que estén disponibles para otros proyectos. Al crear una libreria global nueva, ésta se

guarda en una ubicacion del equipo o en una unidad de red.
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STEP 7 facilita el trabajo

2.8 Facilidad para seleccionar la version de una instruccion

2.8

29

30

Facilidad para seleccionar la version de una instruccién

Los ciclos de desarrollo y lanzamiento de determinados conjuntos de instrucciones (como
Modbus, PID y de movimiento) han dado lugar a multiples versiones de dichas
instrucciones. Para ayudar a garantizar la compatibilidad y la migracion de proyectos mas
antiguos, STEP 7 permite seleccionar la version de la instruccion que se va a insertar en el
programa de usuario.

Haga clic en el icono de la Task Card del arbol de
instrucciones para activar los encabezados y columnas del

Opciones ; ; .
E= arbol de instrucciones.
» | MoDELS vial- Para cambiar la version de la instruccion, seleccione la
WMo COMMLOAD: - e version correspondiente en la lista desplegable.
B ME_MASTER s
B ME_SLAVE V2.0

La funcién de Drag & Drop puede utilizarse facilmente entre
editores

& Vists iapoidaicn [ Vists 3a redes Y Visks g Giparit Para ayudar a realizar las tareas rapida y
ariho SIEIC LT —" facilmente, STEP 7 permite arrastrar y soltar
elementos de un editor a otro. Asi, es posible,
por ejemplo, arrastrar una entrada de la CPU
o— a la direccion de una instruccion del programa
de usuario.

Es necesario ampliar el zoom como minimo al
200% para poder seleccionar las entradas o
salidas de la CPU.

Recuerde que los nombres de las variables no
s6lo se muestran en la tabla de variables PLC,
=l T sino también en la CPU.

1 —
Para ver dos editores al mismo tiempo, utilice s s =1
los comandos de menu "Dividir el area del
editor" o los botones correspondientes de la  Forise=on EATN

Eirmy mimtetiin (S TR TE )

barra de herramientas.

i

Eadn|eatof vestcal e

Para cambiar entre los editores abiertos, haga clic en los botones de la barra de editores.

ey ST NN S ET

Easy Book
Manual de producto, 04/2011, A5E02486778-02



STEP 7 facilita el trabajo

2.10

Easy Book

2.10 Capturar y restaurar un estado provisional

Capturar y restaurar un estado provisional

STEP 7 ofrece la posibilidad de capturar el estado de un bloque légico con el fin de crear un
punto de referencia o patrén para el programa de usuario. Un estado provisional representa
el estado de un bloque légico en un instante concreto. Si se genera un estado provisional
sera posible restablecer este estado en el bloque en cualquier momento, rechazando todos
los cambios realizados desde entonces. Es posible volver a poner el programa de usuario al
estado del bloque, incluso si se han realizado y guardado cambios en el programa.

Es posible capturar un maximo de 10 estados provisionales en el proyecto. Los estados
provisionales siguen siendo accesibles después de guardar el proyecto. No obstante, al
cerrar el proyecto se eliminan todos los estados provisionales capturados.

La funcionalidad de capturar y restaurar el estado del bloque de programa es mas potente
que la funcion de "Deshacer", porque el estado provisional no se borra con la funcion
"Guardar".

Haga clic en el botén "Guardar estado provisional" para guardar el estado actual del
programa de usuario. Después de capturar un estado del programa de usuario, el
bloque de programa muestra un icono denominado "Estado provisional".

2 Main [OE1] ¥

22 Haga clic en el boton "Restaurar estado provisional" para que el bloque de programa
vuelva al estado provisional capturado.

% Haga clic en el boton "Borrar estado provisional” para eliminar el estado provisional
capturado.
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STEP 7 facilita el trabajo

2. 11 Modlficar el tipo de llamada de un DB

2.1 Modificar el tipo de llamada de un DB

“IEC_Timer_0_DB"

T

M corar Carlax
Iz Copiar CarlsC
¥ Borrar Supr
Ira L]
Cambiar tipo de llamada.. »
— ¢ "
sz"f Insertar segrmento Mmnis+F2
E Inserar cuadro vacio MaypniseFS

i Insertar comentario

Fropiedades

‘Opciones de Namada

Ha

Imstancis
indraduel

M-
Instencia

‘Blogue de dalos
Nombre  CISRIERDNES
AL 1EC_Timir_0_DE_1

El blogue de funcibn lamado gu
de detos de instancié propio

B

STEP 7 permite crear o modificar facilmente la
asignacion de un DB de una instruccion o un FB que esta

_enun FB.

e Es posible conmutar la asignacion entre diferentes

DBs.

e Es posible conmutar la asignacién entre un DB
monoinstancia y un DB multiinstancia.

e Es posible crear un DB instancia (si falta o no esta

disponible).

Al comando "Modificar tipo de llamada" se accede
haciendo clic con el botén derecho del ratén en la
instruccion o FB en el editor de programas o bien
seleccionando el comando "Llamada de bloque" del

menu "Opciones".

[

arda sus datos anun blogue

|~ Mceptar || Cancelar |

32

El cuadro de dialogo "Opciones
de llamada" permite seleccionar
un DB monoinstancia o
multiinstancia. También existe
la posibilidad de seleccionar
DBs concretos de una lista
desplegable de DBs
disponibles.
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STEP 7 facilita el trabajo

2. 12 Desconectar temporalmente dispositivos de una red

2.12 Desconectar temporalmente dispositivos de una red

Existe la posibilidad de desconectar dispositivos de red concretos de la subred. Puesto que
la configuracion del dispositivo no se elimina del proyecto, resulta facil restablecer la
conexion con el dispositivo.

PLC_1 10-Device_1 10-Device_2
CPU1214C IM 151-3FN IM 151-3FN
PLCT PLC1
[Frine_z }

Haga clic con el boton derecho del raton en
el puerto de interfaz del dispositivo de red y

: seleccione el comando "Desconectar de la
Asignar a la subred nueva

" f
subred" del menu contextual.

Asignar o contraladaor IO nueve
Desconectar sisterma 10
[] Resahar sistema 10

10-Device_2
IM 151-3PN

PLC

g Propiedades

STEP 7 reconfigura las conexiones de red pero no elimina el dispositivo desconectado del
proyecto. Mientras la conexién de red siga borrada, las direcciones de interfaz no

cambiaran.
PLC_1 10-Device_1 10-Device_2
CPU1214C 1M 151-3FN IM 151-3FN
PLC 1 No asignado

L PMAE 2 |

Cuando se descargan las nuevas conexiones de red, la CPU pasa al estado operativo
STOP.

Para volver a conectar el dispositivo, sélo hay que crear una nueva conexion de red con el
puerto del dispositivo.
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STEP 7 facilita el trabajo

2.13 Facilidad de "desenchufar” virtualmente modulos sin perder la configuracion

2.13 Facilidad de "desenchufar" virtualmente mdédulos sin perder la

configuracion

E’ Vista topolégica [ Vista de redes [T Vista de dispositivos |_
d+ [pLc [ 53 5 B 2" =

A

— P Médulos na interados

E Vista topolgica [ Vista de redes [[Y Vista de dispositivos
d+ [P =l || 4 H " =

B

DOEx 2.,

kAddulos no
inserados

34

:.l.).

(<]

STEP 7 dispone de un area de
almacenamiento para médulos "no
enchufados". Puede arrastrar un médulo
desde el rack para guardar la
configuracién del médulo en cuestion.
Estos médulos desenchufados se guardan
con el proyecto, permitiendo asi volver a
insertarlos en el futuro sin necesidad de
configurar los parametros.

Uno de los usos de esta funcion
corresponde al mantenimiento temporal.
Consideremos una situacion en la que se
esta esperando un médulo de recambio y
se planifica un uso temporal de un médulo
diferente a modo de sustituto provisional.
Es posible arrastrar el médulo configurado
desde el rack a los "médulos no
enchufados" y a continuacion insertar el
modulo provisional.
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Getting Started

3.1 Crear un proyecto

iTrabajar con STEP 7 es muy facill Aprender a crear un proyecto resulta rapido y sencillo.

En el portal Inicio, haga clic en
"Crear proyecto nuevo".

Introduzca el nombre del
proyecto y haga clic en el boton
"Crear".

Una vez creado el proyecto, seleccione el
portal Dispositivos y redes.

@ Mostrar todos lus dispositives Haga clic en el botdn "Agregar nuevo
@ Agregar dispositivo dispositivo".

redes ﬂ’ﬂ

L Dispositivos y

Seleccione la CPU que desea agregar al proyecto:

1. En el cuadro de dialogo "Agregar nuevo
dispositivo", haga clic en el botén "SIMATIC
PLC".

2. Seleccione una CPU de la lista.

3. Para agregar la CPU seleccionada al proyecto,
haga clic en el boton "Agregar”.

Observe que la opcion "Abrir la vista de

dispositivos" esta seleccionada. Al hacer clic en

"Agregar" con esta opcion seleccionada se abre la
"Configuracion de dispositivos" de la vista del

proyecto.
Er s ]
[ La vista de dispositivos muestra la

Drirsparsitivas o Vista de redes  [IF Vista de dispositivas

: s I - CPU agregada.
w [ 2009-69-24_Gemngseamed = =

I Sgregar dspruties 1 |

i Diponmos y ede

bl LRI TREIE =
I conbguraciin da disg

B Orline v diagre
g Bhogues de programs
L Oibgeses tecnaliquons
L vanables FLC
# L5 ablaz de chzeracon
A Lista do backos L 1 -
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Getting Starfed

3.2 Crear variables para las E/S de la CPU

3.2

36

Crear variables para las E/S de la CPU

Las "variables PLC" son nombres simbdlicos para entradas y salidas y para direcciones.
Tras crear una variable PLC, STEP 7 la guarda en una tabla de variables. Todos los
editores del proyecto (ya sea el editor de programacion, el de dispositivos, el de
visualizacion o el de la tabla de observacién) pueden acceder a la tabla de variables.

Con el editor de dispositivos abierto, abra una tabla de

=] p’*’)‘m"
B Agregar disposithve Varlab|eS
gh Dispositivas y redes '
TR FLC_T[cPUN214Cc DaDCDC] Los editores abiertos pueden verse en la barra de editores.

I configuracién de disposnios
% Online y diagnbstico
b gl Blogues de pragrama
b g Objeros vecnolbgicos
¥ g} Fuentes extemns
g Yanables FLC
<@ Mostar todas |as variables
-;Agregnr nuevas tabls de van
E-41abls de vanables esvndar .

mg Wives gensnl I 1 Configuraciin rm L% Iﬂ Warishies FLE I

:[:k En la barra de herramientas, haga clic en el botén "Dividir el area del editor
horizontalmente".
JEPU 1 214€ DEOODE] + Varlables PLE ¢ Tabla de varlables estandar [13] - @ @ X STEP 7 muestra simultaneamente la tabla de

= : ;ﬁllanlu | @ Constantes de usuatio | Constantes de mm....i Varlab|eS y el edltor de dlSpOSlthOS
T:I:I- d;- wariables evtindar
& Vista mpaligica (& Yisa de edes | [y Vista de divporitens
i [Rod = = o e e - i

-

Aumente el zoom de la configuracion de dispositivos al 200% para poder leer y seleccionar
las E/S. Arrastre las entradas y salidas de la CPU a la tabla de variables:

1. Seleccione la entrada 10.0 y arrastrela a la primera fila de la tabla de variables.
2. Cambie el nombre de la variable de "10.0" a "Start".
3. Arrastre la entrada 10.1 a la tabla de variables y cambie el nombre a "Stop".

4. Arrastre Q0.0 (en la parte inferior de la CPU) a la tabla de variables y cambie el nombre
a "Running".
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3.3

Easy Book

3.3 Crear un segmento simple en el programa de usuario

| » Wariakles PLC » Tabla de variables estindas [16] — oF WX
| J'G Wasiabley IW Conitantes de uiumio L,F.! Conilantes de vistema <0 Variabley l&l Comlantes de uiuasio l,p Comylantes dé sistemna
Fe B TR 3 I 3
Tabla de variables estindas Tabla de varlables estindar
Hombee Tipr de desos  Durecodn Comencany Boemire. Fpodedmes  Danecoidn Comentane
1 Agregars o | 4@ e Eaal w0y -
2 4 fop Eaal LT
3 4@ running waal w00 -

< [

[ vista topeitgica
& [no -

Mani 334383 MASAAS

CPU 12140
DCnCHe

M 3 A48 M
EEEEEEES SEEEEE

m
EX

Una vez que las variables se han introducido en la tabla de variables PLC, estan disponibles
para el programa de usuario.

Crear un segmento simple en el programa de usuario

El codigo del programa consiste en instrucciones que ejecuta la CPU siguiendo una
secuencia. Para este ejemplo utilizamos la l6gica de Esquema de contactos (KOP) para
crear la légica del programa. El programa KOP es una secuencia de segmentos semejantes
a los peldafos de una escalera.

x [] Proyactot Para abrir el editor de programacion, proceda del siguiente modo:
B Agregar dispositive ,
ok Dispositivos y redes 1. Abra la carpeta "Bloques de programa" en el arbol del
= Ll PLC_1 [€PU 1214C DCDCIDC] proyecto para ver el bloque "Principal [OB1]".
n'f Configuracion de disposithwos i X i
%/ Online y diagnbstico 2. Haga doble clic en el bloque "Principal [OB1]".
w [ Bloques d r . .z
e s El editor de programacién abre el bloque de programa (OB1).
4 Main [OB1]

» [ Objetos tecnolégicos
» [ Fuentes externas
¥ L@ variables FLC

Utilice los botones de "Favoritos" para insertar contactos y bobinas al segmento.
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3.3 Crear un segmento simple en el programa de usuario

% = 1k L I T T 1. Haga clic en el boton "Contacto

ol D Q - normalmente abierto" de

A | —0— 7 = =2 "Favoritos" para agregar un
contacto al segmento.

" ; R 2. Para este ejemplo se agrega un
Wit 1l BEEE:EHE D segundo contacto.

3. Haga clic en el coton "Bobina de
relé" para insertar una bobina.

Hb A== 7 =

Los "Favoritos" también incluyen un botén para crear una rama.

% = 1cb e 1. Seleccione el perfil izquierdo para
sl D Q :_% seleccionar el perfil de la rama.
A A —0— 7| = |2 2. Haga clic en el botdn "Abrir rama"
para agregar una rama al perfil del
segmento.
gk ; i 3. Inserte otro contacto normalmente
_-| T T LI LI ) . .
[-%l abierto en la rama abierta.
T 4. Arrastre la flecha de doble punta

hasta un punto de conexién (el
cuadrado verde del circuito) entre
los dos contactos del primer
circuito.

L

Para guardar el proyecto, haga clic en el botdn "Guardar proyecto” de la barra de
herramientas. Recuerde que no es necesario terminar de editar el circuito antes de
guardarlo. Ahora se pueden asignar los nombres de variables a las diferentes instrucciones.
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3.4 Utilice las variables PLC de /a tabla de variables para direccionar las instrucciones

3.4 Utilice las variables PLC de la tabla de variables para direccionar
las instrucciones

La tabla de variables permite introducir las variables PLC para las direcciones de los
contactos y bobinas.

1. Haga doble clic en la direccion
predeterminada < 77, 7> situada
sobre el primer contacto
normalmente abierto.

2. Haga clic en el botdn selector
situado a la derecha de la

{ : direccién para abrir las variables
| 0 : .

rmr— = —, de la tabla.
P 3. En lalista desplegable, seleccione
"Start" para el primer contacto.

4. Para el segundo contacto, repita
los pasos anteriores y seleccione
la variable "Stop".

5. Para la bobina y el contacto de
enclavamiento, seleccione la
variable "Running".

T
1 :
4
L

o
-

S Sy ‘PG

] L ! i %
1r 1r T r
'Rllnllunn'
_{ '—
[ Vi peiiics | v doies | s ameie 1 @Mbién puede arrastrar las direcciones de E/S

& (R -

L directamente desde la CPU. Sencillamente,
divida el area de trabajo de la vista del proyecto
(Pagina 30).

Es necesario ampliar el zoom de la CPU como
minimo al 200% para poder seleccionar las E/S.

Es posible arrastrar las E/S de la CPU de la
"Configuracion de dispositivos" a la instruccion
KOP del editor de programacion, no sdlo para
crear la direccion de la instruccion, sino también
la entrada en la tabla de variables PLC.

T IECH=F 1"
= Titulo del blague:
ep—

*  Seqmento 1:
—
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3.5 Adicion de una instruccion "cuadro”

3.5 Adicion de una instruccion "cuadro”

El editor de programacion dispone de una instruccion "cuadro" genérica. Tras insertar dicha
instruccion, se selecciona el tipo de instruccidn, como p. e. una instruccién ADD, desde una
lista desplegable.

% ; . : Haga clic en la instruccion genérica
e A= E:EE e = Hagad ;

Q s cuadro” en la barra de herramientas
| e i Ny "Favoritos".

- La instruccion genérica "cuadro”

w oul . soporta varias instrucciones. Para
este ejemplo se crea una instruccion
ADD:

a . 1. Haga clic en la esquina amarilla de

o ox " » Ia_l mst_ruccmn_ cuadro para

Sugf visualizar la lista desplegable

o £ correspondiente.

e 2. Avance por la lista hacia abajo y

DEC . . . r

ABS seleccione la instruccion ADD.

SORT -

3. Haga clic en la esquina amarilla
junto a "?" para seleccionar el tipo

F.-:, | de datos para las salidas y la
i {8 entrada.
- {IN1 Hl'h_ur
N2 e
— Usint
Uing
Sina
LDk
P Ahora puede introducir las variables
i (o direcciones de memoria) que
ity plr deben utilizar los valores con la
= instruccion ADD.
También puede crear entradas adicionales para determinadas
instrucciones:
X 1. Haga clic en una de las entradas del cuadro.
Ig) Copiar il . , . i .
Haga clic con el botén derecho para visualizar el menu
X contextual y seleccionar el comando "Insertar entrada".
Ira 3
ADD
phi InSertar segments MaylieaF2 ']
i . EN END
Insertar entrads b CorlaMayused 131 our

=N
N3

Ahora la instruccion ADD utiliza tres entradas.
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3.6 Uso de /a instruccion CALCULAR para una ecuacion matematica compleja

3.6 Uso de la instruccién CALCULAR para una ecuacién matematica
compleja

La instrucciéon Calculate permite crear una funcion matematica que se ejecuta con multiples
parametros de entrada para obtener el resultado en funcion de la ecuacion definida.

En el arbol de instrucciones Basic, amplie la carpeta de
funciones matematicas. Haga doble clic en la instruccion
Calculate para insertar la instruccién en el programa de
usuario.

~ | Instrucciones basicas

» D General

[1] operaciones lagicas con..
I_‘Q‘TEmpl:-rizach:nres

[+1] contadares

E Comparadares

'—i‘ Funciones mateméaticas

| CALCULATE 1,

{4 v v v -

1| A0 "
oo La mstrucmon Calculate no
i configurada ofrece dos parametros
BN EN .
: de entrada y uno de salida.
DUF = <115
LR our

INZ =¥

H "’?’)’)ll H H z
AT ) Haga clic en "?7??" y seleccione los tipos de datos de los parametros
el - .

- - de entrada y salida. (Los parametros de entrada y salida deben tener
| ik “I" " un mismo tipo de datos).

au D
H H H n "
et il gurl En este ejemplo, seleccione el tipo de datos "Real".
N2 i Ul
Sl
uing
e
Word
DWard

Haga clic en el icono "Editar ecuacién” para introducir la ecuacion.

&

QuUT := m

Ejermnpla:
AN + 2D * (T - N2

Posibles instrucciones:
And, O, XOr, Swap, Mot i Inw, +, - %, [ Mod, Abs, Neg, Exp, **, Frac, Ln, Sin, ASin, Cos, ACos, Tan, ATan,
5qr. Sqrt. Round, Ceil, Floor, Trunc

Aceptar ” Cancelar

Easy Book
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3.6 Uso de la instruccion CALCULAR para una ecuacion matematica compleja

En este ejemplo, introduzca la ecuacion siguiente para escalar un valor analdgico bruto.
(Las designaciones "In" y "Out" corresponden a los parametros de la instrucciéon Calcular.)

Out vaie = (Out high - Out 1ow) / (In high = In 1ow) * (In vawe - In ow) +  Out 10w
Out = (in4 - In5) / (In2 - In3) * (In1-1In3) + In5
Donde: Out value (Out) Valor de salida escalado
IN value (In1) Valor de entrada analdgica
IN high (In2) Limite superior del valor de entrada escalado
IN tow (In3) Limite inferior del valor de entrada escalado
Out nigh (In4) Limite superior del valor de salida escalado
Out iow (In5) Limite inferior del valor de salida escalado

En el cuadro "Editar calculo”, introduzca la ecuacion con los nombres de los parametros:
OUT = (in4 - In5) / (In2 - In3) * (In1 - In3) + In5

Editar instruccion "Calcalar

ouT:= :fm-t—lrxSHtm?—inS] " {in’ <in3) + inS

Ejemplo:
{INT « IM2) " (N1 + INZ)
Posibles instrucciones.

And, Gr, XOr: Swap, Mot f Im-+.- *, |, Mod, Abs. Neg, Exp, **, Frac, Ln, 5in, ASin, Cos. ACos; Tan; ATen,
Sqn Sqrt, Round, Cail, Floar, Trunc

Al hacer clic en "Aceptar”, la instruccion Calcular crea las entradas necesarias para la

instruccion.
CALCOLATE

- H

L] END
DU = (rsdnSRinEmnd
LR T
Nz
s
i
= NS &

Introduzca los nombres de las variables de los valores que corresponden a los parametros.

CALCULATE =i
Real E
EN ENGI

OUT = (e« mB) (s |

"I _Smlue” = M1 oot — "0Dug_valys"
i hight = N2
P lav™ = N3

Ot .r|rur.' Inia

Oius o' — NS
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3.7

- g v
= L HmaAnE Base Panel
» 53" oaphey
» 4" Dapley
4" aplay
[ EEs08 Ba s 08
£l =5re08 Banic OF Pomni

nmlltlﬂﬂle‘
I SRRE0% B st i

» [ 40 Daspley
» 5 15" Disgplay

£l 55re08 Banc mana P Fertr.

)

= Bi At St Ti—2% MiAi"

3.7 Agregar un dispositivo HMI al proyecto

Agregar un dispositivo HMI al proyecto

Agregar un dispositivo HMI al proyecto es
muy facil

1. Haga doble clic en el botén "Agregar
nuevo dispositivo".

2. Haga clic en el botén "SIMATIC HMI"
del cuadro de dialogo "Agregar nuevo
dispositivo".

3. Seleccione el dispositivo HMI
especifico de la lista.

Se puede optar por abrir el asistente
para HMI para configurar los sinpticos
del dispositivo HMI.

4. Haga clic en "Aceptar" para agregar el
dispositivo HMI al proyecto.

El dispositivo HMI esta agregado al proyecto.

STEP 7 proporciona un asistente para HMI que ayuda a
configurar todas las pantallas y la estructura del
dispositivo HMI.

Si no se ejecuta el asistente para HMI, STEP 7 crea una sencilla pantalla para HMI

predeterminada.
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3.8 Creacion de una conexion de red entre la CPU y el dispositivo HM/

3.8 Creacién de una conexion de red entre la CPU y el dispositivo HMI

Crear una conexion de red es facil

PLC_1 MY e Vaya a "Dispositivos y redes" y seleccione la
HEI8E = il ] [ vista de redes para visualizar la CPU y el
d dispositivo HMI.

e Para crear una red PROFINET, trace una linea
desde el cuadro verde (puerto Ethernet) de un
dispositivo hasta el cuadro verde del otro.

PLC_ HMI_1 .z
cPU1214C m Se ha creado una conexion de red entre ambos
O dispositivos.

ko

-
3.9 Creacion de una conexion HMI para compartir variables

& Vista topoligica | Vista de redes [ Vista de dispositivos | L@ Cre€@cion de una conexion HMI entre ambos
£% Conecterenred 1§ Conedones |Conexibn_Hw = BH H diSpOSitiVOS permite Compartir las variables
facilmente entre ellos.

e Con la conexién de red seleccionada, haga

PLC_1 HMI_1 . ) . " .
cPU1214C K600 PN l clic en el boton "Conexiones" y seleccione
] "Conexion HMI" en la lista desplegable.

’ e La conexion HMI hace que ambos
s dispositivos se vuelvan azules.

e Seleccione la CPU y trace la linea hasta el
dispositivo HMI.

HMI_1
ke 3 i_l w"l e La conexion HMI permite configurar las
]

PLC 1
CPU1214C

variables HMI seleccionando una lista de
variables PLC.

PLC A
CPUA214C

HMI_connection_1

Hay otras opciones disponibles para crear una conexion HMI:
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3.10 Creacion de una pantalla HM/

e Arrastrando una variable PLC desde la tabla de variables PLC, el editor de programas o
el editor de configuracion de dispositivos hasta el editor de la pantalla HMI se crea
automaticamente una conexiéon HMI.

e Utilizando el asistente HMI para explorar el PLC se crea automaticamente una conexion

HMIL.

3.10 Creacion de una pantalla HMI
Aunque no se utilice el asistente HMI, configurar una pantalla HMI es muy facil.
STEP 7 incorpora una serie
Ed . . ,
T T T z predeterminada de librerias para la
' E insercion de formas basicas, elementos
;& interactivos e incluso graficos estandar.
:
?
H
Para agregar un elemento basta con arrastrarlo a la pantalla mediante Drag & Drop. Utilice
las propiedades del elemento (en la ventana de inspeccién) para configurar su apariencia y
comportamiento.
| Pogisdades | Animacisnes | Eventes
Genaral
Bl [ T — omatoauie:
Rapresntacitn Variable FLC ” Dedmales [ 7]
Tamate et Brncstn: Longed dn campa:
scelines ceros o s et [ ]
Sgundad L Tips Fomets rpaEIAL:
i O e S—| T —
También es posible crear elementos en la pantalla arrastrando variables PLC desde el arbol
del proyecto o el editor de programas hasta la pantalla HMI. La variable PLC se convierte en
un elemento de la pantalla. Las propiedades pueden utilizarse entonces para cambiar los
parametros de este elemento.
Easy Book
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3.11 Seleccion de una variable PLC para el elemento HM/

3.11 Seleccidon de una variable PLC para el elemento HMI

Tras haber creado el elemento en la pantalla, utilice las propiedades del elemento para
asignarle una variable PLC. Haciendo clic en el boton de seleccion del campo de la variable
para ver las variables PLC de la CPU.

eI — e

También es posible arrastrar variables PLC desde el arbol del proyecto hasta la pantalla
HMI. Muestre las variables PLC en las vista "Detalles" del arbol del proyecto y arrastre la
variable deseada hasta la pantalla HMI.

Easy Book
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Conceptos basicos de los PLC de la forma mas
sencilla

4.1 Las tareas se realizan en cada ciclo

En cada ciclo se escribe en las salidas, se leen las entradas, se ejecutan las instrucciones
del programa de usuario y se realiza el mantenimiento del sistema o procesamiento en
segundo plano.

En inglés, el ciclo también se llama "scan cycle" o "scan".
En condiciones estandar, todas las E/S digitales y
analdgicas se actualizan de forma sincrona con el ciclo,
utilizando un area de memoria interna denominada
memoria imagen de proceso. La memoria imagen de
proceso contiene una instantanea de las entradas y
salidas fisicas de la CPU, de la Signal Board y de los
modulos de sefales.

SIEMENS|

® |a CPU lee las entradas fisicas inmediatamente antes de ejecutar el programa de
usuario y almacena los valores de entrada en la memoria imagen de proceso de las
entradas. Asi se garantiza que estos valores sean coherentes durante la ejecucion de las
instrucciones programadas.

® | a CPU ejecuta la logica de las instrucciones programadas y actualiza los valores de
salida en la memoria imagen de proceso de las salidas, en vez de escribirlos en las
salidas fisicas reales.

® Tras ejecutar el programa de usuario, la CPU escribe las salidas resultantes de la
memoria imagen de proceso de las salidas en las salidas fisicas.

Este proceso ofrece una légica coherente al ejecutar las instrucciones programadas durante
un ciclo determinado y previene la fluctuacién de las salidas fisicas cuyo estado puede
cambiar varias veces en la memoria imagen de proceso de las salidas.
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4.2 Estados operativos de la CPU

ARRANQUE RUN

A Borra la memoria de las entradas (0 memoria (@ Escribe la memoria Q en las salidas fisicas
llIll)

B Inicializa las salidas con el ultimo valor o el @ Copia el estado de las entradas fisicas en la
valor sustitutivo memoria |

C Ejecuta los OBs de arranque ® Ejecuta los OBs de ciclo

D Copia el estado de las entradas fisicas en la @ Realiza autodiagnostico
memoria |

E Almacena los eventos de alarma en la cola @ Procesa alarmas y comunicaciones en
de espera que deben procesarse en estado cualquier parte del ciclo
operativo RUN

F Habilita la escritura de la memoria Q en las
salidas fisicas

La reaccion predeterminada de un modulo se puede cambiar excluyéndolo de la
actualizacion automatica de E/S. También es posible leer y escribir inmediatamente valores
de E/S digitales y analdgicas en los modulos cuando se ejecuta una instruccion. La lectura
inmediata de las entradas fisicas no actualiza la memoria imagen de proceso de las
entradas. La escritura inmediata en las salidas fisicas actualiza tanto la memoria imagen de
proceso de las salidas como las salidas fisicas.

4.2 Estados operativos de la CPU

La CPU tiene tres estados operativos, a saber: STOP, ARRANQUE y RUN. Los LEDs de
estado en el frente de la CPU indican el estado operativo actual.

® En estado operativo STOP, la CPU no ejecuta el programa. Entonces es posible cargar
un proyecto en la CPU.

e En el modo ARRANQUE, la CPU ejecuta cualquier légica de arranque existente. Los
eventos de alarma no se procesan durante el modo de arranque.

® El ciclo se ejecuta repetidamente en estado operativo RUN. Los eventos de alarma
pueden ocurrir y procesarse en cualquier fase del ciclo del programa.

Nota

No se puede descargar un proyecto mientras la CPU esté en estado operativo RUN. El
proyecto solo se puede descargar si la CPU se encuentra en estado operativo STOP.
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4.3 Ejecucion del programa de usuario

La CPU soporta el arranque en caliente para pasar a estado operativo RUN. El arranque en
caliente no incluye un borrado total. No obstante, el borrado total puede iniciarse desde el
software de programacion. El borrado total borra toda la memoria de trabajo, asi como las
areas de memoria remanentes y no remanentes. Ademas, copia la memoria de carga en la
memoria de trabajo. El borrado total no borra el bufer de diagndstico ni tampoco la direccion
IP almacenada permanentemente. Los datos de sistema no remanentes y los datos de
usuario se inicializan en un arranque en caliente.

El tipo de arranque y método de rearranque de la CPU se pueden determinar mediante el
software de programacion. Este ajuste se encuentra en la "Configuracion de dispositivos" de
la CPU en "Arranque". Cuando se aplica tension, la CPU ejecuta una secuencia de tests de
diagnostico de arranque e inicializacién del sistema. A continuacién, la CPU conmuta al tipo
de arranque configurado. Determinados errores impiden que la CPU pase a estado
operativo RUN. La CPU soporta los tipos de arranque siguientes: Estado operativo STOP,
"Cambio a estado operativo RUN después del arranque en caliente", y "Cambio a estado
operativo anterior después del arranque en caliente".

 Panel de contiol di I CPU La CPU no dispone de un interruptor fisico para cambiar el estado
PG [P a1scueane] operativo. STEP 7 ofrece las siguientes herramientas para cambiar el
sl ‘: modo de operacion de la CPU:
FREON _sto
WA Migs e Botones "Stop" y "Run" en la barra de herramientas de STEP 7

¢ Panel de mando de la CPU en las herramientas online

También se puede insertar una instruccién STP en el programa para cambiar la CPU al
estado operativo STOP. Esto permite detener la ejecucion del programa en funcién de la
l6gica.

4.3 Ejecucién del programa de usuario

La CPU soporta los siguientes tipos de bloques ldgicos que permiten estructurar
eficientemente el programa de usuario:

® | os blogues de organizacion (OBs) definen la estructura del programa. Algunos OBs
tienen reacciones y eventos de arranque predefinidos. No obstante, también es posible
crear OBs con eventos de arranque personalizados (Pagina 52).

® | as funciones (FCs) y los bloques de funcién (FBs) contienen el codigo del programa
correspondiente a tareas especificas o combinaciones de parametros. Cada FC o FB
suministra un conjunto de parametros de entrada y salida para compartir datos con el
bloque que llama. Un FB utiliza también un bloque de datos asociado (denominado DB
instancia) para conservar el estado de valores durante la ejecucion que pueden utilizar
otros bloques del programa. Los niumeros validos para FC y FB van de 1 a 65535.

® | os blogues de datos (DBs) almacenan datos que pueden ser utilizados por los bloques
de programa. Los numeros validos para DB van de 1 a 65535.

El tamano del programa de usuario, los datos y la configuracidn estan limitados por la
memoria de carga y memoria de trabajo disponibles de la CPU (Pagina 13). No hay un limite
determinado para el numero de cada bloque OB, FC, FB y DB individual. No obstante, el
numero total de bloques se limita a 1024.
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4.3 Ejecucion del programa de usuario

431 Procesamiento del ciclo en estado operativo RUN

En cada ciclo, la CPU escribe en las salidas, lee las entradas, ejecuta el programa de
usuario, actualiza los médulos de comunicacion y reacciona a los eventos de alarma de
usuario y peticiones de comunicacion. Las peticiones de comunicacion se procesan
periddicamente durante el ciclo.

Estas acciones (excepto los eventos de alarma de usuario) se procesan con regularidad y
en orden secuencial. Los eventos de alarma habilitados se procesan segun su prioridad en
el orden en que aparecen.

El sistema garantiza que el ciclo se procese dentro de un periodo denominado tiempo de
ciclo maximo. De lo contrario, se generara un evento de error de tiempo.

® Todo ciclo comienza con la consulta de los valores actuales de las salidas digitales y
analogicas de la memoria imagen de proceso. Estos valores se escriben luego en las
salidas fisicas de la CPU, la SB y los modulos SM configurados para la actualizacion
automatica de E/S (configuracion predeterminada). Cuando una instruccion accede a
una salida fisica, se actualizan tanto la memoria imagen de proceso de las salidas como
la salida fisica.

® El ciclo continta con la lectura de los valores actuales de las entradas digitales y
analogicas de la CPU, la SB y los SMs configurados para la actualizacion automatica de
E/S (configuracion predeterminada). Estos valores se escriben luego en la memoria
imagen de proceso. Cuando una instruccion accede a una entrada fisica, se modifica el
valor de ésta, pero no se actualiza la memoria imagen de proceso de las entradas.

® Tras leer las entradas, el programa de usuario se ejecuta desde la primera hasta la
ultima instruccion. Esto incluye todos los OBs de ciclo, asi como sus FCs y FBs
asociados. Los OBs de ciclo se ejecutan en el orden correspondiente al nimero de OB,
comenzando con el numero de OB mas bajo.

Las comunicaciones se procesan periédicamente durante todo el ciclo, siendo posible que
se interrumpa la ejecucién del programa de usuario.

El autodiagnéstico incluye comprobaciones periddicas del sistema y de estado de los
mddulos de E/S.

Las alarmas pueden ocurrir en cualquier parte del ciclo y son controladas por eventos.
Cuando ocurre un evento, la CPU interrumpe el ciclo y llama el OB configurado para
procesar ese evento. Una vez que el OB haya finalizado el procesamiento del evento, la
CPU reanuda la ejecucion del programa de usuario en el punto de interrupcion.

432 Los OB ayudan a estructurar el programa de usuario

Los OBs controlan la ejecucién del programa de usuario. Todo OB debe tener un nimero de
OB univoco. Los numeros inferiores a 200 estan reservados para los numeros de OBs
predeterminados. La numeracion de los demas OBs debe comenzar a partir de 200.
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Determinados eventos de la CPU disparan la ejecucién de un bloque de organizacion. Un
OB no puede llamar a otro. Tampoco es posible llamar un OB desde una FC o un FB. Sélo
un evento de arranque, p. €j. una alarma de diagnéstico o un intervalo, puede iniciar la
ejecucion de un OB. La CPU procesa los OBs segun su clase de prioridad. Los OBs de
mayor prioridad se ejecutan antes que los de menor prioridad. La clase de prioridad mas
baja es 1 (para el ciclo del programa principal) y la mas alta es 27 (para las alarmas de error
de tiempo).

Los OBs controlan los siguientes procesos:
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Los OBs de ciclo se ejecutan ciclicamente cuando la CPU se encuentra en estado
operativo RUN. El bloque principal del programa es un OB de ciclo. Este contiene las
instrucciones que controlan el programa y permite llamar otros bloques de usuario. Es
posible utilizar varios OBs de ciclo. Estos se ejecutan en orden numérico. EI OB 1 es el
bloque predeterminado. Los demas OBs de ciclo deben identificarse como OB 200 o
superior.

Los OBs de arranque se ejecutan una vez cuando el estado operativo de la CPU cambia
de STOP a RUN, al arrancar a estado operativo RUN y en una transicion ordenada de
STOP a RUN. Una vez finalizado, se comienza a ejecutar el OB de ciclo. Es posible
utilizar varios OBs de arranque. EI OB 100 es el bloque predeterminado. El nimero de
los demas OBs debe ser 200 o superior.

Los OBs de alarma ciclica se ejecutan en intervalos periddicos. Los OBs de alarma
ciclica interrumpen la ejecucion ciclica del programa en intervalos definidos, p. €j. cada 2
segundos. Es posible configurar como maximo un total de 4 eventos de retardo y ciclicos
en cualquier momento. Por cada evento de retardo o ciclico configurado se permite un
OB. El numero del OB debe ser 200 o superior.

Los OBs de alarma de proceso se ejecutan cuando ocurre el evento de hardware
correspondiente, incluyendo flancos ascendentes y descendentes en las entradas
digitales integradas y eventos de contadores rapidos (HSC). Los OBs de alarma de
proceso interrumpen la ejecucion ciclica del programa como reaccion a una sefal de un
evento de hardware. Los eventos se definen en las propiedades de la configuracion
hardware. Por cada evento de hardware configurado se permite un OB. El numero del
OB debe ser 200 o superior.

Los OBs de error de tiempo se ejecutan cuando se detecta un error de tiempo. Un OB de
error de tiempo interrumpira la ejecucioén ciclica normal del programa. EI OB 80 es el
unico numero de OB soportado para el evento de error de tiempo. Es posible configurar
la reaccién de la CPU a un error de tiempo cuando el programa de usuario no dispone de
ningun OB 80: la CPU puede permanecer en RUN (ignorando el error de tiempo) o bien
pasar a STOP. El OB 80 procesa dos tipos de errores de tiempo:

— Rebase del tiempo de ciclo maximo: el tiempo de ciclo maximo se configura en las
propiedades de la CPU. La configuracion predeterminada para el rebase del tiempo
maximo prevé que la CPU se ponga a STOP.

— Otros errores de tiempo, como el inicio de una segunda alarma ciclica antes de que la
CPU haya terminado de ejecutar la primera: la configuracion predeterminada prevé
que la CPU permanezca en RUN.
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® [ os OBs de alarma de diagnéstico se ejecutan cuando se detecta y notifica un error de
diagnéstico. Los OBs de alarma de diagndstico interrumpen la ejecucion ciclica del
programa cuando el médulo apto para diagnéstico detecta un error (si se ha habilitado la
alarma de diagnostico para ese modulo). EI OB 82 es el unico numero de OB soportado
para el evento de error de diagnéstico. Es posible incluir una instruccion STP (poner
CPU a STOP) en el OB 82 para que la CPU pase al estado operativo STOP en cuanto
reciba este tipo de error. Si no hay ningun OB de diagndstico en el programa, la CPU
ignora el error (permanece en RUN).

Prioridades y colas de espera para la ejecucion de eventos

El procesamiento de la CPU es controlado por eventos. Un evento dispara la ejecucion de
un OB de alarma. Se puede definir el OB de alarma para un evento al crear el bloque, al
configurar dispositivos o con una instruccion ATTACH o DETACH. Algunos eventos ocurren
con regularidad, tales como los eventos de ciclo o ciclicos. Otros eventos ocurren una sola
vez, tales como el evento de arranque y los eventos de alarma de retardo. Algunos eventos
ocurren cuando se produce un cambio disparado por hardware, p. €j. un flanco en una
entrada o un evento de contador rapido. Asimismo, hay eventos p. €j. de error de
diagnostico o de error de tiempo que ocurren solamente cuando se produce un error. Las
prioridades de eventos, los grupos de prioridad y las colas de espera sirven para determinar
el orden de procesamiento de los OBs de alarma.

El evento de ciclo ocurre una vez por ciclo del programa. Durante el ciclo del programa, la
CPU escribe en las salidas, lee las entradas y ejecuta los OBs de ciclo. El evento de ciclo es
necesario y siempre esta habilitado. Es posible no tener OBs de ciclo, o bien tener varios
OBs de ciclo seleccionados para el evento de ciclo. Una vez disparado el evento de ciclo, se
ejecuta el OB de ciclo con el nimero mas bajo (normalmente el OB 1). Los demas OBs de
ciclo se ejecutan secuencialmente (en orden numérico) dentro del ciclo de programa.

Los eventos de alarma ciclica permiten configurar la ejecucion de un OB de alarma en un
tiempo de ciclo configurado. El tiempo de ciclo inicial se configura al crear el OB y
seleccionar que sea de alarma ciclica. Un evento ciclico interrumpe el ciclo del programa y
ejecuta el OB de alarma ciclica (el evento ciclico esta en un grupo de mayor prioridad que el
evento de ciclo del programa).

Un solo OB de alarma ciclica puede asignarse a un evento ciclico.

A cada evento ciclico se le puede asignar un desfase. De este modo, la ejecucién de
alarmas ciclicas con el mismo tiempo de ciclo puede ejecutarse con un offset entre ellas
equivalente a la cantidad de desfase. El desfase predeterminado es 0. Para modificar el
desfase inicial, o para cambiar el tiempo de ciclo inicial de un evento ciclico, haga clic con el
botdn derecho del ratén en el OB de alarma ciclica del arbol de proyectos, haga clic en
"Propiedades" y, a continuacién, haga clic en "Alarma ciclica" e introduzca los valores
iniciales nuevos. También se puede consultar y modificar el tiempo de ciclo y el desfase
desde el programa con las instrucciones de consulta de alarma ciclica (QRY_CINT) y ajuste
de alarma ciclica (SET_CINT). Los valores de tiempo de ciclo y desfase definidos en la
instruccion SET_CINT no se conservan tras desconectar y conectar la alimentacion, o tras
pasar a estado operativo STOP; los valores de tiempo de ciclo y desfase vuelven a los
valores iniciales tras desconectar y conectar la alimentacion, o tras pasar a estado operativo
STOP. La CPU soporta un total de cuatro eventos de alarmas ciclicas y de retardo.
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El evento de arranque ocurre una vez al producirse un cambio de STOP a RUN y lanza la
ejecucion de los OBs de arranque. Es posible seleccionar varios OBs para el evento de
arranque. Los OBs de arranque se ejecutan en orden numeérico.

Los eventos de alarma de retardo permiten configurar la ejecucion de un OB de alarma
transcurrido un tiempo de retardo definido. El tiempo de retardo se especifica con la
instruccion SRT_DINT. Los eventos de alarma de retardo interrumpen el ciclo del programa,
con el fin de ejecutar el OB de alarma de retardo. Un solo OB de alarma de retardo puede
asignarse a un evento de retardo. La CPU soporta cuatro eventos de retardo.

Los eventos de alarma de proceso son disparados por un cambio en el hardware, p. €j. un
flanco ascendente o descendente en una entrada, o bien un evento de contador rapido
(HSC). Sdélo un OB de alarma puede estar seleccionado para cada evento de alarma de
proceso. Los eventos de alarma de proceso se habilitan en la "Configuracién de
dispositivos". Los OBs se definen para el evento en la "Configuracion de dispositivos" o con
una instrucciéon ATTACH en el programa de usuario. La CPU soporta varios eventos de
alarma de proceso. Los eventos exactos dependen del modelo de CPU y del numero de
entradas.

Los eventos de error de tiempo y diagndstico son disparados cuando la CPU detecta un
error. Estos eventos estan en un grupo de mayor prioridad que los demas eventos de
alarma y pueden interrumpir la ejecucion de los eventos de alarma de retardo, alarma ciclica
y alarma de proceso. Es posible definir un OB de alarma para cada uno de los eventos de
error de tiempo y diagnostico.

Prioridades y colas de espera para la ejecucion de eventos

El numero de eventos pendientes (en cola de espera) de una sola fuente se limita utilizando
una cola diferente para cada tipo de evento. Al alcanzar el limite de eventos pendientes de
un determinado tipo, se pierde el evento siguiente. Para mas informacion sobre el
desbordamiento de colas de espera, consulte el apartado "Eventos de error de tiempo".

Todo evento de la CPU tiene asignada una prioridad. No es posible modificar la prioridad de
un OB. Generalmente, los eventos se procesan segun su prioridad (primero los de mayor
prioridad). Los eventos de igual prioridad se procesan segun su orden de aparicion.

Tabla 4- 1 Eventos de OB
Evento Numero de OB Cantidad permitida Evento de arranque Prioridad
de OB
Ciclo del OB 1,de OB 200 a 1 evento de ciclo de e OB de arranque finaliza 1
programa OB 65535 programa ] « Ultimo OB de ciclo de programa
Se admiten varios OBs finaliza
Arranque OB 100, de OB 200 | 1 evento de arranque '-2 Transicion de STOP a RUN 1
a OB 65535 Se admiten varios OBs
Tiempo De OB 200 a OB Hasta 4 eventos de tiempo 3 | Programacién de evento de OB de 3
65535 1 OB por evento retardo
Programacién de evento de OB de 4
ciclo
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Evento Numero de OB Cantidad permitida Evento de arranque Prioridad
de OB
Proceso De OB 200 a OB Hasta 50 eventos de Flancos: 5
4
65535 proceso e Eventos de flanco ascendente:
1 OB por evento 16 max.
o Eventos de flanco descendente:
16 max.
Para HSC: 6
e CV=PV: 6 max.
e Cambio de sentido: 6 max.
¢ Inicializacién externa: 6 max.
Error de OB 82 1 evento (solo si se ha El médulo transmite un error 9
diagndstico cargado el OB 82)
Error de tiempo | OB 80 1 evento (solo si se ha . 26

cargado el OB 80)5

Tiempo de ciclo maximo
excedido

Una segunda alarma de tiempo
(ciclica o de retardo) se ha
iniciado antes de que la CPU
haya terminado de ejecutar la
primera alarma

1 Los eventos de arranque y de ciclo de programa no ocurren nunca simultaneamente, ya que el evento de arranque
debe haber finalizado antes de poder iniciar el evento de ciclo de programa (controlado por el sistema operativo).

2 Solo el evento de error de diagnostico (OB 82) puede interrumpir el evento de arranque. Los demas eventos se ponen
en cola para procesarse una vez que haya finalizado el evento de arranque.

3 La CPU proporciona un total de 4 eventos de tiempo repartidos entre los OBs de retardo y los OBs ciclicos. El nimero
de OBs de retardo y ciclicos del programa de usuario no puede ser mayor de 4.

4 Se puede contar con mas de 50 eventos de proceso si se utilizan las instrucciones DETACH y ATTACH.

5 Es posible configurar la CPU de modo que permanezca en RUN si se excede el tiempo de ciclo maximo o bien utilizar
la instruccion RE_TRIGR para resetear el tiempo de ciclo. Sin embargo, la CPU pasa a STOP la segunda vez que se
excede el tiempo de ciclo maximo en un mismo ciclo.

Tras iniciarse la ejecucion de un OB con una prioridad de 2 a 25, su procesamiento no se
puede interrumpir al aparecer otro evento, excepto el OB 80 (evento de error de tiempo, que
tiene una prioridad de 26). Todos los demas eventos se ponen en cola de espera para su
procesamiento posterior, permitiendo que finalice el OB actual.

Latencia de alarmas

54

La latencia de los eventos de alarma (es decir, el tiempo que transcurre desde que la CPU
notifica que ha ocurrido un evento hasta que comienza la ejecucion de la primera instruccién
en el OB que procesa este evento) es de aproximadamente 175 us, siempre que un OB de
ciclo de programa sea el Unico subprograma activo que procese el evento de alarma en el
momento de su aparicion.
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Eventos de error de tiempo

La aparicion de cualquiera de las condiciones de error de tiempo diferentes causa un evento
de error de tiempo. Se soportan los siguientes errores de tiempo:

® Rebase del tiempo de ciclo maximo
® No se puede iniciar el OB solicitado
® Desbordamiento de la cola de espera

El error de rebase del tiempo de ciclo maximo ocurre si el ciclo de programa no finaliza
dentro del tiempo de ciclo maximo especificado. Encontrara mas informacion acerca de este
error y sobre como configurar el tiempo de ciclo maximo e inicializar la vigilancia del tiempo
de ciclo en el apartado "Vigilancia del tiempo de ciclg (Pagina 199)".

El OB solicitado no se puede iniciar si una alarma ciclica, una alarma de retardo o una
alarma horaria solicita un OB, pero éste ya se esta ejecutando.

El evento horario (TOD) inexistente o repetido se debe a la omisiéon de una o varias horas
de alarma programadas debido a un cambio en los ajustes del reloj TOD o porque la CPU
se encuentra en estado operativo STOP.

La cola de espera se desborda si las alarmas ocurren mas rdpidamente de lo que pueden
procesarse. El numero de eventos pendientes (en cola de espera) se limita utilizando una
cola diferente para cada tipo de evento. Si ocurre un evento estando llena la cola de espera
correspondiente, se genera un evento de error de tiempo.

Todos los eventos de error de tiempo disparan la ejecuciéon del OB 80 (si existe). Si el
programa de usuario no incluye un OB 80, la configuracién de dispositivo de la CPU
determina la reaccién de la CPU al error de tiempo:

® | a configuracion predeterminada para errores de tiempo, como el inicio de una segunda
alarma ciclica antes de que la CPU haya terminado de ejecutar la primera, es que la
CPU permanezca en RUN.

® | a configuracion predeterminada para el rebase del tiempo maximo prevé que la CPU
cambie a STOP.

Es posible utilizar la instruccion RE_TRIGR para resetear el tiempo de ciclo maximo. Sin
embargo, si el tiempo de ciclo maximo se rebasa dos veces en un mismo ciclo del programa
sin que se inicialice el temporizador de vigilancia del ciclo, la CPU pasara a STOP,
independientemente de si existe el OB 80. Consulte el apartado "Vigilancia del tiempo de
ciclo' (Pagina 195).

El OB 80 incluye informacién de arranque que permite determinar qué evento y OB ha
generado el error de tiempo. Es posible programar instrucciones dentro del OB 80 para
examinar estos valores de arranque y realizar las acciones apropiadas.
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Tabla 4- 2 Informacion de arranque para OB 80

Entrada Tipo de datos Descripcion

fault_id BYTE 16#01 - rebase del tiempo de ciclo maximo
16#02 - no se puede iniciar el OB solicitado
16#07 y 16#09 - desbordamiento de la cola de espera

csg_OBnr OB_ANY Numero de OB que se estaba ejecutando cuando ocurri6 el
error

csg_prio UINT Prioridad del OB que ha causado el error

Cuando se crea un proyecto nuevo, no existe ningin OB 80 de error de tiempo. Si desea
agregar un OB 80 de error de tiempo al proyecto, haga doble clic en "Agregar nuevo bloque"
en "Bloques de programa" en el arbol del proyecto, seleccione luego "Bloque de
organizacion" y después "OB de error de tiempo".

Eventos de error de diagnédstico

56

Los dispositivos analogicos (locales), PROFINET y PROFIBUS pueden detectar y notificar
errores de diagnostico. La aparicion o eliminacion de cualquiera de las diferentes
condiciones de error de diagnéstico ocasiona un evento de error de diagndstico. Se
soportan los siguientes errores de diagndstico:

® Falta alimentacién externa
® Limite alto excedido

® | imite bajo excedido

® Rotura de hilo

e Cortocircuito

Los eventos de error de diagndstico disparan la ejecucion del OB 82 (si existe). Si el OB 82
no existe, la CPU ignora el error. Cuando se crea un proyecto nuevo, no existe ningun OB
82 de alarma de diagndstico. Si desea agregar un OB 82 de alarma de diagndstico al
proyecto, haga doble clic en "Agregar nuevo bloque" en "Bloques de programa" en el arbol
del proyecto, seleccione luego "Bloque de organizacién" y después "OB de alarma de
diagnéstico".

Nota

Errores de diagnéstico para dispositivos analdgicos locales multicanal (E/S, RTD y
termopar)

El OB 82 de alarma de diagnéstico no puede notificar mas de un error de diagnoéstico de
canal al mismo tiempo.

Si dos canales de un dispositivo multicanal tienen un error, el segundo error sélo dispara el
OB 82 en las condiciones siguientes: el primer error de canal se borra, la ejecucion del OB
82 disparado por el primer error ha finalizado y el segundo error persiste.

El OB 82 incluye informacion de arranque que ayuda a determinar si el evento se debe a la
aparicion o desaparicion de un error, asi como el dispositivo y canal que han notificado el
error. Es posible programar instrucciones dentro del OB 82 para examinar estos valores de
arranque y realizar las acciones apropiadas.
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Tabla 4- 3 Informacion de arranque del OB 82
Entrada Tipo de datos Descripcion
IOstate WORD Estado de E/S del dispositivo:

e Bit 0 =1 si la configuracién es correcta, y = 0 si la configuracion ya
no es correcta.

o Elbit4 es 1 si existe un error (p. ej. una rotura de hilo). (Bit 4 = 0 si
no hay ningun error.)

e Bit 5 =1 sila configuracién no es correcta, y = 0 si la configuracion
vuelve a ser correcta.

e Bit6 =1 si se ha producido un error de acceso a E/S. Véase laddr
para conocer el identificador de hardware de E/S con error de
acceso. (Bit 6 = 0 si no hay ningun error.)

laddr HW_ANY ID de hardware del dispositivo o unidad funcional que ha notificado el
error?

channel UINT Numero de canal

multierror BOOL TRUE (verdadero) si ha ocurrido mas de un error

1 La entrada en KOP contiene el identificador de hardware del dispositivo o unidad funcional que ha devuelto el error. El
identificador de hardware se asigna automaticamente cuando se insertan componentes en la vista de dispositivos o
redes, y aparece en la ficha "Constantes" de "Variables PLC". También se asigna automaticamente un nombre al
identificador de hardware. Estas entradas de la ficha "Constantes" de "Variables PLC" no se pueden modificar.

4.4
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Areas de memoria, direccionamiento y tipos de datos

La CPU provee las areas de memoria siguientes para almacenar el programa de usuario,
los datos y la configuracion:

® | a memoria de carga permite almacenar de forma no volatil el programa de usuario, los

datos y la configuraciéon. Cuando un proyecto se carga en la CPU, se almacena primero
en el area de memoria de carga. Esta area se encuentra bien sea en una Memory Card
(si esta disponible) o en la CPU. Esta drea de memoria no volatil se conserva incluso tras
un corte de alimentacion. Es posible aumentar la cantidad de memoria de carga
disponible para registros con la instalacion de una Memory Card.

La memoria de trabajo ofrece almacenamiento volatil para algunos elementos del
proyecto mientras se ejecuta el programa de usuario. La CPU copia algunos elementos
del proyecto desde la memoria de carga en la memoria de trabajo. Esta area volatil se
pierde si se desconecta la alimentacion. La CPU la restablece al retornar la alimentacion.

La memoria remanente permite almacenar de forma no volatil un numero limitado de
valores de la memoria de trabajo. El area de memoria remanente se utiliza para
almacenar los valores de algunas posiciones de memoria durante un corte de
alimentacién. Si ocurre un corte de alimentacién, la CPU dispone de suficiente tiempo de
retencion para respaldar los valores de un numero limitado de posiciones de memoria
definidas. Estos valores remanentes se restablecen al retornar la alimentacion.
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Una Memory Card SIMATIC opcional proporciona una memoria
alternativa para almacenar el programa de usuario, asi como un medio
para transferir el programa. Si se utiliza una Memory Card, la CPU
ejecutara el programa desde alli y no desde la memoria de la CPU.

Asegurese de que la Memory Card no esta protegida contra escritura.
Deslice el interruptor de proteccién fuera de la posicion "Lock".

Utilice la SIMATIC Memory Card opcional como tarjeta de transferencia o de programa.

Utilice la tarjeta de transferencia para copiar el proyecto en varias CPU sin utilizar STEP
7. La tarjeta de transferencia copia un proyecto almacenado de la tarjeta a la memoria de
la CPU. La tarjeta de transferencia debe extraerse tras copiar el programa en la CPU.

La tarjeta de programa sustituye la memoria de la CPU. Todas las funciones de la CPU
son controladas por la tarjeta de programa. Cuando se inserta una tarjeta de programa,
se borra toda la memoria de carga interna de la CPU (incluyendo el programa de usuario
y las E/S forzadas permanentemente). La CPU ejecuta entonces el programa de usuario
desde la tarjeta de programa.

También es posible usar la tarjeta de programa para recopilar archivos de registro
(Pagina 99). La tarjeta de programa ofrece mas capacidad de memoria que la memoria
interna de la CPU. La funcién de servidor WEB (Pagina 161) de la CPU permite
descargar los archivos de registro a un ordenador.

Nota

La tarjeta de programa debe permanecer en la CPU. Si se extrae la tarjeta de programa, la
CPU pasara a estado operativo STOP.

441 Tipos de datos soportados por el S7-1200

Los tipos de datos se utilizan para determinar el tamafio de un elemento de datos y como
deben interpretarse los datos. Todo parametro de instruccién soporta como minimo un tipo
de datos. Algunos parametros soportan varios tipos de datos. Situe el cursor sobre el campo
de parametro de una instruccion para ver qué tipos de datos soporta el parametro en
cuestion.
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Tabla 4- 4

4.4 Areas de memoria, direccionamiento y tipos de datos

Tipos de datos soportados por el S7-1200

Tipos de datos

Descripcion

Tipos de datos de bits
y secuencias de bits

e Bool es un valor de bit o booleano.

e Byte es un valor de byte (8 bits).

e Word es un valor de 16 bits.

e DWord es un valor de palabra doble (32 bits).

Tipos de datos enteros

e USInt (entero sin signo de 8 bits) y Sint (entero con signo de 8 bits) son enteros "cortos" (8
bits o 1 byte de memoria) que pueden tener o no signo.

e Ulnt (entero sin signo de 16 bits) e Int (entero con signo de 16 bits) son enteros (16 bits o0 1
palabra de memoria) que pueden tener o no signo.

e UDInt (entero de 32 bits sin signo) y Dint (entero de 32 bits con signo) son enteros dobles
(32 bits 0 1 palabra doble de memoria) que pueden tener o no signo.

Tipos de datos de
numeros reales

e Real es un valor de numero real de 32 bits o en coma flotante.

e LReal es un valor de numero real de 64 bits o en coma flotante.

Tipos de datos de
fecha y hora

e Date es un valor de fecha de 16 bits (similar a un valor Ulnt) que contiene el nimero de dias
desde el 1 de enero de 1990. El valor de fecha maximo es 65535 (16#FFFF), que
corresponde al 6 de junio de 2169. Todos los posibles valores de Date son validos.

e DTL (Date and Time Long) es una estructura de 12 bytes que almacena informacion de
fecha y hora en una estructura predefinida.
— Ano (UInt): de 1970 a 2554
— Mes (USInt): de 1 a 12
— Dia de la semana (USInt): de 1 (domingo) a 7 (sabado)
— Horas (USInt): de 0 a 23
— Minutos (USInt): de 0 a 59
— Segundos (USInt): de 0 a 59
— Nanosegundos (UDInt): de 0 a 999999999

e Time es un valor de tiempo CEIl de 32 bits (parecido al valor Dint) que almacena el numero
de milisegundos (de 0 a 24 dias, 20 horas, 31 minutos, 23 segundos y 647 ms). Todos los
posibles valores de Time son vélidos. Los valores de Time se pueden usar para calculos, y
se pueden obtener tiempos negativos.

e TOD (Time of Day) es un valor de hora de 32 bits (parecido al valor Dint) que contiene el
numero de milisegundos desde medianoche (de 0 a 86399999).

Tipos de datos de
caracteres y cadenas

e Char es un caracter simple de 8 bits.
e String es una cadena de longitud variable de hasta 254 caracteres.

Tipos de datos de
matriz y estructura

¢ Array contiene varios elementos del mismo tipo de datos. Las matrices pueden crearse en
los editores de interfaces de bloque para OB, FC, FB y DB. En el editor de variables PLC, no
se pueden crear matrices.

e Struct define una estructura de datos que consta de otros tipos de datos. El tipo de datos
Struct puede emplearse para gestionar un grupo de datos de proceso relacionados como
una unidad de datos simple. Se indica el nombre y la estructura de datos interna del tipo de
datos Struct en el editor de bloques de datos o en un editor de interfaces de bloque.

Las matrices y estructuras también se pueden cablear en una estructura mas grande. Se puede

anidar una estructura hasta ocho niveles de profundidad. Por ejemplo, se puede crear una

estructura de estructuras con matrices.
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Tipos de datos

Descripcion

Tipos de datos PLC

Los tipos de datos PLC corresponden a una estructura de datos definida por el usuario que
define una estructura de datos personalizados que se puede emplear varias veces en el
programa. Al crear un tipo de datos PLC, el nuevo tipo de datos PLC aparece en las listas
desplegables del selector de tipos de datos del editor DB y del editor de interfaces de bloques.

Los tipos de datos PLC pueden usarse directamente como tipo de datos en una interfaz de
bloques de codigos o en bloques de datos.

Los tipos de datos PLC pueden emplearse como plantilla para la creacién de varios bloques de
datos globales que usen la misma estructura de datos.

Tipos de datos de
puntero

¢ Pointer ofrece una referencia indirecta a la direccion de una variable. Ocupa 6 bytes (48 bits)
en la memoria y puede incluir la informacion siguiente para una variable: Numero de DB (0 0
si los datos no se almacenan en un DB), area de memoria en la CPU y direccion de la
memoria.

¢ Any ofrece una referencia indirecta al inicio de un area de datos e identifica su longitud. El
puntero de Any usa 10 bytes de la memoria y puede incluir la informacion siguiente: Tipo de
datos de los elementos de datos, numero de elementos de datos, area de memoria o nimero
de DB, asi como direccion de inicio "Byte.Bit" de los datos.

e Variant ofrece una referencia indirecta a variables de diversos parametros o tipos de datos.
El puntero de Variant reconoce estructuras y componentes estructurales individuales. Variant
no ocupa ningun espacio en la memoria.

Aunque no estan disponibles como tipos de datos, las operaciones de conversion soportan
los siguientes formatos numéricos BCD (Binary Coded Decimal, decimal codificado
binariamente).

® BCD16 es un valor de 16 bits (de -999 a 999).
® BCD32 es un valor de 32 bits (de -9999999 a 9999999).

442 Direccionamiento de areas de memoria
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STEP 7 facilita la programacién simbolica. Se crean nombres simbdlicos o "variables" para
las direcciones de los datos, ya sea como variables PLC asignadas a direcciones de
memoria y E/S o como variables locales utilizadas dentro de un bloque légico. Para utilizar
estas variables en el programa de usuario basta con introducir el nombre de variable para el
parametro de instruccion. Para una mejor comprensién de cémo la CPU estructura y
direcciona las areas de memoria, los siguientes parrafos explican el direccionamiento
"absoluto" al que se refieren las variables PLC. La CPU ofrece varias opciones para
almacenar datos durante la ejecucién del programa de usuario:

o Memoria global: La CPU ofrece distintas areas de memoria, incluyendo entradas (1),
salidas (Q) y marcas (M). Todos los bloques légicos pueden acceder sin restricciéon
alguna a esta memoria.

® Bloque de datos (DB): Es posible incluir DBs en el programa de usuario para almacenar
los datos de los bloques légicos. Los datos almacenados se conservan cuando finaliza la
ejecucion del bloque légico asociado. Un DB "global" almacena datos que pueden ser
utilizados por todos los bloques légicos, mientras que un DB de instancia almacena
datos para un bloque de funcién (FB) especifico y esta estructurado segun los
parametros del FB.
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e Memoria temporal: Cada vez que se llama un bloque légico, el sistema operativo de la
CPU asigna la memoria temporal o local (L) que debe utilizarse durante la ejecucién del
bloque. Cuando finaliza la ejecucién del bloque légico, la CPU reasigna la memoria local
para la ejecucién de otros bloques légicos.

Toda posicién de memoria diferente tiene una direccion univoca. El programa de usuario
utiliza estas direcciones para acceder a la informacién de la posicion de memoria.

Las referencias a las areas de memoria de entrada (I) o salida (Q), como 10.3 0 Q1.7,
acceden a la memoria imagen del proceso. Para acceder inmediatamente a la entrada o
salida fisica es preciso anadir ":P" a la direccion (p. €j. 10.3:P, Q1.7:P o "Stop:P").

El forzado permanente sélo escribe un valor en una entrada fisica (Ix.y:P) o en una salida
fisica (Qx.y:P). Para forzar permanentemente una entrada o salida, agregue una ":P" a la
variable PLC o direccion. Para mas informacion, consulte ['Forzar valores permanentemente
en la CPU" (Pagina 198).

Tabla4-5  Areas de memoria
Area de memoria Descripcion Forzado Remanente
permanente
| Se copia de las entradas fisicas al inicio del ciclo No No
Memoria imagen de proceso || ectyra inmediata de las entradas fisicas de la CPU, SB Si No
de las entradas SM
y
| :P1
(entrada fisica)
Q Se copia en las salidas fisicas al inicio del ciclo No No
Memoria imagen de proceso | Egcritura inmediata en las salidas fisicas de la CPU, SB Si No
de las salidas SM
y
Q_:P?
(salida fisica)
M Control y memoria de datos No Si
Area de marcas (opcional)
L Datos locales temporales de un bloque No No
Memoria temporal
DB Memoria de datos y de parametros de FBs No Si
Bloque de datos (opcional)

1 Para acceder inmediatamente (o forzar permanentemente) las entradas o salidas fisicas es preciso afadir ":P" a la
direccion o variable (p. €j. 10.3:P, Q1.7:P o "Stop:P").

Easy Book

Toda posicién de memoria diferente tiene una direccion univoca. El programa de usuario
utiliza estas direcciones para acceder a la informacién de la posicion de memoria. La
direccion absoluta consta de los elementos siguientes:

e Area de memoria (como |, Q o M)
® Tamano de los datos a los que se va a acceder (como "B" para Byte o "W" para Word)
® Direccioén de los datos (como Byte 3 o Word 3)

Al acceder a un bit en la direccién para un valor booleano, no se introduce ningin nemdnico
para el tamafio. Solo se introduce el &rea de memoria, la ubicacién del byte y la ubicacion
del bit de los datos (como 10.0, Q0.1, o M3.4).
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M3 4 Direccion absoluta de un area de memoria:
® © ® A ldentificador de area

Direccién de byte: Byte 3

Separador ("byte.bit")

Bit del byte (bit 4 de 8)

Bytes del area de memoria

Bits del byte seleccionado

Mmoo W

a A W N =~ O
@

76 543210
®

En el ejemplo, el area de memoria y la direccién del byte (M = area de memoria de bit; y 3 =

Byte 3) van seguidas de un punto (".") que separa la direccion del bit (bit 4).

Configuracién de las E/S de la CPU y los médulos de E/S

Al agregar una CPU y médulos de E/S en la
ventana de configuracion, se asignan
automaticamente direcciones |y Q. El
direccionamiento predeterminado puede
cambiarse seleccionando el campo de direccion en
la ventana de configuracion y tecleando numeros

nuevos.
o Las entradas y salidas digitales se asignan en
i — grupos de 8 E/S (1 byte), sin importar si el
s g ST el poitis modulo utiliza todas las E/S o no.
Ml St Dweccb. Direccb. Tipo Refare i .. i
L e Las entradas y salidas analdgicas se asignan
£S4851 101 1241 (RS485) 6EST en grupos de 2 (4 bytes).
= FALC.1 1 CRU 1 214C DODCT BEST
D4D010 1. 0.1 0.1 D400
A2 1.2 B4.67 A2
A x 1281 1.3 8081 ADT Signal Boaed BEST
HSC_1 116 1000.... Coritador ripido (-
HSC_2 117 Contador ripida (F
HSC_3 1.8 Contador ripido (-
HSC 4 119 Contador rigide (-
HSC_ 5 1.20 Contador riplda (F
HSC_ & 121 Cortador ripido (-
Fulsa_1 132 Gondrados de imp.
Pulse_2 133 Ganaradod de imp.
¥ Irnefaz FR. X1 Interfaz FROFINET
DI x DC24V. 2 8 SM 1221 I8 x DL GEST

La figura muestra un ejemplo de una CPU 1214C con dos SM y una SB. En este ejemplo, la
direccion del médulo DI8 se podria cambiar a 2 en vez de 8. La herramienta cambia los
rangos de direcciones cuyo tamafo sea incorrecto o que causen conflictos con otras
direcciones.
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4.5 Generadores de impulsos

Generadores de impulsos

La CPU o Signal Board (SB) se pueden configurar para ofrecer dos generadores de
impulsos para controlar funciones de generador de impulsos de alta velocidad, bien como
modulacién del ancho de pulso (PWM), o bien como salida de cadena de impulsos (PTO).
Las instrucciones basicas de movimiento emplean salidas PTO. Cada generador de
impulsos puede asignarse a PWM o PTO, pero no a ambos simultaneamente.

Los generadores de impulsos no pueden ser utilizados
por otras instrucciones dentro del programa de usuario.
Al configurar las salidas de la CPU o SB como
generadores de impulsos, las direcciones
correspondientes de las salidas (de Q0.0 a Q0.3 y de
Q4.0 a Q4.3) se eliminan de la memoria Q y no pueden
utilizarse para otros fines dentro del programa de
usuario. Si el programa de usuario escribe un valor en
una salida utilizada como generador de impulsos, la CPU
no escribira ese valor en la salida fisica.

SIEMENS|

ATENCION

No debe excederse la frecuencia de pulsos maxima.

Tal y como se describe en el Manual de sistema del S7-1200, la frecuencia de impulso
maxima de los generadores de salidas de impulsos es de 100 KHz para las salidas
digitales de la CPU, 20 KHz para las salidas digitales de la SB estandar y 200 KHz para las
salidas digitales de las SBs rapidas.

Cuando configure instrucciones basicas de movimiento, recuerde que STEP 7 no emite
ninguna alerta si configura un eje con una velocidad o frecuencia méaxima superior a la
citada limitacion del hardware. Ello podria ocasionar problemas en la aplicacion. Por tanto,
vigile que no se exceda la frecuencia de pulsos maxima del hardware.
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Los dos generadores de impulsos se asignan a salidas digitales especificas, como se
muestra en la tabla siguiente. Es posible utilizar las salidas integradas de la CPU o las
salidas opcionales de la Signal Board. La tabla siguiente muestra los niumeros de las salidas
(suponiendo que se utiliza la configuracion predeterminada de las salidas). Si se ha
modificado la numeracién de las salidas, sus niumeros seran los que se hayan asignado.
Independientemente de ello, PTO1/PWM1 utiliza las dos primeras salidas digitales, mientras
que PTO2/PWMZ2 utiliza las dos salidas digitales siguientes, bien sea en la CPU, o bien en
la Signal Board acoplada. Tenga en cuenta que PWM solo requiere una salida, mientras que
PTO puede utilizar opcionalmente dos salidas por canal. Si una salida no se requiere para
una funcién de impulsos, estara disponible para otros usos.

Tabla4-6  Asignaciones de salidas para los generadores de impulsos

Descripcion Asignacién de salidas predeterminada Impulso Sentido
PTO 1 Integrada en la CPU Q0.0 Q0.1
Signal Board Q4.0 Q4.1
PWM 1 Integrada en la CPU Q0.0 -
Signal Board Q4.0 -
PTO 2 Integrada en la CPU Q0.2 Q0.3
Signal Board Q4.2 Q4.3
PWM 2 Integrada en la CPU Q0.2 --
Signal Board Q4.2 -
Easy Book
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Para crear la configuracion de dispositivos del PLC es preciso agregar una CPU y médulos
adicionales al proyecto.

b
@ Mddulo de comunicacion (CM): Max. 3, insertados en los slots 101, 102 y 103
®@ CPU:Slot1
®  Puerto Ethernet de la CPU
) Signal Board (SB): Max. 1, insertada en la CPU
® Médulo de sefnales (SMs) para E/S digitales o analdgicas: Max. 8, insertados en los slots 2 a 9

La CPU 1214C admite 8, la CPU 1212C admite 2, la CPU 1211C no admite ninguno

Para crear la configuracion de

dispositivos, agregue un dispositivo al 5
proyeCtO. Dispositivos y 1’3 @ Mostrar todos los dispositivos
. N redes
e En la vista del portal, seleccione . @ Agregar dispositive
"Dispositivos y redes" y haga clic en i

"Agregar dispositivo".

e En la vista del proyecto, bajo el q
nombre del proyecto, haga doble clic ——————
en "Agregar nuevo dispositivo". DlEpoatins

w ] Froyectal
B ~qregar dispositivo
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5.1 Detectar la configuracion de una CPU sin especificar

5.1 Detectar la configuracién de una CPU sin especificar

orine Jopemnes wemmernss venes aué  OI €XiSt€ una conexion con una CPU, es posible cargar su

,H Establecer conexndn cnbre CErlaAltal

- configuracion en el médulo (incluidos los médulos). Tan solo
B simetacibn ’ hay que crear un proyecto nuevo y seleccionar la "CPU sin
7t S “" especificar" en lugar de una especifica. (También es posible
- = omitir la configuracion de dispositivo por completo

™ cargar dsgosinn n P seleccionando "Crear un programa PLC" en "Primeros pasos".
ﬁm_m Entonces, STEP 7 crea automaticamente una CPU sin

n especificar).

[ a0 En el editor de programacion, seleccione el comando

"Deteccién de hardware" del menu "Online".

En el editor de configuracion de dispositivos, seleccione la opcion de deteccion del
dispositivo conectado.

-

[= o] [ [”

Nl P 123

El dispositivo no estd especificado.

— Utilice el catélogo de hardware para especificar la CPU

= 0 determine la configuracion del dispositive conectado.

Tras seleccionar la CPU en el cuadro de dialogo online y pulsar el botén de carga, STEP 7
carga la configuracién de hardware de la CPU, incluidos todos los médulos (SM, SB o CM).
Entonces pueden configurarse los parametros de la CPU y de los médulos (Pagina 69).
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5.2 Agregar una CPU a la configuracion

5.2 Agregar una CPU a la configuracién

La configuracion de dispositivos se crea
insertando una CPU en el proyecto. Seleccione
la CPU en el cuadro de dialogo "Agregar nuevo
dispositivo" y haga clic en "Aceptar" para
agregar la CPU al proyecto.

o Atk
I es? osmcsae

o o b e e gt Lreey Casotlae | |

La vista de dispositivos
|@ Vista opoldgica i_ﬂ-_-, Vista die redes ]ﬂ'f Vista de dispositivos Opciones muestra |a CPU y el raCk.
g [Rca [F] &l e |se’ =
- )+ | Catilogo
1 [- «Buzcars
& Filere
L L=l
» [ sigral Board
L .aTO".‘.‘IM de comisniCatbn
a1
»moo
» (g oeng
A
b A
» [ Mgy
» L Médulas de comumnicacibn
£ B E
; Al seleccionar la CPU en la vista de
(Gsmasle dispositivos se visualizan sus
- imetsccamopmer | Shenet propiedades en la ventana de
Generale . . e .
o nesrasith e inspeccion. Utilice las propiedades para
Pl Samorese: on celegats invate configurar los parametros operativos de
S % w3 CPU (Pagina 69).
¥ Ingressa digaak Protocalla 1P
b Uzone digeak Indrzo P, 192 163 0 1

Mentlatene HAAL
* A
¥ Coneeton vEkoo (H0)
# Generated & impulsn Ireega pOULEF IP

Maschern 355 . 155 . I%F .0

Nota

La CPU no tiene una direcciéon IP preconfigurada. La direccién IP de la CPU se debe
asignar manualmente durante la configuracion de dispositivos. Si la CPU esta conectada a
un router de la red, también es preciso introducir la direccion IP del router.
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5.3 Agregar mddulos a la configuracién

El catalogo de hardware se utiliza para agregar médulos a la CPU:

e E| mddulo de sefales (SM) ofrece E/S digitales o analdgicas adicionales. Estos mddulos
se conectan a la derecha de la CPU.

® | a Signal Board (SB) ofrece unas pocas E/S adicionales a la CPU. La SB se inserta en el
frente de la CPU.

® | a placa de comunicacion (CB) ofrece un puerto de comunicacion adicional (como
RS485). La CB se inserta en la parte frontal de la CPU.

® El mdédulo de comunicacion (CM) y el procesador de comunicacion (CP) ofrecen un

puerto de comunicacion adicional, como para PROFIBUS o GPRS. Estos mddulos se
conectan a la izquierda de la CPU.

Para insertar un médulo en la configuracion de hardware, selecciénelo en el catalogo de
hardware y haga doble clic en él, o bien arrastrelo hasta el slot resaltado.

Tabla 5- 1 Adicion de un modulo a la configuracion del dispositivo

Médulo Seleccionar el médulo Insertar el médulo Resultado
SM ORI

- Ca.mlﬁ.gg
sBuscar H

w Fliter

¥ @ Modulo de comunicacit
[ 1=
* _l Signal Board
= g0l
- i DI DESAY

» 1§ DIVB x D2V
» d@oo

SBoCB [ tatstonn da harh

(RAY LA |

+ Catdlogo:
<Buscir-
w Fllter
¥ @ Modulo de comunieacit
[ L=l
= Signal Board

= W DIDO2 x DAy

i {BEST 220-0B030

b AD1 %Y 2bits
@D
F @ oo
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5.4 Configurar el funcionamiento de la CPU y sus mddulos

Moédulo Seleccionar el médulo Insertar el médulo Resultado

CMOoCP |pmms DI
« Catalogo:

aBuican-
w Fliter

= 3 Madulo de camunicacit
b @ Rs232
- W RsES

» oy

| :;. Signal Board
= 1

» WO

54 Configurar el funcionamiento de la CPU y sus mddulos

Para configurar los parametros operativos de la CPU, seleccidnela en la vista de
dispositivos y utilice la ficha "Propiedades" de la ventana de inspeccion.

- e Direccion IP PROFINET y sincronizacion horaria
—— - :vza&e:n‘e:h !l"\-'utal:dlmsmu para Ia CPU

Comportamiento de arranque de la CPU tras una
transicion de OFF a ON
¢ Entradas y salidas digitales y analogicas locales
(incorporadas), contadores rapidos (HSC) y
generadores de impulsos

- e Reloj del sistema (hora, zona horaria y horario de

0 il o |

Wists general de divpesitves VeranO/inViernO)

— d hoviedades [y nienacin 2wl o Proteccion de lectura/escritura y contrasefia para
P Ganara : acceder a la CPU

L} llle;::\I ' Infoimnackn ol pecyann.

i —— e Tiempo maximo de ciclo o un tiempo de ciclo
ity B ke 153 minimo fijo y carga de comunicaciones

smarque “ [T -
ey

Frobagcan
Marcan gs antema ; de ack g
Riteri e e by

CATGE per CHm LK

Tnapace &+ dimcanes 10 Informacion dei catalogo

L n ¥
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5.4 Configurar el funcionamiento de la CPU y sus mddulos

Configurar la transicion de STOP a RUN de la CPU

Cada vez que el estado operativo cambia de STOP a RUN, la CPU borra las entradas de la
memoria imagen de proceso, inicializa las salidas de la memoria imagen de proceso y
procesa los OBs de arranque. (Por este motivo, en los accesos de lectura a las entradas de
la memoria imagen de proceso realizados por instrucciones en los OBs de arranque se leera
cero, en vez del valor actual de la entrada fisica.) Para leer el estado actual de una entrada
fisica durante el estado operativo ARRANQUE, es preciso realizar una lectura inmediata.
Luego se ejecutan los OBs de arranque, asi como los FBs y FCs asociados. Si existe mas
de un OB de arranque, cada uno de ellos se ejecuta en el orden correspondiente al nUmero
de OB, comenzando con el nimero de OB mas bajo.

La CPU también ejecuta las siguientes tareas durante el procesamiento del arranque.

® | as alarmas se ponen en cola de espera, pero no se procesan durante la fase de
arranque

® Eltiempo de ciclo no se vigila durante la fase de arranque

® | a configuracion de HSC (contadores rapidos), PWM (modulacion del ancho de pulso) y
modulos PtP (comunicacion punto a punto) se puede modificar durante el arranque

® [ os HSCs, la PWM y los médulos de comunicacion punto a punto solo funcionan en el
estado operativo RUN

Una vez finalizada la ejecucion de los OBs de arranque, la CPU pasa a estado operativo
RUN y procesa las tareas de control en un ciclo continuo.

Utilice las propiedades de la CPU para configurar como debe arrancar tras desconectar y
conectar la alimentacion.

Arrangque e En estado operativo
STOP

_ _ _ e En estado operativo
Tipo de arranque:  Arrangue en caliente - RUN - RUN

Sin arrangue {mantener en STOF

Arrangue en caliente - BUN e En el estado

Arrangue en caliente - modo de operacion antes de operativo anterior
(antes de
desconectar y
conectar la
alimentacion)

La CPU ejecuta un arranque en caliente antes de pasar a estado operativo RUN. El
arranque en caliente inicializa toda la memoria no remanente a los valores iniciales
predeterminados. No obstante, la CPU conserva los valores actuales almacenados en la
memoria remanente.
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5.4 Configurar el funcionamiento de la CPU y sus modulos

Nota
La CPU ejecuta siempre un rearranque fras una carga

Cada vez que se carga un elemento del proyecto (p. €j. bloque de programa, bloque de
datos o configuracion hardware), la CPU ejecuta un rearranque en la proxima transicion al
estado operativo RUN. Ademas de borrar las entradas e inicializar las salidas y la memoria
no remanente, el rearranque inicializa asimismo las areas de memoria remanente.

Tras el rearranque posterior a la carga, todas las transiciones de STOP a RUN
subsiguientes ejecutan un arranque en caliente (que no inicializa la memoria remanente).

5.4.1 La memoria de sistema y la marca de ciclo proporcionan funciones estandar

Los bytes de "marcas de sistema" y "marcas de ciclo" se habilitan en las propiedades de la
CPU. La légica del programa puede referenciar los distintos bits de estas funciones.

® Un byte del area de marcas (M) se puede asignar a las marcas de sistema. El byte de
marcas de sistema pone a disposicidn los siguientes cuatro bits que puede referenciar el
programa de usuario:

— El bit "Siempre off" esta siempre puesto a 0.
— Elbit "Siempre on" esta siempre puesto a 1.

— El bit "Diagrama de diagndstico modificado" se pone a 1 durante un ciclo, una vez que
la CPU registre un evento de diagndstico.

La CPU no activa el bit "Diagrama de diagnéstico modificado" hasta el final de la
primera ejecucion de los OBs de ciclo. El programa de usuario no puede detectar si
ha habido un cambio de diagnéstico, ya sea durante la ejecucion de los OBs de
arranque o en la primera ejecucion de los OBs de ciclo.

— El bit "Primer ciclo" se pone a 1 durante la ejecucion de los OBs de arranque y
durante la ejecucion de los OBs de ciclo. Tras la primera ejecucion de los OBs de
ciclo, el bit "Primer ciclo" se pone a 0.

® Es posible asignar un byte de marcas de ciclo en el area de marcas. Todo bit del byte de
marcas de ciclo genera un impulso de onda cuadrada. El byte de marcas de ciclo ofrece
8 frecuencias diferentes, comprendidas entre 0,5 Hz (lenta) y 10 Hz (rapida). Estos bits
pueden utilizarse como bits de control para disparar acciones ciclicas en el programa de
usuario, especialmente si se combinan con instrucciones de deteccion de flancos.

La CPU inicializa estos bytes cuando el estado operativo cambia de STOP a ARRANQUE.
Los bits de las marcas de ciclo cambian de forma sincrona al reloj de la CPU durante los
estados operativos ARRANQUE y RUN.

Puesto que las marcas de ciclo y de sistema forman parte de la memoria no reservada en el
area de marcas, las instrucciones o la comunicacion pueden escribir en estas direcciones y
corromper los datos. La sobrescritura de la memoria de sistema o de la marca de ciclo
puede dafar los datos de estas funciones y provocar un funcionamiento incorrecto del
programa de usuario. Configure siempre la memoria de sistema y la marca de ciclo para una
direccion de memoria en la que no pueda escribir ningun otro elemento del programa de
usuario.
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5.4 Configurar el funcionamiento de la CPU y sus mddulos

El byte de memoria de sistema
activa los bits (valor = 1) en
condiciones especificas.

Bits de marca de sistema
o Activar la utlizacidn del byte de marcas de sisterma

Direccion del byte de marcas de sisterna (MBX): 1

® Primer ciclo: Se activa con los OBs de arranque y con la primera ejecucion de los OBs
de ciclo tras una transicion a RUN, incluido tras una desconexion y conexion de la
alimentacion

® Diagrama de diagnéstico modificado.
e Siempre 1 (high): Siempre activado

e Siempre 0 (low): Siempre desactivado

El byte de marca de ciclo activa y
desactiva los distintos bits en
intervalos fijos.

Bits de marca de ciclo
[wlnctivar Ia utilizacion del byte de marcas de ciclo

Direccion del byte de marcas de ciclo (MBx): ©

Las marcas de ciclo generan un impulso de onda cuadrada en el bit correspondiente del
area de marcas. Estos bits pueden utilizarse como bits de control para disparar acciones
ciclicas en el programa de usuario, especialmente si se combinan con instrucciones de
deteccion de flancos.

Nota

Recuerde asignar un nombre de variable PLC a los bits de la memoria de sistema o de la
marca de ciclo. El nombre de la variable puede describir la funcion del bit para facilitar su
identificacion, y se puede introducir facilmente en el programa de usuario.
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5.5 Configurar la direccion IP de la CPU

Configurar el funcionamiento de las E/S y los médulos de comunicacion

Para configurar los parametros operativos de un médulo de sefiales (SM), una Signal Board
(SB) 0 un modulo de comunicacion (CM), seleccidnelo en la vista de dispositivos y utilice la
ficha "Propiedades" de la ventana de inspeccion.

Médulo de sefiales (SM) y Signal Board (SB)

w b o E/S digitales: Configurar las distintas entradas, p. €j.
= o para la deteccion de flancos y "captura de impulsos"
o (para que permanezcan activadas o desactivadas

durante un ciclo tras un impulso momentaneo alto o
bajo). Configurar las salidas para que se congelen o
utilicen un valor sustitutivo en una transicién de
RUN a STOP.

® E/S analogicas: Configurar los parametros de las distintas entradas (tales como tensién o
intensidad, rango y alisamiento) y habilitar el diagnostico de rebase por defecto o por
exceso. Configurar los parametros de las distintas salidas analégicas y habilitar el
diagnostico, p. €j. de cortocircuito (para salidas de tension) o valores de rebase por
exceso.

® Direcciones de E/S: Configurar la direccion inicial de las entradas y salidas del modulo.

Médulo de comunicacién (CM) y tarjeta de

= comunicacién (CB)
B 2 e Configuracion del puerto: Configurar los parametros
e e de comunicacion, p. ej. la velocidad de
: transferencia, paridad, bits de datos, bits de parada
e - y tiempo de espera.

® Mensaje de transmisién y recepcion: Configurar las opciones relativas a la transmision y
recepcion de datos (p. ej. los parametros de inicio y fin de mensajes).

También es posible cambiar esos parametros de configuracion con el programa de usuario.

5.5 Configurar la direccion IP de la CPU

Dado que la CPU no dispone de una direccion IP preconfigurada, es necesario asignarla
manualmente. La direccion IP, junto con otros parametros de la interfaz PROFINET, se fija
al configurar las propiedades de la CPU.

® (Cada dispositivo de una red PROFINET obtiene del fabricante una direccion MAC (Media
Access Control o control de acceso al medio) univoca para su identificacion. Cada
dispositivo debe tener ademas una direccion IP.

® Una subred es una agrupacion logica de dispositivos de red conectados. Una mascara
(denominada también "mascara de subred" o "mascara de red") define los limites de una
subred. La unica conexion entre las diferentes subredes se realiza a través de un router.
Los routers son el enlace entre LANs y necesitan direcciones IP para poder transferir y
recibir paquetes de datos.
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5.5 Configurar la direccion IP de la CPU

74

Antes de poder cargar una direccion IP en la CPU, es necesario asegurarse de que la
direccion IP de la CPU es compatible con la direccion IP de la programadora.

La direccién IP de la programadora se puede determinar con STEP 7:

1.
2.

Expanda la carpeta "Acceso online" del arbol del proyecto para ver las redes.

Seleccione la red que se conecta a la CPU.

Haga clic con el botén derecho del ratén en la red correspondiente para abrir el menu

contextual.

Elija el comando "Propiedades".

Nota

La direccién IP de la CPU debe ser compatible con la direccién IP y la mascara de
subred de la programadora. Consulte a su especialista en redes para obtener la
direccion IP y la mascara de subred adecuadas para la CPU.
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La ventana "Propiedades"
muestra la configuracion de la
programadora.

Una vez determinadas la
direccion IP y la mascara de
subred de la CPU, introduzca la
direccion IP de la CPU y del
router (si procede). Para mas
informacion, consulte el manual
de sistema del S7-1200.
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5.6 Proteger el acceso a la CPU o al bloque logico es facil

sy @ Tras finalizar la configuracion,
L cargue el proyecto en la CPU.

; it i Las direcciones IP de la CPU y del
router (si procede) quedan
B e ol Usn 20ms configuradas al descargar el
e : proyecto.
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5.6 Proteger el acceso a la CPU o al bloque l6gico es facil

La CPU ofrece 3 niveles de proteccion para restringir el acceso a determinadas funciones.
Al configurar el nivel de proteccion y la contrasefa de una CPU, se limitan las funciones y
areas de memoria accesibles sin introducir una contrasefa.

La contrasefia distingue entre mayusculas y minusculas.

Para configurar la contrasefa, Proteccién
proceda del siguiente modo:

1. Seleccione la CPU en la
"Configuracion de
dispositivos".

2. Seleccione la ficha
"Propiedades" en la ventana Contraseiia para acceso de lectura/escritura
de inspeccion. Contrasefia:

3. EIija la propiedad Confirmar contrasefia:
"Proteccién" para seleccionar
el nivel de proteccion e
introducir una contrasena.

5in proteccion
Proteccion contra escritums

® Proteccidn contra |ecturalescrinra

Todo nivel permite acceder a ciertas funciones sin introducir una contrasena. El ajuste
predeterminado de la CPU es "sin restriccion" y "sin proteccion por contrasefia”. Para
restringir el acceso a una CPU, es preciso configurar sus propiedades e introducir la
contrasefia.

Si la contrasefa se introduce a través de una red, ésto no afecta la proteccion por
contrasefia de la CPU. Una CPU protegida por contrasefa permite el acceso ilimitado sélo a
un usuario a la vez. La proteccion por contrasefia no es aplicable a la ejecucion de las
instrucciones del programa de usuario incluyendo las funciones de comunicacion. Si se
introduce la contrasefa correcta es posible acceder a todas las funciones.
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5.6 Profeger el acceso a la CPU o al bloque I6gico es facil

El nivel de proteccion de la CPU no restringe la comunicacion entre PLCs (mediante
instrucciones de comunicacion en los bloques logicos). Tampoco se restringen las funciones
HMI.

Tabla 5- 2 Niveles de proteccion de la CPU

Nivel de protecciéon

Restricciones de acceso

Sin proteccion

Permite el acceso completo sin proteccion por contrasefa.

Proteccién contra
escritura

Ofrece acceso a los dispositivos HMI y permite toda la comunicacién entre PLCs sin proteccion
por contrasena.

La contrasefia se requiere para modificar (escribir en) la CPU y cambiar su estado operativo
(RUN/STOP).

Proteccién contra

Ofrece acceso a los dispositivos HMI y permite toda la comunicacién entre PLCs sin proteccion

lectura/escritura por contrasena.
La contrasefia se requiere para leer los datos de la CPU, modificar (escribir en) la CPU y
cambiar su estado operativo (RUN/STOP).
5.6.1 Proteccién de know-how
La proteccion de know-how impide el acceso no autorizado a uno o mas bloques logicos
(OB, FB, FC o DB) del programa. Es posible crear una contrasefa para limitar el acceso al
bloque légico. La proteccion por contrasefia impide que el bloque légico sea leido o
modificado sin autorizacién. Si no se introduce la contrasefia, sélo es posible leer la
siguiente informacion del bloque logico:
e Titulo, comentario y propiedades del bloque
® Parametros de transferencia (IN, OUT, IN_OUT, Return)
e Estructura de llamadas del programa
® Variables globales en las referencias cruzadas (sin informacion acerca de la ubicacion);
las variables locales se ocultan

Si un bloque se configura para que tenga proteccion de "know-how", no sera posible
acceder al cédigo del bloque si no se introduce la contrasefia.
Utilice la Task Card "Propiedades" del bloque I6gico para configurar la proteccion de know-
how de dicho bloque. Después de abrir el bloque logico, seleccione "Proteccion” en
"Propiedades".

fGeneral

General

Proteccion

Irtormscon

Sello de nempo Proteccidn de know-how

compilacian

El bloque na esta protegido

Atnbutos e

3 Proteccidn contra copia
3 Sin binding -
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5.6.2

Easy Book

1.

5.6 Proteger el acceso a la CPU o al bloque Iogico es facil

En las propiedades del bloque légico,
haga clic en el boton "Protecciéon” para
que aparezca el cuadro de dialogo
"Proteccién de know-how".

Haga clic en el botén "Definir" para
introducir la contrasena.

Después de introducir y confirmar la
contrasefia, haga clic en "Aceptar”.

Proteccién anticopia

General

G I
A Proteccion

“Proteccion de know how ™
i
[ oehnir ]

Datinir contrasena

Diefini contrasefia

Humva contrasefis; || '}

Conlirmar contraseda "]

' Aceprar Cancelot

1. Después de abrir el bloque logico, seleccione "Proteccion”.

Irtormscon
Sello de nempo Proteccidn de know-how

Compilacion

Frotecaidn

Atrbutos

£l blogue na esta protegido

Frotaccién

"

Proteccidn contra copia

in birding
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Una funcion de proteccion adicional permite enlazar el programa o los bloques légicos para
usarlos con una CPU o Memory Card determinada. Esta funcién se usa especialmente para
proteger la propiedad intelectual. Al enlazar un programa o bloque a un dispositivo
especifico, solo se permite usar dicho programa o bloque Iégico con una CPU o Memory

Card determinada. Esta funcion permite distribuir un programa o bloque légico de forma

electronica (por ejemplo, a través de Internet o correo electrénico) o a través del envio de un
cartucho de memoria.

Utilice la Task Card "Propiedades" del bloque l6gico para enlazar el bloque con una CPU o
Memory Card determinada.
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5.6 Profeger el acceso a la CPU o al bloque I6gico es facil

2. En la opcion "Proteccion contra copia” de la lista desplegable, seleccione la opcién para
enlazar el bloque légico con una Memory Card o con una CPU determinada.

Proteccion de know-how

El blogue no esta protegido.

Proteccién

Proteccitn contra copia

Asociar al ndmero de serie de la CPUL

®) Nimers de serie insertado al cargar &n un dispositivo o une Memaony Card.

(Y Introducir nimero de serie:

3. Seleccione el tipo de proteccidn anticopia e introduzca el nimero de serie de la CPU o
Memory Card.

Nota

El numero de serie distingue entre mayusculas y mindsculas.
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6.1 Facil disefo del programa de usuario

Al crear el programa de usuario para las tareas de automatizacion, las instrucciones del
programa se insertan en bloques légicos (OB, FB o FC).

Seleccionar el tipo de estructura del programa de usuario

Segun los requisitos de la aplicacion, es posible seleccionar una estructura lineal o modular
para crear el programa de usuario.

® Un programa lineal ejecuta todas las instrucciones de la tarea de automatizacion de
forma secuencial, es decir, una tras otra. Generalmente, el programa lineal deposita
todas las instrucciones del programa en un OB de ciclo (como OB 1), encargado de la
ejecucion ciclica del programa.

e Un programa modular llama bloques de funcién especificos, que ejecutan determinadas
tareas. Para crear una estructura modular, la tarea de automatizacion compleja se divide
en tareas subordinadas mas pequenas, correspondientes a las tareas funcionales que se
realizan en el proceso. Cada bloque légico provee el segmento del programa para cada
tarea subordinada. El programa se estructura llamando uno de los bloques I6gicos desde

otro bloque.
Estructura lineal: Estructura modular:
OB 1 _ e _— FB 1
\
1 < FC1
<+— 4+—

Disefiando FBs y FCs que ejecuten tareas genéricas, se crean bloques légicos modulares.
El programa de usuario se estructura luego, de manera que otros bloques légicos llamen
estos bloques modulares reutilizables. El bloque que efectua la llamada transfiere los
parametros especificos del dispositivo al bloque llamado. Cuando un bloque légico llama
otro bloque logico, la CPU ejecuta la légica de programa contenida en el bloque llamado.
Una vez finalizada la ejecucion del bloque llamado, la CPU reanuda la ejecucion del bloque
que ha efectuado la llamada. El procesamiento continda con la ejecucién de la instruccién
siguiente a la llamada de bloque.

También se puede asignar un OB a un evento de alarma. Cuando se produce el evento, la
CPU ejecuta el cédigo del programa en el OB asociado. Tras finalizar la ejecucion del OB, la
CPU reanuda la ejecucion en el punto del programa de usuario correspondiente al momento
en que se produjo el evento de alarma, que podria ser cualquier punto del ciclo.
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6.1 Facil diserio del programa de usuario
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Bloque que llama (o bloque interrumpido)
FB o BC llamado (u OB que interrumpe)
Ejecucion del programa

®
OB, FB, FC OB, FB, FC

0]
Instruccién (o evento que interrumpe) que
inicia la ejecucién de otro bloque

Ejecucion del programa

l \v Fin del bloque (regresa al bloque que llama)
@

Las llamadas de bloque pueden anidarse para crear una estructura mas modular. En el
ejemplo siguiente, la profundidad de anidamiento es de 3: EI OB ciclico mas 3 niveles de
llamadas de bloques logicos.

()

®e 02>

‘ | Inicio del ciclo
@ | @ 9 _
I > —— ®  Profundidad de
OB 1 FB1 FC 1 anidamiento
|DB
FB2 || FB1 [] FC 21
|oB |oB I
|
| ) e 1 DB 1

Creando bloques légicos genéricos que pueden reutilizarse en el programa de usuario, es
posible simplificar el disefio y la implementacion del programa de usuario.

® Se pueden crear bloques logicos reutilizables para tareas estandar, tales como el control
de una bomba o motor. También es posible almacenar estos bloques l6gicos genéricos
en una libreria, de manera que puedan ser utilizados por diferentes aplicaciones o
soluciones.

® El programa de usuario puede dividirse en componentes modulares para las tareas
funcionales, facilitando asi su comprensién y gestion. Los componentes modulares no
so6lo ayudan a estandarizar el disefio del programa, sino que también pueden facilitar y
agilizar la actualizacion o modificacion de la légica del programa.

® | a creacion de componentes modulares simplifica la depuracion del programa.
Dividiendo el programa completo en segmentos de programa modulares, es posible
comprobar las funciones de cada bloque l6gico a medida que se va desarrollando.

e Utilizando un disefio modular basado en tareas funcionales especificas se puede reducir
el tiempo necesario para la ejecucion de toda la aplicacion.
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6.1 Facil diserio del programa de usuario

Utilizar OBs para organizar el programa de usuario

Los bloques de organizacién permiten estructurar el programa. Estos bloques sirven de
interfaz entre el sistema operativo y el programa de usuario. Los OBs son controlados por
eventos. Un evento, p. ej. una alarma de diagnéstico o un intervalo, hace que la CPU
ejecute un OB. Algunos OBs tienen eventos de arranque y comportamiento en arranque
predefinidos.

El OB de ciclo contiene el programa principal. Es posible incluir mas de un OB de ciclo en el
programa de usuario. En estado operativo RUN, los OBs de ciclo se ejecutan en el nivel de
prioridad mas bajo y pueden ser interrumpidos por todos los demas tipos de procesamiento
del programa. (Los OBs de arranque no interrumpen los OBs de ciclo, puesto que la CPU
los ejecuta antes de pasar a estado operativo RUN.) Tras finalizar el procesamiento de los
OBs de ciclo, la CPU vuelve a ejecutarlos inmediatamente. Esta ejecucion ciclica es el tipo
de procesamiento "normal” que se utiliza para los PLCs. En numerosas aplicaciones, el
programa de usuario entero esta contenido en un solo OB, como p. €j. el OB de ciclo
predeterminado (OB 1).

Es posible crear otros OBs para
Hombre ejecutar funciones especificas,

Main_1

tales como tareas de arranque,

- P oRE Vonutajs: ror - procesamiento de alarmas y
% :;‘;j;';,www Himero: =] tratamiento de errores, o
anrde Bl Wb ol ejecucion de un codigo de
i Hardware intemupt (&) dutembgioo e
o Time enmor insemupt programa especifico en
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La CPU determina el orden de procesamiento de eventos de alarma segun la prioridad
asignada a cada OB (Pagina 52).

[ Los parametros operativos de un OB se

Gennrat pueden modificar. Por ejemplo, es posible
orin Gonoral configurar el parametro de tiempo de un

0 s 9 OB de retardo o de alarma ciclica.
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6.1.2
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Crear un OB adicional en una clase de OB: Es posible crear varios OBs para el programa de
usuario, incluso para las clases de OB correspondientes a los OBs de ciclo y de arranque.
Utilice el cuadro de dialogo "Agregar nuevo bloque" para crear un OB. Introduzca el nombre
del OB y asignele un numero de OB mayor o igual a 200.

Si se crean varios OBs de ciclo para el programa de usuario, la CPU ejecuta cada OB de
ciclo en orden numérico, comenzando por el OB con el numero mas bajo, que suele ser
OB 1. Por ejemplo, tras la finalizacion del primer OB de ciclo (OB 1), la CPU ejecuta el
segundo OB de ciclo (que puede ser OB 200).

Con los FBs y las FCs, la programacion de tareas modulares es muy facil

Una funcién (FC) es como una subrutina. Una FC es un bloque I6gico que generalmente
realiza una operacion especifica con una serie de valores de entrada. La FC almacena los
resultados de esta operacion en posiciones de memoria. Las FCs se utilizan para realizar
las tareas siguientes:

® Para ejecutar operaciones estandar y reutilizables, p. ej. en calculos matematicos.

® Para ejecutar tareas funcionales, p. €j. controles individuales con operaciones légicas
con bits.

Una FC también se puede llamar varias veces en diferentes puntos de un programa. Esto
facilita la programacion de tareas que se repiten con frecuencia.

Al contrario que un FB, una FC no tiene un DB de instancia asociado. La FC usa su
memoria temporal (L) para los datos utilizados para calcular la operacion. Los datos
temporales no se almacenan. Para almacenar los datos a fin de poder utilizarlos una vez
ejecutada la FC, asigne el valor de salida a una posicion de memoria global, p. €j. el area de
marcas o un DB global.

Un bloque de funcién (FB) es como una subrutina con memoria. Un FB es un bloque légico
cuyas llamadas pueden programarse mediante parametros del bloque. El FB almacena los
parametros de entrada (IN), salida (OUT), y entrada/salida (IN_OUT) en una memoria
variable integrada en un bloque de datos (DB), o en un DB "instancia". El DB de instancia
ofrece un bloque de memoria asociado a esa instancia (o llamada) del FB y almacena datos
una vez que haya finalizado el FB.

Por lo general, los FBs se utilizan para controlar tareas o dispositivos cuya operacién no
finaliza dentro de un ciclo. Para almacenar los parametros operativos de manera que sea
posible acceder rapidamente a ellos de un ciclo a otro, todo FB del programa de usuario
tiene uno o mas DBs instancia. Cuando se llama un FB, se abre también un DB de instancia
qgue almacena los valores de los parametros del bloque y los datos locales estaticos de esa
llamada o "instancia" del FB. Estos valores se almacenan en el DB de instancia una vez que
finaliza el FB.

Los valores de arranque se asignan a los parametros en la interfaz del FB. Estos valores se
transfieren al DB de instancia asociado. Si no se asignan parametros, se utilizan los valores
almacenados actualmente en el DB de instancia. En algunos casos es necesario asignar
parametros.
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Es posible asociar distintos DBs de instancia a diferentes llamadas del FB. Los DBs
instancia permiten utilizar un FB genérico para controlar varios dispositivos. El programa se
estructura de manera que un bloque I4gico llame un FB y un DB de instancia. La CPU
ejecuta entonces la légica del programa en ese FB y almacena los parametros del bloque y
los datos locales estéaticos en el DB de instancia. Cuando finaliza la ejecucion del FB, la
CPU regresa al bloque l6gico que ha llamado el FB. El DB de instancia conserva los valores
de esa instancia del FB. Si el FB se disefa para realizar tareas de control genéricas, es
posible reutilizarlo para varios dispositivos, seleccionando diferentes DB de instancia para
las distintas llamadas del FB.

La figura siguiente muestra un OB que llama un FB tres veces, utilizando un bloque de
datos diferente para cada llamada. Esta estructura permite que un FB genérico controle
varios dispositivos similares (p. ej. motores), asignando un bloque de datos instancia
diferente a cada llamada de los distintos dispositivos.

DB 201
OB 1 /1
’
FB 22 7’
’
FB 22, DB 201 b DB 202
FB 22, DB 202 = = = -
FB 22, DB 203 N
N DB 203
N
N | smmeseeeeccanaaa.
N

Cada DB de instancia almacena los datos (p. ej. velocidad, tiempo de aceleracion y tiempo
de operacion total) de un dispositivo en particular. En este ejemplo, el FB 22 controla tres
dispositivos diferentes. EI DB 201 almacena los datos operativos del primer dispositivo, el
DB 202, los del segundo vy, el DB 203, los del tercero.

6.1.3 Los bloques de datos permiten almacenar facilmente los datos del programa

Los blogues de datos (DB) se crean en el programa de usuario para almacenar los datos de
los bloques logicos. Todos los bloques del programa de usuario pueden acceder a los datos
en un DB global. En cambio, un DB de instancia almacena los datos de un bloque de
funcion (FB) especifico.

El programa de usuario puede almacenar los datos en las distintas areas de memoria de la
CPU, p. €j. en las areas de entradas (l), salidas (Q) y marcas (M). Ademas, es posible
utilizar un bloque de datos (DB) para acceder rapidamente a los datos almacenados en el
programa. Un DB se puede definir de manera que sea de solo lectura.

Los datos almacenados en un DB no se borran cuando se cierra el bloque de datos o
cuando finaliza la ejecucién del bloque légico asociado. Hay dos tipos de DBs, a saber:
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e Un DB global almacena los datos de los bloques logicos en el programa. Cualquier OB,
FB o FC puede acceder a los datos de un DB global.

e Un DB de instancia almacena los datos de un FB especifico. La estructura de los datos
en un DB de instancia refleja los parametros (Input, Output e InOut) y los datos estaticos
del FB. La memoria temporal del FB no se almacena en el DB de instancia.

Aunque el DB de instancia refleja los datos de un FB especifico, cualquier bloque légico
puede acceder a los datos de un DB de instancia.

6.1.4 Crear un nuevo bloque légico
"ReregaTAiTve EISqUE 1. Abra la carpeta "Bloques de
Hombre programa".
o 2. Haga doble clic en "Agregar
Lenguaje: - nuevo bloque".
MIE Soie - 3. En el cuadro de dialogo
i @ Automisics "Agregar nuevo bloque", haga
Accasn a blaquer: @) Gpimiade clic en el tipo de bloque que se
: = _ .
B (7} Estindar- compatibde con $7-300k00 desea agregar_ Por ejemp|o’
ot mcion haga clic en el icono "Funcion
DL:::::::::mnhlnquesIng—zus E LT (FC)" para agregar una FC-
!c' 4. Especifique el lenguaje de
Purisibn programacion para el bloque

l6gico seleccionando "KOP" en

el menu desplegable.

b i 5. Haga clic en "Aceptar" para
agregar el bloque al proyecto.

| ¥ Mas informacion

[+ agregary abair Acepiar Cancelar

Seleccionando la opcién "Agregar nuevo y abrir" (predeterminada) se abre el bloque légico
en la vista del proyecto.

6.1.5 Llamar un bloque légico desde otro bloque légico

- Se puede definir facilmente la llamada de un
EN'B‘““'*—“E';M FB o una FC de la CPU por cualquier blogue

Iégico (OB, FB o FC) en el programa de
usuario.

1. Abra el bloque légico que llamara otro bloque.
2. En el arbol del proyecto, seleccione el bloque logico que se va a llamar.

3. Arrastre el bloque al segmento seleccionado para crear una instruccion de llamada.
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Nota

El programa de usuario no puede llamar un OB porque los OBs estan controlados por
eventos (Pagina 52). La CPU inicia la ejecucion del OB en respuesta a la recepcion de
un evento.

6.2 Lenguajes de programacion faciles de usar
STEP 7 ofrece los lenguajes de programacion estandar siguientes para S7-1200:

o KOP (esquema de contactos) es un lenguaje de programacion grafico. Su representacion
se basa en esquemas de circuitos.

® FUP (diagrama de funciones) es un lenguaje de programacion que se basa en los
simbolos ldgicos graficos empleados en el algebra booleana.

Al crear un bloque légico, se debe seleccionar el lenguaje de programacién que empleara
dicho bloque. El programa de usuario puede emplear bloques légicos creados con
cualquiera de los lenguajes de programacion.

6.2.1 Esquema de contactos (KOP)

Los elementos de un esquema de circuitos, tales como los contactos normalmente cerrados
y normalmente abiertos, asi como las bobinas, se combinan para formar segmentos.

"Start” "Stap” "On"

—
—

Para crear la légica de operaciones complejas, es posible insertar ramas para los circuitos
paralelos. Las ramas paralelas se abren hacia abajo o se conectan directamente a la barra
de alimentacion. Las ramas se terminan hacia arriba.

KOP ofrece instrucciones con cuadros para numerosas funciones, p. ej. matematicas,
temporizadores, contadores y transferencia.

STEP 7 no limita el numero de instrucciones (filas y columnas) de un segmento KOP.

Nota

Todo segmento KOP debe terminar con una bobina o cuadro.
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Tenga en cuenta las reglas siguientes al crear segmentos KOP:

e No se permite programar ramas que puedan ocasionar un flujo invertido de la corriente.

A B C D Z
| | | | || ] | (
11 [ [ [ \)
E F
| | |
11 >< I
-
H G
| | II

|
® No se permite programar ramas que causen cortocircuitos.

A B Cc 4

11 1 | | )

6.2.2 Diagrama de funciones (FUP)

Al igual que KOP, FUP es un lenguaje de programacion grafico. La representacion de la
l6gica se basa en los simbolos I6gicos graficos del algebra booleana.

! Para crear la l6gica de operaciones

- o

" Star — o complejas, inserte ramas paralelas entre los
"R — 3k “0n" cuadros.

"Stop" =0 sk —_— _

Las funciones matematicas y otras operaciones complejas pueden representarse
directamente en combinacién con los cuadros légicos.

STEP 7 no limita el numero de instrucciones (filas y columnas) de un segmento FUP.
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6.3 Instrucciones eficaces que facilitan la programacion

6.3.1 Disponer de las instrucciones basicas esperadas

Operaciones légicas con bits

La base de las instrucciones légicas con bits son los contactos y las bobinas. Los contactos
leen el estado de un bit y las bobinas escriben el estado de la operacion en un bit.

o - — Los contactos prueban el estado
B o IO binario del bit: el resultado es "flujo
e ; bt de corriente" para on (1) o "sin flujo
Jand de corriente" para off (0).
i} El estado de la bobina refleja el
estado de la l6gica precedente.

Si utiliza una bobina con la misma direccién en mas de una ubicacion del programa, el
resultado del ultimo calculo en el programa de usuario determina el estado del valor que se
escribe en la salida fisica durante la actualizacién de las salidas.

Contacto Contacto El contacto normalmente abierto se cierra (ON)

normalmente normalmente cuando el valor de bit asignado es igual a 1.

abierto cerrado El contacto normalmente cerrado se cierra (ON)
-~ "Iy cuando el valor de bit asignado es igual a 0.

—A ——

La estructura basica de una operacion légica con bits puede ser una Y légica o una O
l6gica. Los contactos conectados en serie crean segmentos légicos Y. Los contactos
conectados en paralelo crean segmentos l6gicos O.

Los contactos se pueden conectar a otros contactos, creando asi una légica combinacional
propia. Si el bit de entrada indicado utiliza el identificador de memoria | (entrada) o Q
(salida), el valor de bit se lee de la memoria imagen de proceso. Las sefales de los
contactos fisicos del proceso de control se cablean con los bornes de entrada del PLC. La
CPU consulta las senales de entrada cableadas y actualiza continuamente los estados
I6gicos en la memoria imagen de proceso de las entradas.

La lectura inmediata de una entrada fisica se especifica introduciendo ":P" después de la
variable de una entrada (p. €j. "Arranque_motor:P" 0 "13.4:P"). En una lectura inmediata, los
valores de datos de bit se leen directamente de la entrada fisica y no de la memoria imagen
de proceso. La lectura inmediata no actualiza la memoria imagen de proceso.

Easy Book
Manual de producto, 04/2011, A5E02486778-02 87



Programacion cada vez mas sencilla

6.3 Instrucciones eficaces que facilitan la programacion

88

Bobina de relé, salida Bobina de relé negada

"ouT” "ouT”

— — —/—

e Sifluye corriente a través de una bobina de salida, el bit de salida se pone a 1.

® Si no fluye corriente a través de una bobina de salida, el bit de la bobina de salida se
pone a 0.

e Si fluye corriente a través de una bobina de relé negada, el bit de salida se pone a 0.
® Si no fluye corriente a través de una bobina de relé negada, el bit de salida se pone a 1.

La instruccién "Bobina de salida, relé" escribe un valor en un bit de salida. Si el bit de salida
indicado utiliza el identificador de memoria Q, la CPU activa o desactiva el bit de salida en la
memoria imagen de proceso, poniendo el bit especificado al correspondiente estado de flujo
de corriente. Las sefales de salida de los actuadores de control se cablean con los
terminales de salida del PLC. En el modo RUN, el sistema CPU explora las sefales de
entrada, procesa los estados de entrada acorde con la légica del programa de usuario, y a
continuacion reacciona aplicando nuevos estados légicos de salida en la memoria imagen
de proceso de las salidas. Tras cada ciclo del programa, la CPU transfiere el nuevo estado
de las salidas almacenado en la memoria imagen de proceso a los bornes de salida
cableados.

La escritura inmediata de una salida fisica se especifica introduciendo ":P" después de la
variable de una salida (p. ej. "Motor_on:P" o0 "Q3.4:P"). En una escritura inmediata, los
valores de datos de bit se escriben en la memoria imagen de proceso de las salidas y
directamente en la salida fisica.

Las bobinas no tienen que estar necesariamente al final de un segmento. Se pueden
insertar en el centro de un circuito del segmento KOP, entre contactos u otras instrucciones.

Contacto negado Cuadro Y con una entrada Cuadro Y con entrada y salida légica
NOT (KOP) l6gica negada (FUP) negada (FUP)
x
_| HaT I_ "IN ’ RICRAE -
UM — - UM — o

El contacto NOT KOP invierte el estado logico de la entrada de flujo de corriente.
® Si no fluye corriente al contacto NOT, hay flujo de corriente en la salida.
e Si fluye corriente al contacto NOT, no hay flujo de corriente en la salida.

En la programaciéon FUP es posible arrastrar la funcion "Negar valor binario" desde la barra
de herramientas "Favoritos" o desde el arbol de instrucciones y soltarla en una entrada o
salida para crear un inversor légico en ese conector del cuadro.

Cuadro Y (FUP) Cuadro O (FUP) Cuadro O-exclusiva (FUP)
& == x
I — UIMTY - UM —
"INZ = — "INZ" — — "INZT — —
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® Todas las entradas de un cuadro Y tienen que cumplirse para que la salida sea TRUE
(verdadera).

® Una entrada cualquiera de un cuadro O tiene que cumplirse para que la salida sea TRUE
(verdadera).

® Un numero impar de entradas de un cuadro O-exclusiva tiene que cumplirse para que la
salida sea TRUE (verdadera).

En la programacién FUP, los segmentos de los contactos KOP se representan con
segmentos con cuadros Y (&), O (>=1) y O-exclusiva (x), en los que pueden indicarse
valores de bit para las entradas y salidas de los cuadros. También es posible interconectar
cuadros légicos y crear combinaciones logicas propias. Tras disponer un cuadro en el
segmento, es posible arrastrar la funcion "Insertar entrada binaria" desde la barra de
herramientas "Favoritos" o desde el arbol de instrucciones y soltarla en el lado de entrada
del cuadro para agregar entradas adicionales. También se puede hacer clic con el botén
derecho del ratén en el conector de entrada del cuadro y seleccionar "Insertar entrada”.

Es posible conectar las entradas y salidas de los cuadros con un cuadro logico diferente, o
bien introducir una direccion de bit o un nombre simbdlico de bit para una entrada no
conectada. Cuando se ejecuta el cuadro, los estados actuales de las entradas se aplican a
la l6gica del cuadro binario y, si se cumplen, la salida del cuadro sera verdadera.

Instrucciones de comparacion y desplazamiento

Las instrucciones de comparacion llevan a cabo una comparacion de dos valores con el
mismo tipo de datos.

Tabla 6- 1 Instrucciones de comparacion
Instruccion Descripcion
KOP: e lgual a (==): La comparacion es verdadera si IN1 es igual a IN2
MIHTY ¢ Distinto de (<>): La comparacién es verdadera si IN1 es distinto de IN2
'I B_y_te |' e Mayor o igual que (>=): La comparacion es verdadera si IN1 es mayor o
N2 igual que IN2
FUP: e Menor o igual que (<=): La comparacion es verdadera si IN1 es menor o
igual que IN2
BTte e Mayor que (>): La comparacion es verdadera si IN1 es mayor que IN2
VINT™ = INT e Menor que (<): La comparacion es verdadera si IN1 es menor que IN2
VN2 = IN2 -

T En KOP y FUP: El contacto se activa (KOP) o la salida del cuadro es TRUE (FUP) si la
comparacién es TRUE.

Las instrucciones de desplazamiento permiten copiar elementos de datos a otra direccién de
memoria y convertir un tipo de datos en otro. El proceso de desplazamiento no modifica los
datos de origen.
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¢ MOVE copia un elemento de datos almacenado en una direccion indicada a una
direccion diferente. Para agregar otra salida, haga clic en el icono situado junto al
parametro OUT1.

e MOVE_BLK (desplazamiento con interrupciones) y UMOVE_BLK (desplazamiento sin
interrupciones) copian un bloque de elementos de datos en otra direccion. Las
instrucciones MOVE_BLK y UMOVE_BLK tienen un parametro COUNT adicional.
COUNT especifica cuantos elementos de datos se copian. El numero de bytes por
elemento copiado depende del tipo de datos asignado a los nombres de variables de los
parametros IN y OUT en la tabla de variables PLC.

Tabla 6- 2 Instrucciones MOVE, MOVE_BLK y UMOVE_BLK

KOP / FUP Descripcién
TATVE Copia un elemento de datos almacenado en una direccion indicada a una o
— EM ENO = varias direcciones diferentes. Para agregar otra salida en KOP o FUP, haga clic
M sp0UT] en el icono situado junto al parametro de salida. Para SCL, utilice multiples
instrucciones de asignacion. También se puede usar una de las construcciones
de bucle.
T LT Desplazamiento con interrupciones que copia un bloque de elementos de datos
JEN  EMO a otra direccion.
In ouT
COUNT
UTETE FiLE Desplazamiento sin interrupciones que copia un bloque de elementos de datos a
—EN  ENO otra direccion.
N ouT
COUNT
6.3.3 Operaciones de conversion

Tabla 6- 3 Operaciones de conversion

KOP / FUP Descripcion
Convierte un elemento de datos de un tipo de datos a otro tipo de datos.

LNy
¥ iy 20

—EN EMO =
{IH ouT

1 En KOP y FUP: Haga clic debajo del nombre del cuadro y seleccione los tipos de datos en el
menu desplegable. Tras haber seleccionado el tipo de datos que se desea convertir, las
conversiones posibles aparecen en la lista desplegable (convertir a).

Easy Book
a0 Manual de producto, 04/2011, ASE02486778-02



Programacion cada vez mas sencilla

Easy Book

Manual de producto, 04/2011, ASE02486778-02

6.3 Instrucciones eficaces que facilitan la programacion

Tabla 6- 4 Instrucciones Round y Truncate
KOP / FUP Descripcion
o Convierte un numero real (Real o LReal) en un entero. La fraccién del niumero real se
H:-l 23 D'f:' redondea al numero entero mas cercano (IEEE - redondear al nUumero mas cercano).

—tEN w0 = | Si el nimero se encuentra exactamente entre dos enteros (p. ej. 10,5), el numero se

f||t_.| ot - | redondeara al entero par. Ejemplo:
e ROUND (10.5) =10
e ROUND (11.5) =12
e Convierte un numero real (Real o LReal) en un entero. La parte fraccionaria del
ekl z’;,w numero real se trunca a cero (IEEE - redondear hacia cero).
—EN ENO =~
L nuT |
Tabla6-5 Instrucciones limite (CEIL) y Floor
KOP / FUP Descripcion
Convierte un numero real (Real o LReal) en el siguiente entero mayor o igual a ese
CEIL . . Lo s
Fiial is Dl numero real (IEEE - redondear hacia el infinito positivo).
=EN ENO =
(i our
Pt Convierte un nimero real (Real o LReal) en el siguiente entero menor o igual a ese
FLOOR . ) L .
el 15 Dilsd numero real (IEEE - redondear hacia el infinito negativo).
—EN ENDL&=
."m ouT |
Tabla 6- 6 Instrucciones SCALE_X y NORM_X
KOP / FUP Descripcion
TSCALE R Escala el parametro VALUE real normalizado (donde 0,0 <= VALUE <= 1,0) al tipo de
Rl o 777 datos y rango de valores especificados por los parametros MIN y MAX:
<{EN END - | OUT = VALUE (MAX - MIN) + MIN
IMIN  OUT |
IVALUE
{ Mt
NOFM % | Normaliza el parametro VALUE dentro del rango de valores especificado por los
779 b Fleal parametros MIN y MAX:
s i f“fT'r OUT = (VALUE - MIN) / (MAX - MIN),
(MR BUTE 1 donde (0,0 <= OUT <= 1,0)
{ VALUE
{ M,
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6.3.4 Calculos matematicos sencillos con la instrucciéon Calcular

Tabla 6- 7 Instruccion CALCULATE

KOP / FUP Descripcion

La instrucciéon CALCULATE permite crear una funcién matematica que funciona con
entradas (IN1, IN2, ... INn) y genera el resultado en OUT, segun la ecuacion definida.

CALCULATE
FrL

EM ENO—| e En primer lugar, seleccione un tipo de datos. Todas las entradas y la salida deben tener
QuUT = <777 un mismo tipo de datos.
1M1 outk | ® Para agregar otra entrada, haga clic en el icono de la ultima entrada.

N3k

Tabla6-8  Tipos de datos para los pardmetros

Parametro Tipo de datos?
IN1, IN2, ..INn Sint, Int, Dint, USInt, UInt, UDInt, Real, LReal, Byte, Word, DWord
ouT Sint, Int, Dint, USInt, Uint, UDInt, Real, LReal, Byte, Word, DWord

1 Los parametros IN y OUT deben tener un mismo tipo de datos (con conversiones implicitas de los parametros de
entrada). Ejemplo: un valor SINT para una entrada se convertiria a un valor INT o REAL si OUT fuera un INT o REAL.

Haga clic en el icono de la calculadora para abrir el cuadro de dialogo y definir la funcion
matematica. La ecuacién se introduce como entradas (p. €j. IN1 y IN2) y operaciones.
Cuando se hace clic en "Aceptar" para guardar la funcién, el cuadro de dialogo crea
automaticamente las entradas de la instruccion CALCULATE.

En la parte inferior del editor, se muestra un ejemplo y una lista de las operaciones
matematicas que se pueden incluir.

“Editar instruccion “Calcular

LT - |

Ejempio
ORY = INZ) ™ OWT - N2}
Foaibles instuccione s

Andi O, 2Ok Swap, Noty i & = " L Mod, AbE Meg, Exp. "™ Frac; L, Sin, ASin. Co ACoE, Tahi ATan,
Sq, Sqrt. Raund, C=il; Floor, Trane

| Asspar | Canolar
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Nota

También es necesario crear una entrada para las constantes que pudiera haber en la
funcion. En este caso, el valor constante se introduciria en la entrada asociada de la
instruccion CALCULATE.

Si se introducen constantes como entradas, es posible copiar la instruccion CALCULATE a
otras ubicaciones del programa de usuario sin tener que cambiar la funciéon. Entonces,
pueden modificarse los valores o las variables de las entradas de la instruccion sin modificar
la funcion.

Cuando se ejecuta CALCULATE vy todas las operaciones individuales del calculo se realizan
de forma correcta, entonces ENO = 1. Si no es asi, ENO = 0.

6.3.5 Temporizadores
El S7-1200 soporta los temporizadores siguientes:
® E| temporizador TP genera un impulso con una duracién predeterminada.

® E| temporizador TON activa la salida (Q) en estado ON al cabo de un tiempo de retardo
predeterminado.

® E| temporizador TOF activa la salida (Q) en estado ON y, a continuacion, la pone al
estado OFF al cabo de un tiempo de retardo predeterminado.

e E| temporizador TONR activa la salida (Q) en estado ON al cabo de un tiempo de retardo
predeterminado. El tiempo transcurrido se acumula a lo largo de varios periodos de
temporizacion hasta que la entrada de reset (R) se emplea para poner a cero el tiempo
transcurrido.

En KOP y FUP, estas instrucciones estan disponibles como instruccién de cuadro o bobina
de salida. STEP 7 también ofrece las bobinas de temporizador siguientes para KOP y FUP:

® | abobina PT (Cargar tiempo) carga un nuevo valor de tiempo predeterminado en el
temporizador especificado.

® | a bobina RT (Inicializar temporizador) inicializa el temporizador especificado.

El nimero de temporizadores que pueden utilizarse en el programa de usuario esta limitado
s6lo por la cantidad de memoria disponible en la CPU. Cada temporizador utiliza 16 bytes
de memoria.

Todos los temporizadores utilizan una estructura almacenada en un bloque de datos para
mantener los datos. En SCL, hay que crear primero el DB de la instruccion de temporizador
individual antes de poder emplearla. En KOP y FUP, STEP 7 crea automaticamente el DB al
introducir la instruccion.

Al crear el DB, también puede usarse un DB multiinstancia. Como los datos del
temporizador se incluyen en un DB sencillo y no hace falta crear un DB para cada
temporizador, se reduce el tiempo de procesamiento en la gestion de los temporizadores.
No hay interaccion entre las estructuras de datos de los temporizadores en el DB
multiinstancia compartido.
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Tabla6-9 TP (impulso)
KOP / FUP Cronograma
IEC_Timer_0 IN
TR
Time
W L L [ | |
FT ET- | ET
PTT
TP_DB
_{Tp:._
"FRESET_Tag"
Q
PT PT

Tabla 6-10 TON (retardo al conectar)

o

KOP / FUP Cronog_jrama
IEC_Timer_1 IN
TOM
Tirne | |
I 0= —| |
PT etk | ET
PTT
TOMN_DE
—{TON }—
"PRESET_Tag" |
Q PT PT

Tabla 6- 11  TOF (retardo al desconectar)

KOP / FUP Cronograma
IEC_Timer_2 IN
TOF
Time |_|
I 0
PT ET |ET
PTT
TOF_DE
—{ TOF }—
"PRESET_Tag"
Q
P LPT
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Tabla 6- 12 TONR (acumulador de tiempo)

KOP / FUP Cronograma
IEC_Timer_3 IN &
TOMR
Tirne
IN o= _| |_ I
R ET ETA —PT
- _/_/_/_
TOMF_OE I
—{ TONR. }— ak
"PRESET_Tag” |_
R A

Tabla 6- 13  Instrucciones de bobina Cargar tiempo -(PT)- e Inicializar temporizador -(RT)-

KOP Descripcion

TOM_DE Las instrucciones de bobina Cargar temporizador -(PT)- E Inicializar temporizador -(RT)- pueden usarse
—{FT}— | con cualquier temporizador de bobina o cuadro. Estas instrucciones de bobina pueden colocarse en una
"PRESET_Tag” | posicion media. El estado del flujo de salida de la bobina siempre es el mismo que el estado de entrada

TOM DE de la bobina.

i e Cuando se activa la bobina -(PT)-, el elemento de tiempo predeterminado de los datos del DB
IEC_Timer especificados se pone a 0.

e Cuando se activa la bobina -(RT)-, el elemento de tiempo transcurrido de los datos de DB IEC_Timer
especificados se pone a 0.

Tabla 6- 14 Efecto de los cambios de valores en los parametros PT e IN

Temporizador | Cambios en los parametros de cuadro PT elN y en los parametros de bobina correspondientes

P e El cambio de PT no tiene efecto alguno durante el funcionamiento del temporizador.

e El cambio de IN no tiene efecto alguno durante el funcionamiento del temporizador.

TON e El cambio de PT no tiene efecto alguno durante el funcionamiento del temporizador.
e SiIN cambia a FALSE durante el funcionamiento del temporizador, éste se inicializara y se detendra.

TOF e El cambio de PT no tiene efecto alguno durante el funcionamiento del temporizador.

¢ SiIN cambia a TRUE durante el funcionamiento del temporizador, éste se inicializara y se detendra.

TONR e El cambio de PT no tiene efecto alguno durante el funcionamiento del temporizador, pero si cuando
reanuda el contaje.

¢ SiIN cambia a FALSE durante el funcionamiento del temporizador, éste se detendra, pero no se
inicializara. Si IN vuelve a cambiar a TRUE, el temporizador comenzara a contar desde el valor de
tiempo acumulado.

Easy Book
Manual de producto, 04/2011, ASE02486778-02 95



Programacion cada vez mas sencilla

6.3 Instrucciones eficaces que facilitan la programacion

Los valores PT (tiempo predeterminado) y ET (tiempo transcurrido) se almacenan en el dato
IEC_TIMER DB especificado como enteros dobles con signo que representan el tiempo en
milisegundos. Los datos TIME emplean el identificador T# y se pueden introducir como
unidad de tiempo simple (T#200ms o 200) y como unidades de tiempo compuestas como
T#2s_200ms.

Tabla 6- 15 Tamafo y rango del tipo de datos TIME

Tipo de datos

Tamaiio Rangos validos!

TIME

32 bits,
almacenados
como datos Dint

T#-24d_20h_31m_23s_648ms hasta T#24d_20h_31m_23s_647ms
Almacenado como -2.147.483.648 ms hasta +2.147.483.647 ms

1 El rango negativo del tipo de datos TIMEindicado arriba no puede utilizarse con las instrucciones del temporizador. Los
valores PT(tiempo predeterminado) negativos se ponen a cero cuando se ejecuta la instruccion del temporizacion.
ET(tiempo transcurrido) es siempre un valor positivo.

6.3.6
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Las bobinas de temporizador -(TP)-, -(TON)-, -(TOF)- y -(TONR)- deben ser la ultima
instruccion de una red. Como se indica en el ejemplo de temporizador, una instruccion de
contacto de un segmento posterior evalta el bit Q en los datos de DB IEC_Timer de una
bobina de temporizador. Del mismo modo, hay que direccionar el elemento ELAPSED en
los datos de DB IEC_timer si se desea emplear el valor de tiempo transcurrido en el
programa.

"Tag_Input” Timer

| { | {TP —

| “DE1".MyIEC_

"Tag_Time"

El temporizador como impulso arranca en una transicion de 0 a 1 del valor de bit Tag_Input.
El temporizador se ejecuta durante el tiempo especificado por el valor de tiempo Tag_Time.

“DE1".MylEC_

Timer.0)
Il
LI |

"Tag_Output”

I 1}

L )

Mientras el temporizador se ejecute, el estado de DB1.MylEC_Timer.Q=1y el valor de
Tag_Output=1. Cuando haya transcurrido el valor de Tag_Time, DB1.MylEC_Timer.Q=0y el
valor de Tag_Output=0.

Contadores

Las instrucciones con contadores se utilizan para contar eventos del programa internos y
eventos del proceso externos.

® E| contador "ascendente" (CTU) se incrementa en 1 cuando el valor del parametro de
entrada CU cambiade 0 a 1.

® El contador "descendente" (CTD) se reduce en 1 cuando el valor del parametro de
entrada CD cambiade 0 a 1.

® El contador "ascendente y descendente" (CTUD) se incrementa o se reduce en 1 durante
la transicion de 0 a 1 de las entradas de conteo ascendente (CU) o descendente (CD).
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S7-1200 también ofrece contadores rapidos (Pagina 105) (HSC) para el contaje de eventos
que se producen con mayor rapidez que la frecuencia de ejecucion del OB.

Las instrucciones CU, CD y CTUD utilizan contadores de software cuya frecuencia de
contaje maxima esta limitada por la frecuencia de ejecucion del OB en el que se encuentran.

Nota

Si los eventos que se deben contar se producen con la frecuencia de ejecucion del OB,
utilice las instrucciones de contaje CTU, CTD o CTUD. Si el evento se produce con mayor
rapidez que la frecuencia de ejecucion del OB, utilice el HSC.

Todo contador utiliza una estructura almacenada en un bloque de datos para conservar sus
datos. En SCL, hay que crear primero el DB de la instruccion de contador individual antes
de poder emplearla. En KOP y FUP, STEP 7 crea automaticamente el DB al introducir la
instruccion.

El numero de contadores que pueden utilizarse en el programa de usuario esta limitado sélo
por la cantidad de memoria disponible en la CPU. Los contadores individuales emplean 3
bytes (para Sint o USInt), 6 bytes (para Int o Ulnt) o 12 bytes (para DInt o UDInt).

Tabla 6- 16 Contador (ascendente) CTU

KOP / FUP Funcionamiento

"Courer name"

glru'cu_rl'_ll_l'_l
L

=Ll Q= R
=A CW |
{PY

El cronograma muestra el funcionamiento de un contador CTU con un valor de contaje de
entero sin signo (donde PV = 3).

e Si el valor del parametro CV (valor de contaje actual) es superior o igual que el del
parametro PV (valor de contaje predeterminado), el parametro de salida del contador Q =
1.

® Sj el valor del parametro de inicializacién R cambia de 0 a 1, CV se pone a 0.
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Tabla 6- 17 Contador (descendente) CTD

KOP / FUP Funcionamiento

98

'Courdes name’ I—I I—I I—I I—I I—I I—I
CID CD

1 1 1 1
£lmd 1 1 1 1
o a- o Tl L
= Likan mi 1 1 1 1 1 1
3 3 3
1
1

Ccv

A

« 1T

El cronograma muestra el funcionamiento de un contador CTD con un valor de contaje de
entero sin signo (donde PV = 3).

Si el valor del parametro CV (valor de contaje actual) es inferior o igual a 0, el parametro
de salida del contador Q = 1.

Si el valor del pardmetro LOAD cambia de 0 a 1, el valor del parametro PV (valor
predeterminado) se carga en el contador como nuevo CV.

Tabla 6- 18 Contador (ascendente y descendente) CTUD

KOP / FUP Funcionamiento

"Cgnaibes Fame cu _I'I_I'I_rl_rl_rl |-|
o Lo !
St oo —— L1 ,
=CU DU = 1 1 1 1 1 1 1
oo mon| R —— —— —1
=R v | : 1 1 1 1 1 1 1
1 1 1 1 1 1 1
=Laan LOAD L I
oy 1 1 1 15 1 1 1 5 1
1 1 14 T o4 4
1 1

Qu

T L]
ch1

—_—

1

Qb

El cronograma muestra el funcionamiento de un contador CTUD con un valor de contaje de
entero sin signo (donde PV = 4).

Si el valor del parametro CV (valor de contaje actual) es superior o igual que el del
parametro PV (valor predeterminado), el parametro de salida del contador QU = 1.

Si el valor del parametro CV es inferior o igual a 0, el pardmetro de salida del contador
QD =1.

Si el valor del parametro LOAD cambia de 0 a 1, el valor del parametro PV se carga en el
contador como nuevo CV.

Si el valor del parametro de inicializacion R cambia de 0 a 1, CV se pone a 0.
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6.3.7 Modulacién del ancho de pulso (PWM)

Tabla 6- 19 Instruccion CTRL_PWM

KOP / FUP

Descripcion

"CTAL Paid.
]2 5

CTHL &
=EHN
| P

= EHABLE

STATUS |

La instruccion CTRL_PWM ofrece una salida de tiempo de ciclo fijo con un ciclo de
trabajo variable. La salida PWM se ejecuta continuamente tras haberse iniciado a la
frecuencia indicada (tiempo de ciclo). La duracion de impulso varia segun sea necesario

END ~ para obtener el control deseado.

BUSY

La instruccién CTRL_PWM almacena la informacion de parametros en el DB. En SCL, hay
que crear primero el DB de la instrucciéon antes de poder emplearla. En KOP y FUP, STEP 7
crea automaticamente el DB al introducir la instruccién. La instruccién CTRL_PWM controla
los parametros del bloque de datos.

La duracién de impulso se pone al valor inicial ajustado en la configuracion de dispositivos
cuando la CPU pasa por primera vez al estado operativo RUN. Los valores se escriben en la
direccion de salida de palabra (Q) indicada en la configuracion de dispositivos ("Direcciones
de salida" / "Direccion inicial:") segun sea necesario para modificar la duraciéon de impulso.
Utilice una instruccién (p. ej. Move, Convert, Math o PID) para escribir el ancho de impulso
especificado en la salida (Q) adecuada. El valor de salida debe estar comprendido en el
rango valido (porcentaje, milésimos, diezmilésimos o formato analégico S7).

El ciclo de carga puede expresarse, por ejemplo,
porcentualmente respecto al tiempo de ciclo o como

@
- -
cantidad relativa (p. €j. 0:1000 o 0:10000). La duracién
@ @ de impulso puede variar entre 0 (sin impulso, siempre

off) y escala completa (sin impulso, siempre on).

@ Tiempo de ciclo

® Duracién de impulso

La salida PWM puede variar entre 0 y escala completa, proporcionando asi una salida digital
que, en numerosos aspectos, es igual a una salida analdgica. Por ejemplo, la salida PWM
puede utilizarse para controlar la velocidad de un motor (desde "paro” hasta "a toda
velocidad") o la posicion de una valvula (desde "cerrada" hasta "totalmente abierta").

6.4 Registros de datos faciles de crear

Easy Book

El programa de control puede usar las instrucciones Data log para almacenar valores de
datos de runtime en archivos de registro permanentes. Los archivos de registro se guardan
en memorias flash (CPU o Memory Card). Los datos del archivo de registro se guardan en
formato CSV (Comma Separated Value) estandar. Los registros se organizan como un
archivo de registro circular con un tamario predeterminado.
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Las instrucciones Data log se usan en el programa para crear, abrir 0 escribir un registro y
para cerrar los archivos de registro. El usuario decide qué valores del programa se registran
mediante la creacion de un bufer de datos que define un registro simple. El bufer de datos
se usa como almacenamiento temporal para un nuevo registro. El programa debe desplazar
los nuevos valores actuales al bufer durante el tiempo de ejecuciéon. Cuando se actualizan
todos los valores de datos actuales, se puede ejecutar la instruccion DataLogWrite para
transferir datos del bufer al registro.

Utilice el servidor web integrado en el PLC para administrar los archivos de registro de
datos. Descargue los registros recientes o todos los registros, borre registros o archivos de
registro con la pagina web estandar "Registros de datos". Después de transferir un archivo
de registro de datos al PC existe la posibilidad de analizar los datos con herramientas
estandar de hoja de calculo, como Microsoft Excel.

Use las instrucciones Datal.og para que el programa almacene los datos del proceso de
tiempo de ejecucidn en la memoria flash de la CPU. Los registros de datos se organizan
como un archivo de registro circular con un tamafno predeterminado. Los registros nuevos
se afaden al archivo de registro. Una vez que el archivo de registro ha almacenado el
numero maximo de registros, el siguiente registro sobrescribe el registro mas antiguo. Para
evitar la sobrescritura de los registros de datos, use la instrucciéon DataLogNewfFile. Los
registros de datos nuevos se almacenan en el archivo de registro nuevo, mientras que el
archivo de datos antiguo permanece en la CPU.

Tabla 6- 20 Instruccion DataLogWrite

KOP / FUP Descripcion

DatalLogWrite escribe un registro de datos en el registro especificado. El registro
de destino previo debe estar abierto.

DataLogw'rite_DE
Diata LogWrite
EM EMO

Hay que emplear el programa para cargar el bufer de registro con valores de

REQ  DONEM datos de tiempo de ejecucion actuales y, a continuacién, ejecutar la instruccion
I BUSYH DatalLogWrite para desplazar los datos de registro nuevos del bufer al registro.
ERRORH . . . - .
STATIIS Si se produce un fallo de alimentacion durante una operacion DatalL.ogWrite
incompleta, se podria perder el registro de datos que se estuviera transfiriendo
al registro.
Easy Book
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Tabla 6- 21 Instrucciones DataLogCreate y DataLogNewFile
KOP / FUP Descripcion
DataLogCreate_ DatalLogCreate' crea e inicializa un archivo de registro que se
0B guarda en el directorio \DatalLogs de la CPU. El archivo de registro
Diatalog Create se crea con un tamaiio fijo predeterminado.
—EN ENO —
- FEQ DOME
RECORDS BUSY H
FORMAT ERRORH
TIMESTAMP STATUS
MAME
D
HEADER
DATA,
DataLo ghlewile_ DataLogNewFile! permite al programa crear un archivo de registro
OB nuevo basado en otro ya existente. Se creara y abrira un nuevo
DatalogHewFile registro con el valor NAME especificado. El registro del
el ENO— encabezado se duplicara a partir del registro original, junto con las
HEE e propiedades del registro original. El archivo de registro original se
RECORDS BUSY H cerrara.
RIAME ERRORH
I STATUS

1 Las operaciones DatalLogCreate y DatalLogNewFile se extiende a lo largo de varios ciclos. El
tiempo actual requerido para crear un archivo de registro depende de la estructura y del niumero
de registros. Antes de que el nuevo archivo de registro pueda utilizarse para otras operaciones de

registro, la logica

Tabla 6- 22

del programa debe monitorizar la transicion del bit DONE a TRUE.

Instrucciones DatalLogOpen y DataLogClose

KOP / FUP

Descripcién

DatalogOpen_0OB
DatalogOpen
EM EMO =
REC) OOME =
MODE  BUSY =
tlAaE  ERROR-
In] STATUS

La instruccién DataLogOpen abre un archivo de registro ya existente. Es
necesario abrir un registro antes de poder escribir registros nuevos en él. Los
registros se pueden abrir y cerrar de forma individual. Es posible abrir
simultdneamente varios registros.

DatalogClose_ OB

DatalogClose
EM EMO —

RECQ) OOME =
ln] BUSY =
ERROR -

STATUS

La instruccién DataLogClose cierra un archivo de registro abierto. El empleo de
DatalLogWrite sobre un registro cerrado produce un error. No se permite realizar
operaciones de escritura en este registro hasta que no se lleve a cabo otra
operacion DataLogOpen.

La transicion al estado operativo STOP cierra todos los archivos de registro
abiertos.
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6.5.1

6.5.2
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Programa de usuario facil de controlar y comprobar

Tablas de observacion y tablas de forzado

Las "tablas de observacion" se utilizan para observar y forzar los valores del programa de
usuario que se esta ejecutando en la CPU online. Es posible crear y guardar diferentes
tablas de observacion en el programa para soportar distintos entornos de test. Esto permite
reproducir los tests durante la puesta en marcha, o bien para fines de servicio y
mantenimiento.

Una tabla de observacion permite observar e interactuar con la CPU mientras ésta ejecuta
el programa de usuario. Es posible ver o cambiar los valores no sélo de las variables de los
bloques légicos y bloques de datos, sino también de las areas de memoria de la CPU,
incluyendo las entradas y salidas (I y Q), entradas de periferia (I:P), marcas (M) y bloques
de datos (DB).

La tabla de observacion permite habilitar las salidas fisicas (Q:P) de una CPU en estado
operativo STOP. Por ejemplo, es posible asignar valores especificos a las salidas al
comprobar el cableado de la CPU.

STEP 7 también dispone de una tabla para "forzar permanentemente" una variable a un
valor concreto. Para mas informacion sobre el forzado permanente, consulte el apartado
Forzado permanente de valores en la CPU (Pagina 198) del capitulo "Online y diagnéstico”.

Nota
Los valores de forzado permanente se guardan en la CPU y no en la tabla de visualizacion.

No se puede forzar permanentemente una entrada (o direccion "I"). No obstante, si que es
posible forzar permanentemente una entrada de periferia. Para forzar permanentemente
una entrada de periferia, agregue ":P" a la direccién (por ejemplo: "On:P").

Referencia cruzada para mostrar la utilizacion

La ventana de inspeccion muestra referencias cruzadas sobre como un objeto seleccionado
se utiliza en todo el proyecto, p. €j. en el programa de usuario, la CPU y los dispositivos
HMI. La ficha "Referencias cruzadas" muestra las instancias en las que se esta utilizando un
objeto seleccionado y los objetos que las utilizan. La ventana de inspeccién también incluye
bloques que solo estan disponibles online en las referencias cruzadas. Para mostrar las
referencias cruzadas, elija el comando "Mostrar referencias cruzadas”. (En la vista del
proyecto encontrara las referencias cruzadas en el menu "Herramientas".)

Nota

No es necesario cerrar el editor para ver la informacién de las referencias cruzadas.

Las entradas de la tabla de referencias cruzadas pueden clasificarse. La lista de referencias
cruzadas proporciona una vista general del uso de direcciones de memoria y variables en el
programa de usuario.
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6.5.3

Easy Book

6.5 Programa de usuario facil de controlar y comprobar

e Al crear y cambiar un programa se genera una vista general de los operandos, variables
y llamadas de bloque utilizados.

e Desde las referencias cruzadas se puede saltar directamente a la ubicacion de los
operandos y variables.

e Durante un test de programa o el tratamiento de errores se indica qué parte de la
memoria se esta procesando por qué comando y en qué bloque, qué variable se esta
utilizando en qué pantalla y qué bloque es llamado por qué otro bloque.

Tabla 6- 23 Elementos de la referencia cruzada

Columna Descripcion

Objeto Nombre del objeto que utiliza los objetos del nivel inferior o que es utilizado por
éstos.

Cantidad Numero de utilizaciones

Ubicacion Cada una de las ubicaciones, por ejemplo, un segmento

Propiedad Propiedades especiales de objetos referenciados, por ejemplo, los nombres de
variables en declaraciones multiinstancia.

como Muestra informacion adicional sobre el objeto, como p. €j. si un DB instancia se
utiliza como plantilla o como multiinstancia

Acceso Tipo de acceso: el acceso al operando puede ser un acceso de lectura (R) y/o de
escritura (W)

Direccion Direccion del operando

Tipo Informacion del tipo y el lenguaje utilizados para crear el objeto

Ruta Ruta del objeto en el arbol del proyecto

Estructura de llamadas para ver la jerarquia de llamadas

La estructura de llamadas describe la jerarquia de llamadas del bloque dentro del programa
de usuario. Proporciona una vista general de los bloques utilizados, las llamadas a otros
bloques, la relacion entre bloques, los datos necesarios para cada bloque y el estado de los
bloques. Es posible abrir el editor de programacion y editar bloques desde la estructura de
llamadas.

Al visualizar la estructura de llamadas se dispone de una lista de los bloques utilizados en el
programa de usuario. STEP 7 resalta el primer nivel de la estructura de llamadas y muestra
los bloques que no son llamados por ningun otro bloque del programa. El primer nivel de la
estructura de llamadas muestra los OBs y todas las FCs, los FBs y DBs que no son
llamados por ningun OB. Si un bloque Iégico llama otro bloque, el bloque llamado se
muestra en forma de sangria debajo del bloque invocante. La estructura de llamadas sélo
muestra aquellos bloques que son llamados por un bloque légico.

Dentro de la estructura de llamadas se pueden visualizar selectivamente sélo bloques que
causan conflictos. Los conflictos se dan en las siguientes condiciones:

® Bloques que ejecutan llamadas con sello de tiempo anterior o posterior
® Bloques que llaman un blogue con interfaz forzada

® Bloques que utilizan una variable con direccion y/o tipo de datos forzado

Manual de producto, 04/2011, A5E02486778-02 103



Programacion cada vez mas sencilla
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6.5.4

6.5.4.1

® Bloques que no son llamados ni directa ni indirectamente por ningun OB
® Bloques que llaman un blogue inexistente o no disponible

Se pueden agrupar varias llamadas de bloque y bloques de datos. Una lista desplegable
muestra los enlaces a las diferentes ubicaciones de llamada.

También es posible realizar una comprobacién de coherencia para ver conflictos de sello de
tiempo. Cambiando el sello de tiempo de un bloque durante o tras la generacion del
programa se pueden provocar conflictos, lo que, a su vez, provoca incoherencias en los
bloques que llaman y que son llamados.

® | a mayoria de los conflictos de sello de tiempo y de interfaz pueden corregirse volviendo
a compilar los bloques légicos.

® Sila compilaciéon no depura las incoherencias, utilice el enlace de la columna "Detalles"
para ir a la fuente del problema en el editor de programacion. De ese modo se pueden
eliminar las incoherencias manualmente.

® | os bloques marcados en rojo deben volver a compilarse.

Instrucciones de diagndstico para controlar el hardware

Lectura de los estados de los LEDs de la CPU

Con la instruccion LED el programa de usuario puede determinar el estado de los LEDs de
la CPU. Esta informacion puede utilizarse para programar una variable para el dispositivo
HMI.

Tabla 6- 24 Instruccion LED

KOP / FUP Descripcion
TET RET_VAL devuelve los estados de LED siguientes para la CPU
—EN Enoi= | o  RUN/STOP: verde o rojo
LADOR Ret_val o
iEn e Error: rojo
e MAINT (mantenimiento): amarillo
e Conexion: verde
e Tx/Rx (transmision/recepcion): amarillo
Easy Book
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6.5.4.2 Instrucciones para leer el estado de diagnéstico de los dispositivos

STEP 7 también incluye instrucciones para leer la informacion de estado que ofrecen los
dispositivos de hardware de la red.

Tabla 6- 25 Instrucciones de diagndstico

KOP / FUP SCL Descripcién
La instruccion GET_DIAG lee la informacién de diagnostico de un dispositivo de
GET_DIAG .
—en END = hardware especificado.
MODE RET_WL
LADOR CNT_DOIAG
DIAG
DETAIL
ST La instruccion DeviceStates lee el estado de los dispositivos de PROFINET 10 o
—EN ENO — PROFIBUS DP.
LADOR Ret_al
MODE

STATE

La instruccion ModuleStates lee el estado de los dispositivos de PROFINET 10.

ModuleStates
— EM EMD —
LADOR Ret_“al
MODE
STATE
6.6 Contador rapido (HSC)
Utilice los contadores rapidos (HSC) para el contaje de eventos que se producen con mayor
rapidez que la frecuencia de ejecucion del OB. La instruccion CTRL_HSC controla el
funcionamiento del HSC.
Nota
Si los eventos que se deben contar se producen con la frecuencia de ejecucion del OB,
utilice las instrucciones de contaje CTU, CTD o CTUD. Si el evento se produce con mayor
rapidez que la frecuencia de ejecucion del OB, utilice el HSC.
Configure los parametros de cada HSC en la configuracion de dispositivos de la CPU: modo
de contaje, conexiones de E/S, asignacion de alarmas y funcionamiento como contador
rapido o dispositivo para medir la frecuencia de pulsos.
Easy Book
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Tabla 6- 26

Instrucciéon CTRL_HSC

KOP / FUP

Descripcion

—EM
H5C

Dt

-V

-:HV

—PERIOD
NEW_DIF:
HEW. OV
INEW A
IHEW PERIOD

Counlei name'

CTAL_HSC

STATUS

Toda instrucciéon CTRL_HSC utiliza una estructura almacenada en un DB para conservar
los datos.
END —

s ElI HSC utiliza una estructura almacenada en un bloque de datos para conservar sus
-

datos. En SCL, hay que crear primero el DB de la instrucciéon de contador individual antes
de poder emplearla. En KOP y FUP, STEP 7 crea automaticamente el DB al introducir la
instruccion.

106

Generalmente, la instruccion CTRL_HSC se inserta en un OB de alarma de proceso que se
ejecuta cuando se dispara el evento de alarma de proceso del contador. Por ejemplo, si un
evento CV=RYV dispara la alarma del contador, un bloque l6gico del OB de alarma de
proceso ejecuta la instruccion CTRL_HSC y puede cambiar el valor de referencia cargando
un valor NEW_RV.

Nota

El valor de contaje actual no esté disponible en los parametros de CTRL_HSC. La direccion
de la memoria imagen de proceso que almacena el valor de contaje actual se asigna al
configurar el hardware del contador rapido. Se puede emplear la légica del programa para
leer directamente el valor de contaje. El valor devuelto al programa sera un contaje correcto
para el instante en el que se leyo el contador. El contador continuara contando eventos
rapidos. Por tanto, el valor de contaje real puede cambiar antes de que el programa finalice
un proceso utilizando un valor de contaje antiguo.

Algunos de los pardametros del HSC se pueden modificar mediante el programa de usuario
para ofrecer un control de programa del proceso de contaje:

e Ajustar el sentido de contaje al valor NEW_DIR

e Ajustar el valor de contaje actual al valor NEW_CV

e Ajustar el valor de referencia al valor NEW_RV

® Ajustar el periodo (para el modo de medicion de frecuencia) al valor NEW_PERIOD

Si los siguientes valores booleanos estan definidos como 1 cuando se ejecuta la instruccion
CTRL_HSC, el valor NEW_xxx correspondiente se carga en el contador. Las peticiones
multiples (varias marcas definidas simultaneamente) se procesan en una sola ejecucién de
la instruccién CTRL_HSC.

e Al definir DIR = 1, se carga un valor NEW_DIR.

e Al definir CV = 1, se carga un valor NEW_CV.

e Al definir RV = 1, se carga un valor NEW_RYV.

e Al definir PERIOD = 1, se carga un valor NEW_PERIOD.
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6.6.1
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6.6 Contador rapido (HSC)

Funcionamiento del HSC

El contador rapido (HSC) realiza el contaje de eventos que se producen con mayor rapidez
que la frecuencia de ejecucion del OB. Si los eventos que se deben contar se producen con
la frecuencia de ejecucion del OB, utilice las instrucciones de contaje CTU, CTD o CTUD. Si
el evento se produce con mayor rapidez que la frecuencia de ejecucion del OB, utilice el
HSC. La instruccion CTRL_HSC permite al programa de usuario cambiar algunos de los
parametros del HSC.

Ejemplo: Se puede emplear el HSC como entrada para un encoder rotativo. El encoder
rotativo ofrece un numero determinado de valores de contaje por revolucion, asi como un
impulso de inicializacion que ocurre una vez por revolucion. El o los relojes y el impulso de
inicializacion del encoder rotativo suministran las entradas para el HSC.

El programa de usuario carga el primero de los valores predeterminados en el HSC, y activa
las salidas durante el periodo en el que el contaje actual es menor que el valor
predeterminado. El programa de usuario configura el HSC para disparar una alarma cuando
el valor del contador sea igual al valor de referencia (o CV = RV), cando se produzca un
reset y también cuando se produzca un cambio de sentido.

Cada vez que se produce un evento de alarma CV = RV, el programa de usuario carga el
valor de referencia nuevo y establece el siguiente estado para las salidas del OB de alarma
CV = RV. Cuando se produce el evento de alarma de inicializacion, el programa de usuario
carga el primer valor de referencia y define los estados de la primera salida en el OB de
alarma de inicializacion; a continuacion, se repite el ciclo.

Puesto que las alarmas ocurren con una frecuencia mucho menor que la frecuencia de
contaje del HSC, es posible implementar un control preciso de las operaciones rapidas con
un impacto relativamente bajo en el ciclo de la CPU. El método de asociar alarmas permite
cargar cada valor predeterminado nuevo en un subprograma por separado, lo que simplifica
el control del estado. (También se pueden ejecutar todos los eventos de alarma en un solo
subprograma.)

Tabla 6- 27 Frecuencia maxima (KHz)

HSC Fase simple Cuadratura AB y
dos fases
HSC1 CPU 100 KHz 80 KHz
SB rapidas 200 KHz 160 KHz
SB 30 KHz 20 KHz
HSC2 CPU 100 KHz 80 KHz
SB rapidas 200 KHz 160 KHz
SB 30 KHz 20 KHz
HSC3 CPU 100 KHz 80 KHz
HSC4 CPU 30 KHz 20 KHz
HSC5 CPU 30 KHz 20 KHz
SB rapidas 200 KHz 160 KHz
SB 30 KHz 20 KHz
HSC6 CPU 30 KHz 20 KHz
SB rapidas 200 KHz 160 KHz
SB 30 KHz 20 KHz
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Seleccion de las funciones del HSC

Todos los HSCs funcionan de la misma manera en el mismo modo de operacion del
contador. Hay cuatro tipos basicos de HSC, a saber:

Contador de fase simple con control interno del sentido de contaje
Contador de fase simple con control externo del sentido de contaje
Contador de dos fases con 2 entradas de reloj

Contador A/B

Todo tipo de HSC puede utilizarse con o sin entrada de inicializacion. Cuando se activa la
entrada de inicializacion (con algunas restricciones, v. la tabla siguiente), el valor actual se
borra y se mantiene borrado hasta que se desactiva la entrada de inicializacion.

Funcion de frecuencia: Algunos modos del HSC permiten configurarlo (tipo de contaje)
de manera que notifique la frecuencia en vez del contaje actual de impulsos. Hay tres
periodos de medicién de frecuencia disponibles: 0,01, 0,1 6 1,0 segundos.

El periodo de medicion de frecuencia determina cada cuanto calcula y notifica el HSC un
nuevo valor de frecuencia. La frecuencia notificada es un valor promedio determinado
por el numero total de contajes en el ultimo periodo de medicién. Si la frecuencia cambia
rapidamente, el valor notificado sera el valor medio entre la frecuencia mas alta y mas
baja registrada durante el periodo de medicién. La frecuencia se indica siempre en
hertzios (impulsos por segundo), independientemente del ajuste del periodo de medicion
de frecuencia.

Modos y entradas de contador: La tabla siguiente muestra las entradas utilizadas para
las funciones de reloj, control de sentido e inicializacién asociadas al HSC.

Una misma entrada no se puede utilizar para dos funciones diferentes. Sin embargo,
cualquier entrada que no se esté utilizando en el modo actual del HSC se puede usar
para otro fin. Por ejemplo, si el HSC1 esta en un modo que utiliza entradas integradas,
pero que no usa la inicializacion externa (10.3), la entrada 10.3 puede utilizarse para
alarmas de flanco o para el HSC2.

Tabla 6- 28 Modos de contaje del HSC

Tipo Entrada 1 Entrada2 |Entrada3 |Funcién
Contador de fase simple con | Reloj (Opcional: |- Contaje o frecuencia
control interno del sentido de sentido) Inicializacié | Contaje
contaje n
Contador de fase simple con | Reloj Sentido - Contaje o frecuencia
control externo del sentido de Inicializacié | Contaje
contaje n
Contador de dos fases con 2 | Reloj Reloj atras | - Contaje o frecuencia
entradas de reloj adelante Inicializacié | Contaje

n
Contador en cuadratura Fase A Fase B - Contaje o frecuencia
(fases A/B) Fase Z Contaje
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Direcciones de entrada del HSC

Easy Book

Nota

Las E/S digitales utilizadas por los contadores rapidos se asignan durante la configuracion
de dispositivos. Si se asignan direcciones de E/S digitales a dichos dispositivos, los valores
de las direcciones de E/S asignadas no podran modificarse utilizando la funcién de forzado
permanente de la tabla de observacion.

Al configurar la CPU, se puede habilitar y configurar cada HSC. La CPU asigna
automaticamente las direcciones de entrada de cada HSC segun su configuracion. (Algunos
HSCs permiten seleccionar el uso de las entradas integradas de la CPU o de las entradas
de un SB.)

ATENCION

Como se indica en las tablas siguientes, las asignaciones predeterminadas de las sefiales
opcionales para los diferentes HSCs se superponen. Por ejemplo, la inicializaciéon externa
opcional del HSC 1 usa la misma entrada que una de las entradas del HSC 2.

Asegurese siempre de haber configurado los HSCs de forma que no haya dos HSCs
usando una entrada.

Por ejemplo, la tabla siguiente muestra las asignaciones de entradas de HSC tanto para las
E/S integradas de la CPU 1212C como para un SB. (Si el SB solo tiene 2 entradas, sélo
estan disponibles las entradas 4.0 y 4.1).

® Para fase simple: C es la entrada de reloj, [d] es la entrada de sentido opcional y [R] es
una entrada de inicializacion externa opcional. (La inicializacién solo esta disponible para
el modo de "contaje").

® Para dos fases: CU es la entrada de reloj adelante, CD es la entrada de reloj atras, y [R]
es una entrada de inicializacion externa opcional. (La inicializacién solo esta disponible
para el modo de "contaje").

® Para cuadratura de fases AB: A es la entrada de reloj A, B es la entrada de reloj B, y [R]
es una entrada de inicializacion externa opcional. (La inicializacién solo esta disponible
para el modo de "contaje").
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Tabla 6- 29 Asignaciones de entradas de HSC para la CPU 1212C

HSC Entrada integrada de CPU (0.x) Entrada de SB (4.x) 3
0 1 2 3 4 5 6 7 0 1 2 3
HSC 11 1 fase C [d] [R] C [d] [R]
2 fases CU | CD [R] CuU CD [R]
Fases AB A B [R] A B [R]
HSC 21 1 fase [R] C [d] [R] C [d]
2 fases [Rl | CU | CD [Rl | CU | CD
Fases AB [R] A B [R] A B
HSC 3 1 fase C [d] [R]
2 fases CU | CD [R]
Fases AB A B [R]
HSC 4 1 fase [R] C [d]
2 fases [Rl | CU | CD
Fases AB [R] A B
HSC 52 1 fase C [d] [R]
2 fases CuU CD [R]
Fases AB A B [R]
HSC 62 1 fase [R] C [d]
2 fases [Rl | CU | CD
Fases AB [R] A B

1 HSC 1y HSC 2 se pueden configurar tanto para las entradas integradas como para un SB.

2 HSC 5y HSC 6 solo estan disponibles con un SB. HSC 6 sdlo esta disponible con un SB de cuatro entradas.

3 Un SB con sélo dos entradas Unicamente ofrece las entradas 4.0 y 4.1.

Acceso al valor actual del HSC

110

Al activar un generador de impulsos para emplearlo como PTO, se asigna un HSC
correspondiente a dicho PTO. HSC1 se asigna al PTO1, mientras que HSC2 se asigna al
PTO2. ElI HSC asignado pertenece por completo al canal del PTO y se desactiva la salida
habitual del HSC. El valor del HSC sélo se usa para funciones internas. No se puede
controlar el valor actual (por ejemplo, en ID1000) cuando se producen impulsos.
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6.6.2 Configuracién del HSC

General

General

Interfaz PROFINET
DITDC10

Al2

{4 v v v w

tadores

i rapid :

b Contador rapido (HSCN

b Contador rapido (HSC)2

b Contador rapido (H3C)3

b Contador rapido (H3C)4

b Contador rapido (H3C)5

b Contador rapido (HSC)E

b Generadores de impulsos (FTO/PMRA)
Arrangue
Hara
Froteccion
Marcas de sisterna y de ciclo
Tiempo de ciclo
Carga por cormunicacian

Sindptico de direcciones O

6.6 Contador rapido (HSC)

La CPU permite configurar hasta 6 contadores rapidos.
Las "Propiedades" de la CPU se editan para configurar
los parametros de cada HSC.

Utilice la instruccion CTRL_HSC en el programa de
usuario para controlar el funcionamiento del HSC.

Active el HSC especifico seleccionando la opcion
"Habilitar" de dicho HSC.

Activar

|| #ctivar este contador répido

Tras habilitar el HSC se deben configurar los demas parametros, tales como la funcion del
contador, los valores iniciales, las opciones de reset y los eventos de alarma.

Modo:

Fase servicio:

rinen sefial
= -2na

Sentido de contaje dada por:

Sentido de contaje inicial:

Contaje

Maonofasica

|4

Entrada de CFU integrada -

Prograrma de usuario (contral i =

Incrementar contador -

Para obtener informacién sobre la configuracién del HSC, consulte el apartado
Configuracién de la CPU (Pagina 69).
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Para la conexion directa entre una
programadora y una CPU:
e El proyecto debe incluir la CPU.

e La programadora no forma parte del
proyecto, pero debe ejecutar STEP 7.

Para una conexién directa entre un panel
HMI y una CPU, el proyecto debe incluir
tanto la CPU como el HMI.

Para la conexién directa entre dos CPUs:

o El proyecto debe incluir ambas CPUs.

e Es necesario configurar una conexion
red entre ambas CPUs.

de

La CPU S7-1200 es un controlador de PROFINET IO que se comunica con STEP 7 desde
una programadora, con dispositivos HMI y con otras CPU o dispositivos de terceros. Para la
conexion directa entre una programadora o un HMI y una CPU no se requiere un switch

Ethernet. Un switch Ethernet se requiere para una red que incorpore mas de dos CPUs o

dispositivos HMI.

Al agregar un PROFIBUS CM, la CPU también puede funcionar como maestro o esclavo en

una red PROFIBUS.

Otras interfaces de comunicacion (CM, CP o CB) soportan diversos protocolos, como punto
a punto (PTP, Point-to-Point), Modbus, USS y GPRS (médem).
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7.1 Crear una conexion de red

Utilice la "Vista de red" de la "Configuracion de dispositivos" para crear las conexiones de
red entre los dispositivos del proyecto. Tras crear la conexién de red, utilice la ficha
"Propiedades" de la ventana de inspeccién para configurar los parametros de la red.

Tabla 7- 1 Creacion de una conexion de red

Accién Resultado
S-eleC-Cione "Vi§ta de .red" para Proyectol = Dispositivos y redes
visualizar los dispositivos que deben |E Vista topoldgica ssﬁ Vista de redes ]ﬂ'[ Vista de dispositivos |
conectarse. i Conectarenred 1§ Conedones erbindung -] BEH &2 5
"~
Ac_1 PLC_2
CPU 124G CFU 1 2140
Seleccione el puerto de uno de los Prayectol > Dispositivos v redes
dlSpOSltIVOS y arrastre la (_:One)_(l_on §' Vista topoldgica ;g-!_\.‘_ista de redes ﬂ]‘ Vista de dispositivos |
hasta el puerto del otro dispositivo. o8 concsar en red|| Bl ichnadonas [Srvaninaing BIEEICTE

ey

PLC_ 1 PLC_2
CFU 1214C CRU1214C
[

Suelte e[ poton del ratén para crear et 1D s isithows it TR
la conexion de red. [= Vista topolbgica | Vista de redes I Vista de dispositivos_|
g || BEH K| o

A

% Conectarenred §f Conexones

CTel| PLC_2
CPU1214C CFU1214C
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7.2 Opciones de comunicacion

7.2 Opciones de comunicacion

S7-1200 ofrece varios tipos de comunicacion entre CPUs y programadoras, HMIs, y otras

CPUs:

® PROFINET (para el intercambio de datos a través del programa de usuario con otros
interlocutores via Ethernet):

Para PROFINET y PROFIBUS, la CPU soporta un total de 16 dispositivos y 256
submaédulos, con un maximo de 8 dispositivos PROFINET 10 y 128 submaddulos, sea
cual sea el que se alcance primero.

Comunicacién S7

Protocolo User Datagram Protocol (UDP)
ISO on TCP (RFC 1006)

Transport Control Protocol (TCP)

Como controlador I/O que utiliza PROFINET RT, el S7-1200 se comunica con hasta 8
dispositivos PN en la red PN local o a través de un acoplador PN/PN (link). Ademas, soporta
un acoplador PN/DP para la conexion con una red PROFIBUS. Véase PROFIBUS and
PROFINET International, Pl (www.profinet.com) para mas informacién.

e PROFIBUS:

CM 1242-5: Funciona como esclavo DP
CM 1243-5: Funciona como maestro DP de clase 1

Para PROFINET y PROFIBUS, la CPU soporta un total de 16 dispositivos y 256
submddulos, con un maximo de 16 dispositivos esclavos y 256 submddulos
PROFIBUS DP (si no hay dispositivos o submdédulos PROFINET 1O configurados).

Nota

Los 16 dispositivos incluyen lo siguiente:

e Los mddulos esclavos DP conectados por el maestro DP (CM 1243-5)

e Cualquier médulo esclavo DP (CM 1242-5) conectado a la CPU

e Cualquier dispositivo PROFINET conectado a la CPU a través del puerto
PROFINET

Por ejemplo, una configuracioén con tres CMs PROFIBUS (un CM 1243-5 maestro y
dos CM 1242-5 esclavos) reduciria el nimero maximo de médulos esclavos a los que
puede acceder el maestro DP (CM 1243-5) a 14.

® Comunicacién CPU S7 a CPU S7

® Comunicacion de teleservicios

Easy Book
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7.3 Numero de conexiones de comunicacion asincronas

7.3 Numero de conexiones de comunicacioén asincronas

La CPU soporta el siguiente nUmero maximo de conexiones asincronas simultaneas:

4 conexiones para la comunicacién entre dispositivos HMI y la CPU: soporta 2
dispositivos HMI con un maximo de 2 conexiones por dispositivo.

3 conexiones estan reservadas para la comunicacion entre la programadora (PG) y la
CPU: una sola PG podria utilizar las 3 conexiones.

11 conexiones para la comunicacion del programa utilizando las instrucciones de
comunicacién (GET y PUT): la CPU soporta 3 conexiones para recibir datos GET/PUT y
8 conexiones para enviar datos GET/PUT.

— La CPU S7 activa utiliza las instrucciones GET y PUT (S7-300 y S7-400) o
ETHx_XFER (S7-200).

8 conexiones para Open User Communications (activas o pasiva): TSEND_C, TRCV_C,
TCON, TDISCON, TSEND y TRCV.

7.4 Instrucciones PROFINET y PROFIBUS

Instrucciones PROFINET

Las instrucciones TSEND_C y TRCV_C simplifican las comunicaciones PROFINET al
combinar las funciones de las instrucciones TCON y TDISCON con la instruccion TSEND o
TRCV.

TSEND_C establece una conexiéon de comunicacién TCP o ISO-on-TCP con un
interlocutor, envia datos y puede deshacer la conexion. Una vez configurada y
establecida la conexion, la CPU la mantiene y la vigila automaticamente. TSEND_C
combina las funciones de las instrucciones TCON, TDISCON y TSEND en una
instruccion.

TRCV_C establece una conexiéon de comunicacion TCP o ISO-on-TCP con una CPU
interlocutora, recibe datos y puede deshacer la conexion. Una vez configurada y
establecida la conexion, la CPU la mantiene y la vigila automaticamente. La instruccion
TRCV_C combina las funciones de las instrucciones TCON, TDISCON y TRCV en una
instruccion.

También se soportan las instrucciones TCON, TDISCON, TSEND y TRCV.

Las las instrucciones TUSEND y TURCV se pueden utilizar para transmitir o recibir datos a
través de UDP. TUSEND y TURCYV funcionan de forma asincrona, es decir, que el
procesamiento de la tarea abarca varias llamadas de instrucciones.

La instruccion IP_CONF se puede usar para modificar los parametros de configuracion de IP
desde el programa de usuario. IP_CONF funciona de forma asincrona. La ejecucion abarca
varias llamadas.

Instrucciones PROFIBUS

La instruccion DPNRM_DG (leer diagndstico) lee los datos de diagnéstico actuales de un
esclavo DP en el formato especificado por EN 50 170 volumen 2, PROFIBUS.
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Instrucciones de E/S distribuidas para PROFINET, PROFIBUS y GPRS
Con PROFINET, PROFIBUS y GPRS se pueden usar las instrucciones siguientes.

e Use las instrucciones RDREC (leer registro) y WRREC (escribir registro) para transferir
un registro de datos especificado entre un componente, como puede ser el médulo de un
rack central, o un componente distribuido (PROFIBUS DP o PROFINET 10).

7.5 PROFINET

® Use la instruccion RALRM (leer alarma) para leer una alarma y la informacion
correspondiente desde un esclavo DP o un componente de dispositivo PROFINET IO. La
informacion de los parametros de salida contiene la informacion de inicio del OB al que

se ha llamado, asi como informacién sobre el origen de la alarma.

® Use las instrucciones DPRD_DAT (leer datos coherentes) y DPWR_DAT (escribir datos
coherentes) para transferir un maximo de cuatro bytes continuos con instrucciones de
carga que acceden al esclavo DP estandar o al dispositivo PROFINET I10O.

7.5 PROFINET
El puerto PROFINET integrado de la CPU soporta multiples estandares de comunicacion a
través de una red Ethernet:
® Transport Control Protocol (TCP)
e |SO on TCP (RFC 1006)
e User Datagram Protocol (UDP)
Tabla 7- 2 Protocolos e instrucciones de comunicacion para cada uno
Protocolo Ejemplos de uso Entrada de datos en el Instrucciones de Tipo de
area de recepcion comunicacion direccionamiento
TCP Comunicacion de Modo ad hoc Soélo TRCV_Cy TRCV | Asigna numeros de
CPUaCPU Recepcion de datos con | TSEND_C, TRCV_C, puerto a los dispositivos
Transporte de tramas | la longitud especificada | TCON, TDISCON, local (activo) e
TSEND y TRCV interlocutor (pasivo)
ISO on TCP Comunicacion de Modo ad hoc Soélo TRCV_Cy TRCV | Asigna TSAPs a los
CPUaCPU Controlado por protocolo | TSEND_C, TRCV_C, dispositivos local (activo)
Fragmentacién y TCON, TDISCON, e interlocutor (pasivo)
reensamblado de TSEND y TRCV
mensajes
UDP Comunicacioén de User Datagram Protocol | TUSEND y TURCV Asigna numeros de
CPU a CPU puerto a los dispositivos
Comunicaciones de local (activo) e
programa de usuario interlocutor (pasivo),
pero no es una conexion
fija
Comunicacion S7 | Comunicacion de Transmision y recepcion | GET y PUT Asigna TSAPs a los

CPU a CPU

Leer/escribir datos
de/en una CPU

de datos con la longitud
especificada

dispositivos local (activo)
e interlocutor (pasivo)
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7.5 PROFINET
Protocolo Ejemplos de uso Entrada de datos en el Instrucciones de Tipo de
area de recepcion comunicacion direccionamiento
PROFINET RT Comunicacion de Transmision y recepcion | Incorporado Incorporado
CPU a dispositivo de datos con la longitud
PROFINET IO especificada
7.5.1 Modo ad hoc

7.5.2

118

Generalmente, TCP e ISO on TCP reciben paquetes de datos con longitud especificada,
que varia entre 1 y 8192 bytes. Sin embargo, las instrucciones de comunicacion TRCV_C y
TRCV también ofrecen un modo de comunicacion "ad hoc" que puede recibir paquetes de
datos con una longitud variable entre 1y 1472 bytes.

Nota

Si se guardan los datos en un DB "optimizado" (sélo simbdlico), Unicamente es posible
recibir datos en matrices de tipos de datos Byte, Char, USInt y Sint.

Para configurar la instruccion TRCV_C o TRCV para el modo ad hoc, ajuste el parametro
LEN a 65535.

Si no se llama la instruccién TRCV_C o TRCV en modo ad hoc con frecuencia, es posible
que se reciban varios paquetes en una misma llamada. Ejemplo: si tuviera que recibir cinco
paquetes de 100 bytes en una llamada, TCP los transferiria como un solo paquete de 500
bytes, mientras que ISO on TCP reestructuraria los paquetes en cinco de 100 bytes cada
uno.

Conexiones e IDs de puerto para las instrucciones PROFINET

Cuando se insertan las instrucciones PROFINET TSEND_C, TRCV_C o TCON en el
programa de usuario, STEP 7 crea un DB de instancia para configurar el canal de
comunicaciones (o conexion) entre los dispositivos. Utilice las "Propiedades" de la
instruccion para configurar los parametros de la conexion. Entre los parametros se
encuentra la ID de puerto para dicha conexion.

® La ID de conexion debe ser univoca para la CPU. Cada conexién que se cree debe tener
un DB y una ID de puerto distintos.

® Tanto la CPU local como la CPU interlocutora pueden utilizar el mismo nimero de ID de
puerto para la misma conexién, aungque los niumeros no tienen que coincidir
necesariamente. El nimero de ID de puerto sélo es relevante para las instrucciones
PROFINET dentro del programa de usuario de la CPU individual.

® Puede utilizarse cualquier nimero para la ID de puerto de la CPU. Sin embargo, si se
configuran las IDs de puerto secuencialmente empezando por "1", es mas facil saber el
numero de conexiones que se estan utilizando en una CPU concreta.
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7.5 PROFINET

Nota

Cada instruccién TSEND_C, TRCV_C o TCON del programa de usuario crea una
conexion nueva. Es importante utilizar la ID de puerto correcta para cada conexion.

El ejemplo siguiente muestra la comunicacién entre dos CPUs que utilizan 2 conexiones
separadas para transmitir y recibir datos.

® Lainstruccion TSEND_C de la CPU_1 enlaza con TRCV_V de la CPU_2 a través de la
primera conexion ("ID de puerto 1" tanto en la CPU_1 como en la CPU_2).

® Lainstruccion TRCV_C de la CPU_1 enlaza con TSEND_C de la CPU_2 a través de la
segunda conexion ("ID de puerto 2" tanto en la CPU_1 como en la CPU_2).

@ TSEND_C enla CPU_1 crea una
conexion y asigna una ID de puerto a
dicha conexion (ID de puerto 1 para la
CPU_1).

® TRCV_CenlaCPU_2creala
conexion para la CPU_2 y asigna la
ID de puerto (ID de puerto 1 parala

CPU_2).

1 1 ® TRCV_CenlaCPU_1 creauna

TSEND_C @ @ TRCV. C segunda conexion para CPQ_1 y

» asigna una ID de puerto distinta para
dicha conexién (ID de puerto 2 para la

2 2 CPU_1).

TRV Cc |@ @[ 1senp ¢ @ TSEND_C enla CPU_2 crea una

segunda conexidn y asigna una ID de

puerto distinta para dicha conexion

(ID de puerto 2 para la CPU_2).

CPU_1

A

El ejemplo siguiente muestra la comunicacion entre dos CPUs que utilizan 1 conexién tanto
para transmitir como para recibir datos.

® (Cada CPU utiliza una instruccién TCON para configurar la conexion entre las dos CPUs.

® Lainstruccion TSEND de la CPU_1 enlaza con la instruccion TRCV de la CPU_2 a través
de la ID de conexién ("ID de puerto 1") configurada por la instrucciéon TCON de la
CPU_1. Lainstruccién TRCV de la CPU_2 enlaza con la instruccion TSEND de la CPU_1
a través de la ID de conexién ("ID de puerto 1") configurada por la instruccion TCON de
la CPU_2.

® Lainstruccion TSEND de la CPU_2 enlaza con la instruccion TRCV de la CPU_1 a través
de la ID de conexién ("ID de puerto 1") configurada por la instrucciéon TCON de la
CPU_2. Lainstruccién TRCV de la CPU_1 enlaza con la instrucciéon TSEND de la CPU_2
a través de la ID de conexioén ("ID de puerto 1") configurada por la instruccion TCON de
la CPU_1.
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7.5 PROFINET

TCON

TSEND

TRCV

TCON

TRCV

TSEND

@® TCON enla CPU_1 creauna

conexion y asigna una ID de puerto a
dicha conexion en la CPU_1 (ID=1).
TCON en la CPU_2 crea una
conexion y asigna una ID de puerto a
dicha conexion en la CPU_2 (ID=1).
TSEND y TRCV en la CPU_1 utilizan
la ID de puerto creada por TCON en
la CPU_1 (ID=1).

TSEND y TRCV en la CPU_2 utilizan
la ID de puerto creada por TCON en
la CPU_2 (ID=1).

Tal como se muestra en el ejemplo siguiente, también es posible utilizar instrucciones
TSEND y TRCYV individuales para comunicarse a través de una conexion creada por una
instruccion TSEND_C o TRCV_C. Las instrucciones TSEND y TRCV no crean por si solas
una conexién nueva, por lo que deben utilizar el DB y la ID de puerto creados por una
instruccion TSEND_C, TRCV_C o TCON.

CPU_1

sssssss

TSEND_C

TRCV

TSEND

120

CPU_2

TRCV_C

TSEND

TRCV

@® TSEND_C enla CPU_1 crea una

conexion y asigna una ID de puerto a
dicha conexion (ID=1).

TRCV_C enla CPU_2 crea una
conexion y asigna la ID de puerto a
dicha conexion en la CPU_2 (ID=1).
TSEND y TRCV en la CPU_1 utilizan
la ID de puerto creada por TSEND_C
en la CPU_1 (ID=1).

TSEND y TRCV en la CPU_2 utilizan
la ID de puerto creada por TRCV_C
enla CPU_2 (ID=1).
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7.5.3

Configurar la via de conexion local/de interlocutor

7.5 PROFINET

La ventana de inspeccién muestra las propiedades de la conexién cuando se selecciona
cualquier parte de la instruccion. Los parametros de comunicacion se especifican en la ficha

"Configuracion” de "Propiedades” de la instruccion de comunicacion.

Tabla 7- 3

Configurar la ruta de conexion (mediante las propiedades de la instruccion)

TCP, 1ISO on TCP y UDP

Propiedades de la conexion

Para los protocolos de Ethernet TCP, ISO on
TCP y UDP, utilice las "Propiedades” de la
instrucciéon (TSEND_C, TRCV_C o TCON) para
configurar las conexiones "local/interlocutor”.

La figura muestra las "Propiedades de conexién"
de la ficha "Configuraciéon” en el caso de una
conexion ISO on TCP.

General Conflguraclén
Farbmatros de la conesitn )
Farbmatros del bloque ]

General

Purno final

Interfaz

Subred
Degetsba

Tipo de congxibn
1D die: panessbe

o de
eoneabn

4 Propledades

Parhmetros de la conexidn

|"-.I||Inlruarloll D | %! Diagnistico

CHU 1 04 DODODE o -
PHAE_2

19216801

50 & TCP -

FLC_1_Hecese DB b

") Establecimisnen sctive
de |a conexidn

Detalles de direcciin

TSAP (ASCH)
10 TEAF:

TEAF bocal

EOL0T A5 SR AF 6F GE 5841

ienerlocutor

FLC_2

CPU 1 4C ODCTDC I -
PRAE_2 L

19216804

FLC_T_Send DB

(&) Establecimientn acthn
de ls coresidn

TSAF del incerocusor

ECLON A5 50AF GF 58 5441

Nota

Cuando se configuran las propiedades de conexion de una CPU, STEP 7 permite
seleccionar un DB de conexion especifico en la CPU interlocutora (si hay alguno) o bien
crear el DB de conexion para la CPU interlocutora. La CPU interlocutora ya debe estar
creada en el proyecto y no puede ser una CPU "sin especificar".

Todavia hay que insertar una instruccion TSEND_C, TRCV_C o TCON en el programa de
usuario de la CPU interlocutora. Al insertar la instruccion, seleccione el DB de conexién que
se cred durante la configuracion.
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7.5 PROFINET
Tabla7-4  Configurar la ruta de conexion para la comunicacion S7 (configuracion del dispositivo)
Comunicaciéon S7 (GET y PUT) Propiedades de la conexion
Pa_ra Ia ComunlcaCIén 87’ Utlllce el ed|t0r Q Propiedades | "W Informacion | % Diagnastice
"Dispositivos y redes" de la red para configurar General
las conexiones local/interlocutor. Haga clic en el . Genaral
botén "Resaltado: conexion" para acceder a las Prupiedades e3peciales e lo coned Conexiin
" . " Detslles de dinsceiones
Propiedades". : S AR
La ficha "General" ofrece varias propiedades: (e
e "General" (la que se muestra) Loeal pe——
N B
e "Propiedades de conexion especiales” !
Funte final.  FLC_) [ =]
e "Detalles de direcciones" (la que se muestra) innedfaz | PLC_1. PROFINET interfad =] | PLC_2. FROFINET incerin =
Tipo deinterfaz | Cthermes® Ethermetil
Subresdt | PRAE_1 ¥ et L]
Dereccabac | 19216001 19216802
o Fropiedades | " Informaciin % Diagnbstico
General
a;.-::;l Detaltes de direcciones
Frogetdades ¢ ipeciales de la conen
Lacal intarlocutor
Pumo el | PLC T ML 2
Rackdisiot
Fecurio conexibn
fhex)
TEAF. | SIMATICACCT 0001 SIMATICACC] 0001
f 10 e b d CTAF - 0000 - 0007 CTAF - 0001 - D007

Consulte los "Protocolos" (Pagina 117) de la seccion "PROFINET" o ['Crear una conexién
S7" (Pagina 133) en la seccion "Comunicacion S7 para obtener mas informacion y una lista
de las instrucciones de comunicacién disponibles.

Tabla 7- 5 Parametros para la conexion multiple de CPU
Parametro Definicion
Direccion Direcciones IP asignadas
General Punto final Nombre asignado a la CPU interlocutora (receptora)
Interfaz Nombre asignado a las interfaces
Subred Nombre asignado a las subredes
Tipo de interfaz Sdlo comunicacion S7: Tipo de interfaz
Tipo de conexidn Tipo de protocolo Ethernet
ID de conexion Numero de ID
Datos de conexion Ubicacion de almacenamiento de datos de las CPUs local e interlocutora
Establecer una conexion | Boton de opcidn para seleccionar la CPU local o interlocutora como conexion
activa activa
Detalles de Punto final Sdlo comunicacion S7- Nombre asignado a la CPU interlocutora (receptora)
direccion Rack/slot Sblo comunicacion S7: Ubicacion de rack y slot
Recurso de conexién Sdlo comunicacion S7: Componente de TSAP que se utiliza en la
configuraciéon de una conexién S7 con una CPU S7-300 6 S7-400
Puerto (decimal): TCP y UPD: Puerto de la CPU interlocutora en formato decimal
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7.5 PROFINET
Paradmetro Definicién
TSAP' e ID de subred: ISO on TCP (RFC 1006) y comunicacion S7: TSAPs de las CPUs local e
interlocutora en formato ASCII y hexadecimal

1 Al configurar una conexion con una CPU S7-1200 para ISO on TCP, utilice sélo caracteres ASCII en la extension TSAP
para los interlocutores pasivos.

Transport Service Access Points (TSAPs)

El uso de TSAPs, el protocolo ISO on TCP y la comunicacion S7 permite conexiones
multiples con una direccion IP Unica (conexiones hasta 64K). Los TSAPs identifican
univocamente estas conexiones de puntos finales de comunicacion a una direccion IP.

En el area "Detalles de direccion” del dialogo "Parametros de la conexién" se definen los
TSAPs que deben utilizarse. EI TSAP de una conexion en la CPU se introduce en el campo
"TSAP local". EI TSAP asignado a la conexion en la CPU interlocutora se introduce en el
campo "TSAP del interlocutor".

Ndmeros de puerto

Con los protocolos TCP y UDP, la configuracion de los parametros de conexién de la CPU
local (activa) debe especificar la direccion IP remota y el numero de puerto de la CPU
interlocutora (pasiva).

En el area "Detalles de direccion” del dialogo "Parametros de la conexién" se definen los
puertos que deben utilizarse. El puerto de una conexion en la CPU se introduce en el campo
"Puerto local". El puerto asignado a la conexion en la CPU interlocutora se introduce en el
campo "Puerto del interlocutor".

754 Parametros de la conexién PROFINET
Para las instrucciones TSEND_C, TRCV_C y TCON es necesario especificar los parametros
relacionados con la conexién para poder conectarse con el dispositivo interlocutor. Dichos
parametros estan especificados por la estructura TCON_Param para los protocolos TCP,
ISO on TCP y UDP. Por norma general, para especificar estos parametros se utiliza la ficha
"Configuracion" de las "Propiedades" de la instruccion. Si la ficha "Configuraciéon" no esta
disponible, hay que especificar la estructura TCON_Param por medio de programacion.
Tabla 7- 6 Estructura de la descripcion de la conexion (TCON_Param)
Byte Parametro y tipo de datos Descripcion
0...1 block_length Ulnt Longitud: 64 bytes (fijos)
2...3 id CONN_OUC Referencia a esta conexion: Rango de valores: de 1
(Word) (predeterminado) a 4095. Especifique el valor de este parametro
para la instruccion TSEND_C, TRCV_C o TCON en ID.
4 connection_type USint Tipo de conexion:
e 17: TCP (predeterminado)
e 18:1SOon TCP
e 19: UDP
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Byte Parametro y tipo de datos Descripcion
5 active_est Bool ID del tipo de conexién:
e TCPelSOonTCP:
— FALSE: conexién pasiva
— TRUE: conexion activa (predeterminado)
e UDP: FALSE
6 local_device_id USiInt ID de la interfaz Industrial Ethernet o PROFINET local: 1
(predeterminado)
7 local_tsap_id_len USIn Longitud del parametro local_tsap_id utilizado, en bytes; valores
posibles:
e TCP: 0 (activa, predeterminado) o 2 (pasiva)
e |ISOonTCP:de2a16
e UDP: 2
8 rem_subnet_id_len USiInt Este parametro no se utiliza.
9 rem_staddr_len USint Longitud de la direccion del punto final del interlocutor, en bytes:
e 0: sin especificar (el parametro rem_staddr es irrelevante)
e 4 (predeterminado): direccién IP valida en el pardmetro
rem_staddr (sélo para TCP e ISO on TCP)
10 rem_tsap_id_len USint Longitud del parametro rem_tsap_id utilizado, en bytes; valores
posibles:
e TCP: 0 (pasiva) o 2 (activa, predeterminado)
e |ISOonTCP:de2a16
e UDP:0
11 next_staddr_len USint Este parametro no se utiliza.
12 ... 27 |local_tsap_id Array [1..16] of | Componente de conexion para la direccion local:
Byte e TCP e ISO on TCP: n.° de puerto local (valores posibles: de 1
a 49151; valores recomendados: 2000...5000):
— local_tsap_id[1] = byte High del niumero de puerto en
notacién hexadecimal;
— local_tsap_id[2] = byte Low del numero de puerto en
notacién hexadecimal;
— local_tsap_id[3-16] = irrelevante
e ISO on TCP: ID de TSAP local:
— local_tsap_id[1] = B#16#EO0;
— local_tsap_id[2] = rack y slot de los puntos finales locales
(bits 0 a 4: numero de slot, bits 5 a 7: numero de rack);
— local_tsap_id[3-16] = extension de TSAP, opcional
o UDP: Este parametro no se utiliza.
Nota: asegurese de que todos los valores de local_tsap_id son
univocos dentro de la CPU.
28 ... 33 |rem_subnet_id Array [1..6] of Este parametro no se utiliza.
USint
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Byte Parametro y tipo de datos Descripcion
34 ...39 |rem_staddr Array [1..6] of Sélo TCP e ISO on TCP: direccion IP del punto final del
USint interlocutor. (No relevante para las conexiones pasivas.) Por

ejemplo, la direccion IP 192.168.002.003 se guarda en los
elementos siguientes de la matriz:

rem_staddr[1] = 192
rem_staddr[2] = 168
rem_staddr[3] = 002
rem_staddr[4] = 003
rem_staddr[5-6]= irrelevante

40 ... 55 |rem_tsap_id Array [1..16] of | Componente de conexidn para la direccién del interlocutor:
Byte e TCP: numero de puerto del interlocutor. Rango: de 1 a 49151;
valores recomendados: de 2000 a 5000):

— rem_tsap_id[1] = byte High del nimero de puerto en
notacion hexadecimal

— rem_tsap_id[2] = byte Low del nimero de puerto en
notacién hexadecimal;

— rem_tsap_id[3-16] = irrelevante
e |SO on TCP: ID de TSAP del interlocutor:
— rem_tsap_id[1] = B#16#E0

— rem_tsap_id[2] = rack y slot del punto final del interlocutor
(bits 0 a 4: numero de slot, bits 5 a 7: numero de rack)

— rem_tsap_id[3-16] = extension de TSAP, opcional
e UDP: este parametro no se utiliza.

56 ... 61 | next_staddr Array [1..6] of Este pardmetro no se utiliza.
Byte

62 ... 63 |spare Word Reservado: W#16#0000

7.6 PROFIBUS

Un sistema PROFIBUS utiliza un maestro de bus para consultar dispositivos esclavos
descentralizados segun el sistema MULTIDROP en un bus serie RS485. Un esclavo
PROFIBUS es cualquier dispositivo periférico (transductor E/S, valvula, accionamiento del
motor u otro dispositivo de medicién) que procese informacion y envie su salida al maestro.
El esclavo conforma una estacion pasiva en la red debido a que no tiene derechos de
acceso al bus y solo puede acusar mensajes recibidos o bien enviar mensajes de respuesta
al maestro sobre peticion. Todos los esclavos PROFIBUS tienen la misma prioridad y toda
la comunicacion de red se inicia desde el maestro.

Un maestro PROFIBUS conforma una "estacion activa" en la red. PROFIBUS DP define dos
clases de maestro. Un maestro clase 1 (por lo general un controlador central programable
(PLC) o un equipo dotado de un software especial) procesa la comunicacion normal o
intercambia datos con los esclavos que tiene asignados. Un maestro clase 2 (por lo general
un dispositivo de configuracion, p. ej. un portatil o una consola de programacién utilizada
para la puesta en marcha, mantenimiento o con fines de diagnostico) es un dispositivo
especial utilizado principalmente para poner en marcha esclavos y para fines de
diagndstico.
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7.6.1

126

El S7-1200 se conecta a una red PROFIBUS como esclavo DP con el médulo de
comunicacién CM 1242-5. El médulo CM 1242-5 (esclavo DP) puede ser el interlocutor de
maestros DP VO/V1. En la figura de abajo el S7-1200 es un esclavo DP de un controlador
S7-300.

El S7-1200 se conecta a una red PROFIBUS como maestro DP con el médulo de
comunicacion CM 1243-5. El modulo CM 1243-5 (maestro DP) puede ser el interlocutor de
esclavos DP VO/V1. En la figura de abajo el S7-1200 es un maestro que controla a un

esclavo ET200S DP.

Siun CM 1242-5 y un CM 1243-5 estan instalados conjuntamente, un S7-1200 puede
ejecutar ambos simultdneamente como un esclavo de un sistema maestro DP de nivel
superior y como un maestro de un sistema maestro DP subordinado, respectivamente.

HONOL

Instrucciones de E/S descentralizadas

Las siguientes instrucciones de E/S descentralizadas pueden utilizarse con PROFINET o
PROFIBUS:

® [nstruccion RDREC: Es posible leer un registro de datos con el numero INDEX desde un
componente.

® [nstruccion WRREC: Es posible transferir un registro con el nimero INDEX a un esclavo
DP o un componente de dispositivo PROFINET 10 definido por ID.

® Instruccién RALRM: Es posible recibir una alarma con toda la informacion
correspondiente desde un esclavo DP o un componente de dispositivo PROFINET 10 y
suministrar esta informacién a sus parametros de salida.
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e |nstrucciéon DPRD_DAT: La CPU soporta hasta 64 bytes de datos coherentes. Las areas
de datos coherentes mayores de 64 bytes de un esclavo DP estandar o de un dispositivo
se tienen que leer con la instruccion DPRD_DAT.

® |nstruccion DPWR_DAT: La CPU soporta hasta 64 bytes de datos coherentes. Las areas
de datos coherentes mayores de 64 bytes se tienen que escribir en un esclavo DP
estandar o en un dispositivo PROFINET IO con la instruccion DPWR_DAT.

Para PROFIBUS se puede utilizar la instruccion DPNRM_DG para leer los datos de
diagndstico actuales de un esclavo DP en el formato especificado por EN 50 170 Volume 2,
PROFIBUS.

7.6.2 Ejemplos de configuracién para PROFIBUS

A continuacién encontrara ejemplos para la configuracion en donde se utiliza el CM 1242-5
como esclavo PROFIBUS y el CM 1243-5 como maestro PROFIBUS.

PGIPCIPC SIMATIC S7-300 Utilizar &

Observar

[l PROFIBUS

SIMATIC S7-1200 OLM OLM

con CM 1242-5

[l PROFINET/
Industrial Ethernet

Utilizar & B PROFIBUS SIMATIC S7-1200
Observar (LwL) con CM 1242-5

Figura 7-1 Ejemplo de configuracion con CM 1242-5 como esclavo PROFIBUS

SIMATIC S7-1200

con CM 1243-5 Utilizar &

Observar

[l PROFIBUS

# SINAMICS ET 200S

PG/PC/IPC E
B

Figura 7-2  Ejemplo de configuracion con CM 1243-5 como maestro PROFIBUS
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Conexion de la S7-1200 a PROFIBUS DP

Copn ayuda de los siguientes médulos de comunicacién se puede conectar la S7-1200 a un
sistema de bus de campo PROFIBUS:

e CM 1242-5
Funciéon de esclavo DP
e CM 1243-5
Funcién de maestro DP clase 1

En caso de montaje de un CM 1242-5 y un CM 1243-5, una S7-1200 puede realizar al
mismo tiempo las siguientes funciones:

® esclavo de un sistema maestro DP de rango superior

y
® maestro de un sistema maestro DP subordinado

Protocolo de bus
Los CMs PROFIBUS utilizan el protocolo PROFIBUS DP-V1 segun las siguientes normas:
e |EC 61158 (2004), tipo 3
e |EC 61784-1 (2007), CPF-3/1

Interlocutores de comunicacion PROFIBUS de la S7-1200

Con los dos CMs PROFIBUS se hace posible a la S7-1200 transmitir datos a los siguientes
interlocutores.

e CM 1242-5
El CM 1242-5 (esclavo DP) puede ser interlocutor de los siguientes maestros DP-V0/V1:
— SIMATIC S7-1200, S7-300, S7-400
— Modulos maestros DP de la periferia descentralizada SIMATIC ET200
— Estaciones PC SIMATIC
— SIMATIC NET IE/PB Link
— Equipos de automatizacion de diversos fabricantes
e CM 1243-5

El CM 1243-5 (maestro DP) puede ser interlocutor de los siguientes esclavos DP-V0/V1:

Accionamientos y actuadores de diversos fabricantes

— Sensores de diversos fabricantes

— CPU S7-1200 con esclavo PROFIBUS DP "CP 1242-5"

— CPUs S7-200 con médulo DP PROFIBUS EM 277

— Méddulos esclavos DP de la periferia descentralizada SIMATIC ET200
- CP342-5
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— CPU S7-300/400 con interfaz PROFIBUS
- CPU S7-300/400 con CP PROFIBUS

Formas de comunicacién entre DP-V1
Se dispone de las siguientes formas de comunicacion entre DP-V1:
® Comunicacion ciclica (CM 1242-5 y CM 1243-5)

Ambos médulos PROFIBUS dan soporte a la comunicacion ciclica para la transmision de
datos de procesos entre esclavo DOP y maestro DP.

La comunicacion ciclica corre a cargo del sistema operativo de la CPU. Para esto no se
necesitan bloques de software. Los datos de E/S se leen o se escriben directamente en
la imagen del proceso de la CPU.

® Comunicacion aciclica (sélo CM 1243-5)

El médulo maestro DP da soporte ademas a la comunicacion aciclica con ayuda de
bloques de software:

— Para el tratamiento de alarmas se dispone de la instruccién "RALRM".

— Para la transmision de datos de configuracion y diagnéstico se dispone de las
instrucciones "RDREC" y "WRREC".

Otros servicios de comunicacion del CM 1243-5

El médulo maestro DP CM 1243-5 da soporte a los siguientes otros servicios de
comunicacion:

® Comunicaciéon S7
— Servicios PUT/GET

El maestro DP actua como cliente y servidor para peticiones de otros controles S7 o
PCs a través de PROFIBUS.

— Comunicacién PG/OP

Las funciones PG permiten cargar datos de configuracion y programas de usuario
desde un PG asi como la transmisién de datos de diagnéstico a un PG.

Interlocutores posibles para la comunicacion OP son HMI-Panels, SIMATIC Panel-
PCs con WinCC flexible o sistemas SCADA compatibles con la comunicacién S7.

Configuracién y sustitucion de moédulos

La configuracion de los modulos, las redes y las conexiones se realiza en STEP 7 a partir de
la versién V11.0.

Para la configuracion en sistemas ajenos esta a disposicién un archivo GSD para el CM
1242-5 (esclavo DP) en el CD suministrado con el médulo, asi como en las paginas de
Siemens Automation Customer Support en Internet.

Los datos de configuracion de los CMs PROFIBUS se almacenan en la respectiva CPU
local. Gracias a esto, en caso de recambio se pueden sustituir facilmente estos moédulos de
comunicacion.
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Por cada estacion se pueden configurar como maximo tres CMs PROFIBUS y de estos
como maximo un maestro DP.

Conexiones eléctricas
® Alimentacion eléctrica
— EICM 1242-5 se alimenta a través del bus de panel posterior de la estacién SIMATIC.

— EICM 1243-5 posee una conexion propia para la alimentacion eléctrica con DC 24 V.
e PROFIBUS

La interfaz RS485 de la conexién PROFIBUS es un conector hembra Sub-D de 9 polos.

Las redes PROFIBUS o6pticas se pueden conectar opcionalmente a través de un Optical
Bus Terminal OBT o de un Optical Link Module OLM.

7.6.3 Agregar el médulo CM 1243-5 (maestro DP) y un esclavo DP

Utilice el catalogo de hardware para agregar médulos PROFIBUS a la CPU. Estos mddulos
se conectan a la izquierda de la CPU. Para insertar un modulo en la configuracion de
hardware, seleccionelo en el catalogo de hardware y haga doble clic en él, o bien arrastrelo
hasta el slot resaltado.

Tabla7-7  Agregar un médulo PROFIBUS CM 1243-5 (maestro DP) a la configuracion de dispositivos

Mobdulo Seleccionar el médulo Insertar el médulo Resultado

CM 1243'5 il Modild th comunCanong
(maestro ot e

P CM 12425
DP) - [ CM 12435 1

[N 55E7 243-50XEHIXED

Asimismo, utilice el catalogo de hardware para agregar esclavos DP. Por ejemplo, para
agregar un esclavo DP ET200 S, en el catalogo de hardware, expanda las siguientes
carpetas:

® E/S descentralizada
e ET200S

® Modulos de interfaz
e PROFIBUS

A continuacion, seleccione "6ES7 151-1BA02-0AB0" (IM151-1 HF) en la lista de referencias
y agregue el esclavo DP ET200 S como se muestra en la figura de abajo.
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Tabla7-8  Agregar un esclavo DP ET200 S a la configuracion de dispositivos

Inserte el esclavo DP Resultado

PLC_1 EE B Slave 1
CPU1214C o CPU1214C = It 151-1 HF

Mon assegnata

QW

7.6.4 Asignar direcciones PROFIBUS al médulo CM 1243-5 y al esclavo DP

Configurar la interfaz PROFIBUS

Tras configurar las conexiones de red légicas entre dos dispositivos PROFIBUS, puede
proceder a configurar los parametros de las interfaces PROFIBUS. Para tal fin, haga clic en
la casilla PROFIBUS lila en el moédulo CM 1243-5; seguidamente, la ficha "Propiedades" de
la ventana de inspeccién mostrara la interfaz PROFIBUS. La interfaz PROFIBUS del
esclavo DP se configura del mismo modo.

Tabla7-9  Configurar las interfaces PROFIBUS del médulo CM 1243-5 (maestro DP) y del esclavo
DP ET200 S

Médulo CM 1243-5 (maestro DP) Esclavo DP ET200 S

@ Puerto PROFIBUS

Asignar la direccion PROFIBUS

En una red PROFIBUS a cada dispositivo se le asigna una direccion PROFIBUS. Esta
direccion tiene un rango de 0 a 127, con las excepciones siguientes:

® Direccion 0: Reservada para la configuracion de red y/o herramientas de programacion
asignadas al bus

® Direccidn 1: Reservada por Siemens para el primer maestro

® Direccidn 126: Reservada para dispositivos de fabrica que no disponen de un ajuste por
interruptor y deben ser predireccionados a través de la red

® Direccidn 127: Reservada para transmitir mensajes a todos los dispositivos de la red y no
puede ser asignada a dispositivos operativos.

Easy Book
Manual de producto, 04/2011, A5E02486778-02 131



Facil comunicacion entre dispositivos

7.6 PROFIBUS

Por lo tanto, las direcciones que se pueden utilizar para dispositivos operativos PROFIBUS
estan comprendidas entre 2 y 125.

En la ventana de propiedades, seleccione la entrada de configuracion "Direccion
PROFIBUS". STEP 7 muestra el cuadro de dialogo de configuracion de la direccién
PROFIBUS, mediante el cual se asigna la direccion PROFIBUS del dispositivo.

A Propiedades |'|~..|||fc|lr||.||i1'u| l;! % Diagnéstico

General

Gengial

Daeccibn PROFIBUS
Modo de oparacion Interfaz conectada en red con

Direccion PROFIEUS

Subwed: | PROFIBUS_) -

Parbmetros

0
Direccidn: | T -

Direccidn més alta

Welocided de transferencia

Tabla 7- 10 Parametros de la direccion PROFIBUS

Parametro Descripcion
Subred Nombre de la subred a la que esta conectada el dispositivo. Haga clic en el boton "Agregar nueva
subred" para crear una subred nueva. El ajuste predeterminado es "no conectado”. Son posibles dos
tipos de conexion:
e El ajuste predeterminado "no conectado" ofrece una conexion local.
e Una subred se requiere cuando la red comprende dos o mas dispositivos.
Parametros Direccion Direccion PROFIBUS asignada al dispositivo
Direccion mas alta La direcciéon PROFIBUS mas alta esta basada en las estaciones activas en
PROFIBUS (por ejemplo, maestro DP). Los esclavos DP pasivos tienen
independientemente direcciones PROFIBUS entre 1 y 125 incluso si la
direccion PROFIBUS mas alta esta ajustada p. €j. en 15. La direccion
PROFIBUS mas alta es relevante para el envio del token (envio de los
derechos de transmision). El token sélo se envia a estaciones activas. Al
especificar la direccion PROFIBUS mas alta se optimiza el bus.
Velocidad de Velocidad de transferencia de la red PROFIBUS configurada: Las
transferencia velocidades de transferencia de PROFIBUS abarcan un rango de 9,6
Kbits/s a 12 Mbits/s. El ajuste de la velocidad de transferencia depende de
las propiedades de los nodos PROFIBUS utilizados. La velocidad de
transferencia no debe exceder la velocidad soportada por el nodo mas
lento.
La velocidad de transferencia se ajusta normalmente para el maestro en la
red PROFIBUS. Todos los esclavos DP utilizan automaticamente la misma
velocidad de transferencia (auto-baud).
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7.7 Comunicacion S7

7.71 Instrucciones GET y PUT (Easy Book)

Las instrucciones GET y PUT se pueden utilizar para comunicarse con CPUs S7 a través de
conexiones PROFINET y PROFIBUS.

® Acceder a los datos de una CPU S7-300/400: una CPU S7-1200 puede utilizar
direccionar absolutas o nombres simbdlicos para direccionar variables de una CPU S7-
300/400. Los tipos de datos del interlocutor remoto que no son soportados por la CPU S7
1200 invocante solo son accesibles como matriz de bytes. Por ejemplo, el tipo de datos
DT del S7-300 es accesible como matriz de 8 bytes.

® Acceder a los datos de un DB estandar: una CPU S7-1200 puede utilizar direccionar
absolutas o nombres simbdlicos para direccionar variables DB de un DB estandar de una
CPU S7 remota.

® Acceder a los datos de un DB optimizado: una CPU S7-1200 sélo puede utilizar nombres
simbodlicos para direccionar variables DB de un DB optimizado de una CPU S7 remota.
Solo se soportan las variables del primer nivel de anidamiento. Esto incluye variables
que estan declaradas en un DB global optimizado en el nivel DB. Los componentes de
estructuras DB optimizadas o elementos de matriz no se pueden direccionar.

STEP 7 crea automéaticamente el DB al introducir la instruccion.

Nota

Para garantizar la coherencia de los datos, antes de acceder a los datos o de iniciar otra
operacion de lectura o escritura, compruebe siempre que la operacion haya finalizado
(NDR = 1 para GET o DONE = 1 para PUT).

7.7.2 Crear una conexion S7

El tipo de conexion seleccionado crea una conexion con un interlocutor. La conexién se
configura, establece y vigila automaticamente.

En el portal "Dispositivos y redes", utilice la "Vista de redes" para crear las conexiones de
red entre los dispositivos del proyecto. En primer lugar, haga clic en la ficha "Conexiones" y
luego seleccione el tipo de conexién en la lista desplegable ubicada justo a la derecha (p. €j.
una conexién S7). Haga clic en el cuadro verde (PROFINET) del primer dispositivo y trace
una linea hasta el cuadro PROFINET del segundo dispositivo. Suelte el boton del ratén para
crear la conexiéon PROFINET.

Encontrara mas informacion en "Crear una conexion de red" (Pagina 114).
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7.8

7.8.1
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Haga clic en el botén "Resaltado: conexiéon" para acceder al cuadro de dialogo de
configuracion "Propiedades” de la instruccién de comunicacion.

GPRS

Conexion a una red GSM

Comunicacion WAN basada en IP a través de GPRS

134

Con ayuda del procesador de comunicacién CP 1242-7 se puede conectar la S7-1200 a
redes GSM. El CP 1242-7 hace posible la comunicacién via WAN de estaciones remotas
con una central asi como la comunicacién cruzada entre estaciones.

La comunicacion cruzada entre estaciones sélo es posible a través de la red GSM. Para la
comunicacién de una estacién remota con un puesto de control central se tiene que
disponer de un PC con conexién a Internet en la central.

El CP 1242-7 da soporte a los siguientes servicios para la comunicacién a través de la red
GSM:

® GPRS (General Packet Radio Service)

El servicio de transmisién de datos orientado a paquetes "GPRS" se desarrolla a través
de la red GSM.

e SMS (Short Message Service)

El CP 1242-7 puede recibir y enviar mensajes en forma de SMS. El interlocutor de
comunicacién puede ser un teléfono moévil o una S7-1200.

El CP 1242-7 es apropiado para el uso industrial en todo el mundo y es compatible con las
siguientes bandas de frecuencia:

e 850 MHz
e 900 MHz
e 1800 MHz
e 1900 MHz
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Requisitos:
El equipamiento de las estaciones o de la central depende de la respectiva aplicacion.
e Para la comunicacion con o a través de un puesto de control central se necesita en la
central un PC con conexién a Internet.
® Para una estacion remota S7-1200 con CP 1242-7 que deba utilizar la comunicacion a
través de la red GSM, ademas de disponer del equipamiento propio de la estacion se
necesita lo siguiente:
— Un contrato con un proveedor de red GSM apropiado
Si se debe trabajar con GPRS es necesario que el contrato permita el uso del servicio
GPRS.
En caso de comunicacion directa entre estaciones sélo a través de la red GSM, el
proveedor de la red GSM debe asignar una direccion IP fija a los CPs. En tal caso, la
comunicacién entre estaciones no tiene lugar a través de la central.
— La tarjeta SIM perteneciente al contrato
La tarje SIM se inserta en el CP 1242-7.
— Disponibilidad local de una red GSM en el ambito de la estacién
A continuacién encontrara algunos ejemplos de configuracién para estaciones con
CP 1242-7.
Envio de SMS
\
S
Teléfono movil
S Ll cPrs (0 estacion S7-1200)
A\
T =
S7-1200 con
Estacion CP?1242-7
Figura 7-3  Envio de SMS de una estacion S7-1200
Una estacion SIMATIC S7-1200 con CP 1242-7 puede enviar mensajes via SMS a un
teléfono movil configurado o a una estacion S7-1200 configurada.
Easy Book

Manual de producto, 04/2011, A5E02486778-02 135



Facil comunicacion entre dispositivos

7.8 GPRS

Telecontrol a través de una central

Servidor de Telecontrol
con aplicacion
"TELECONTROL
SERVER BASIC"

PC de la central Router DSL

B Industrial Ethernet

O Tunel VPN
g
A\ A\
T T = [H T T [=
y S7-1200 con » S7-200 con S7-1200 con
Estacion  cp?1242-7 Estacion  MD720-3 Estacion  CP?1242-7

Figura 7-4  Comunicacion de estaciones S7-1200 con una central

En el caso de las aplicaciones de Telecontrol, las estaciones SIMATIC S7-1200 con

CP 1242-7 se comunican con una central a través de al red GSM y de Internet. En el
servidor de Telecontrol de la central estd instalada la aplicaciéon "TELECONTROL SERVER
BASIC". De esto resultan los siguientes casos de aplicacion:

e Comunicacion de Telecontrol entre estacion y central

En esta aplicacion los datos se envian desde el campo de las estaciones al servidor de
Telecontrol de la central a través de la red GSM y de Internet. El servidor de Telecontrol
sirve para controlar y supervisar las estaciones remotas.

e Comunicacion entre una estacion y un PC de la central con cliente OPC

Como en el primer caso, las estaciones se comunican con el servidor de Telecontrol.
Con ayuda del servidor OPC de TELECONTROL SERVER BASIC, el servidor de
Telecontrol intercambia datos con un PC de la central. En el PC de la central puede estar
instalado, por ejemplo, WinCC con cliente OPC integrado.

® Comunicacion cruzada entre estaciones a través de una central

Para la comunicacion cruzada entre estaciones, el servidor de Telecontrol transmite los
telegramas de la estacion emisora a la estacion receptora.
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Comunicacion cruzada directa entre estaciones

El proveedor de red asigna
direcciones IP fijas

Figura 7-5  Comunicacion cruzada directa de dos estaciones S7-1200
En esta configuracién se comunican directamente entre si dos estaciones SIMATIC S7-1200

a través de la red GSM con ayuda del CP 1242-7. Todos los CP 1242-7 tienen una direccion
IP fija. El servicio respectivo del proveedor de la red GSM debe permitir esto.

TeleService via GPRS

Internet

B Industrial Ethernet =
O Tunel VPN

Figura7-6  Teleservice via GPRS
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En el caso de Teleservice a través de GPRS, una estacion de Engineering, en la que esta
instalada STEP 7, se comunica con una estacion SIMATIC S7-1200 con CP 1242-7 a través
de la red GSM y de Internet. La conexidn se lleva a cabo a través de un servidor de
Telecontrol que actia como intermediario y esta conectado a Internet.

Para el CP 1242-7 son posibles los siguientes casos de aplicacion:

Aplicaciones Telecontrol

® Envio de mensajes via SMS

La CPU de una estacion S7-1200 remota recibe a través del CP 1242-7 mensajes SMS
de la red GSM, o bien envia mensajes via SMS a un teléfono movil configurado o a una
S7-1200.

e Comunicacién con una central supervisora

Las estaciones S7-1200 remotas se comunican con un servidor de Telecontrol de la
central a través de la red GSM y de Internet. La aplicacion "TELECONTROL SERVER
BASIC" esta instalada en el servidor de Telecontrol de la central para la transferencia de
datos a través de GPRS. Este servidor de Telecontrol se comunica con un sistema
central de rango superior a través de la funcion de servidor OPC integrada.

® Comunicacion cruzada entre estaciones S7-1200 a través de una red GSM

La comunicacion cruzada entre estaciones remotas con CP 1242-7 se puede desarrollar
de dos modos distintos:

— Comunicacion indirecta a través de una central

En esta configuracion se establece una conexion segura y permanente entre las
estaciones S7-1200 que se comunican entre si y el servidor de Telecontrol de la
central. La comunicacion entre las estaciones tiene lugar siempre a través del
servidor de Telecontrol. EI CP 1242-7 trabaja en el modo "Telecontrol".

— Comunicacion directa entre las estaciones

Para la comunicacion directa entre las estaciones sin necesidad de pasar por una
central se utilizan tarjetas SIM con direccion IP fija, que permiten direccionar las
estaciones directamente. Los servicios de comunicacioén y las funciones de seguridad
posibles (p. €j. VPN) dependen de la oferta del proveedor de la red. EI CP 1242-7
trabaja en el modo "GPRS direkt".

TeleService via GPRS

138

Entre una estacion de Engineering con STEP 7 y una estacién S7-1200 remota con un

CP 1242-7 se puede establecer una conexidon de Teleservice a través de la red GSM y de
Internet. La conexidn tiene lugar desde la estacion de Engineering a través de un servidor
de Telecontrol o una Teleservice-Gateway que reenvia los telegramas como intermediario y
realiza la autorizacion. Estos PCs utilizan las funciones de la aplicacién "TELECONTROL
SERVER BASIC".

La conexién de TeleService se puede utilizar para los siguientes fines:
e (Carga de datos de configuracion y programa en la estaciéon desde el proyecto STEP 7

e (Consulta de datos de diagndstico tomados de la estacion
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7.8 GPRS

Otros servicios y funciones del CP 1242-7

® Sincronizacioén horaria del CP via Internet

La hora del CP puede ajustarla de la siguiente forma:

— En el modo de operacién "Telecontrol" la hora se transfiere desde el servidor de
Telecontrol. ElI CP ajusta asi su hora.

— En el modo "GPRS directo" el CP puede solicitar la hora a través de SNTP.

Para la sincronizacion de la hora de la CPU puede leer la hora actual del CP con ayuda
de un bloque.

Almacenamiento temporal de los telegramas a enviar en caso de problemas de conexion
Documentacion del volumen de datos

Los volumenes de datos transmitidos se documentan y se pueden evaluar con otros
fines.

Configuracion y sustitucion de moédulos

La configuracion del CP 1242-7 se realiza en STEP 7 a partir de la version V11.0. Para la
transmision de datos de procesos via GPRS, utilice las indicaciones de comunicacion de
Telecontrol en el programa de usuario de la estacion.

Los datos de configuracion del CP 1242-7 se almacenan en la respectiva CPU local.
Gracias a esto, en caso de recambio se puede sustituir faciimente el CP.

Por cada estacion S7-1200 se pueden enchufar hasta tres méodulos del tipo CP 1242-7. Con
esto se pueden establecer, por ejemplo, rutas de comunicaciéon redundantes.

Conexiones eléctricas

Easy Book

® Alimentacion eléctrica del CP 1242-7

El CP posee una conexién propia para la alimentacion eléctrica con DC 24 V.
Interfaz de radiofrecuencia para la red GSM

Para la comunicacion via GSM se necesita una antena externa. Esta se conecta a través
del conector SMA del CP.
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7.8 GPRS

La antena de GSM/GPRS ANT794-4MR

Para el uso en redes GSM/GPRS estan disponibles las siguientes antenas para el montaje
en interiores y exteriores:

® Antena cuatribanda ANT794-4MR

140

Figura7-7  Antena de GSM/GPRS ANT794-4MR

Denominacién breve

Referencia

Explicacién

ANT794-4MR

6NH9 860-1AA00

Antena cuatribanda (900, 1800/1900 MHz, UMTS);
resistente a la intemperie, para interior y exterior;
cable de conexion de 5 m unido fijo a la antena;
conector SMA; incl. escuadra de montaje, tornillos y
tacos

e Antena plana ANT794-3M

="

Figura7-8  Antena plana ANT794-3M

Denominacién breve

Referencia

Explicacion

ANT794-3M

6NH9 870-1AA00

Antena plana (900, 1800/1900 MHz); resistente a la
intemperie, para interior y exterior; cable de
conexion de 1,2 m unido fijo a la antena; conector
SMA,; incl. almohadilla adhesiva, posible fijacién con
tornillos

Las antenas se tienen que pedir aparte.
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7.9 Protocolos de comunicacion PiP, USS y Modbus

7.9 Protocolos de comunicacién PtP, USS y Modbus

La CPU soporta el protocolo PtP para la comunicacion serie basada en caracteres, en la
que la aplicacion de usuario define e implementa integramente el protocolo seleccionado.

PtP ofrece numerosas posibilidades, a saber:

e Enviar informacion directamente a un
dispositivo externo, como p. €j. una
impresora.

e Recibir informacién de dispositivos, como p.

ej. lectores de codigo de barras, lectores
RFID, camaras o sistemas de vision de otros
fabricantes y muchos dispositivos mas
. e Enviar y recibir datos con dispositivos, como
= = | | [

sistemas GPS, camaras o sistemas de vision
i de otros fabricantes, o médems de radio

La comunicacion PtP es una comunicacion serie que soporta distintas velocidades de
transferencia y opciones de paridad. STEP 7 ofrece instrucciones para el protocolo de
unidad USS (s6lo RS485) y los protocolos maestro Modbus RTU y esclavo RTU.

7.91 Empleo de las interfaces de comunicacion RS232 y RS485

Dos modulos de comunicacion (CM) y una placa de comunicacion (CB) ofrecen la interfaz
para la comunicacién PtP:

e CM 1241 RS232
e CM 1241 RS485
e CB 1241 RS485

Se pueden conectar hasta tres CMs (de cualquier tipo) y una CB para un total de cuatro
interfaces de comunicacion. Instale el CM a la izquierda de la CPU o de otro CM. Instale la
CB en la parte frontal de la CPU. Encontrara informacion detallada acerca del montaje y
desmontaje de modulos en el capitulo "Montaje".

Las interfaces de comunicacion RS232 y RS485 tienen las caracteristicas siguientes:

® Cuentan con un puerto aislado

® Soportan protocolos punto a punto

® Se configuran y programan mediante instrucciones avanzadas y funciones de libreria
® Muestran la actividad de transmision y recepcion mediante LED

® Muestran un LED de diagnéstico (s6lo CM)

® Reciben alimentacién de la CPU: No necesita conexion a una fuente de alimentacion
externa.

Consulte los datos técnicos de las interfaces de comunicacion.
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7.9 Protocolos de comunicacion PIP, USS y Modbus

Indicadores LED

7.9.2

142

Los modulos de comunicacion tienen tres indicadores LED:

LED de diagndéstico (DIAG): este LED parpadea en color rojo hasta ser direccionado por
la CPU. Tras el arranque de la CPU, ésta detecta si hay CB o CMs y los direcciona. El
LED de diagnéstico comienza a parpadear en color verde. Esto indica que la CPU ha
direccionado el CM o la CB, pero aun no ha suministrado la configuracién
correspondiente. La CPU carga la configuracion en los CMs y en la CB configurados
cuando el programa se carga en la CPU. Una vez cargado el programa en la CPU, el
LED de diagnodstico del médulo de comunicacién o de la placa de comunicacién debe
encenderse en color verde.

LED de transmision (Tx): el LED de transmision se enciende cuando el puerto de
comunicacion envia datos.

LED de recepcion (Rx): este LED se enciende cuando el puerto de comunicacion recibe
datos.

La placa de comunicacion cuenta con un LED de transmisiéon (TxD) y uno de recepcion
(RxD). No tiene ningun LED de diagndstico.

Instrucciones PtP

Las instrucciones PORT_CFG, SEND_CFG y RCV_CFG permiten cambiar la configuracion
desde el programa de usuario.

PORT_CFG cambia los parametros de puerto, como la velocidad de transferencia.
SEND_CFG cambia la configuracion de los parametros de transmision serie.

RCV_CFG cambia la configuracion de los parametros de un receptor serie en un puerto
de comunicacion. Esta instruccion configura las condiciones que indican el inicio y fin de
un mensaje recibido. Los mensajes que cumplen esas condiciones son recibidos por la
instruccion RCV_PTP.

Los cambios de la configuracion dinamica no se almacenan de forma permanente en la
CPU. Tras una desconexion y nueva conexion de la alimentacion se utilizara la
configuracion estatica inicial del dispositivo.

Las instrucciones SEND_PTP, RCV_PTP y RCV_RST controlan la comunicacion PtP:

SEND_PTP transfiere el bufer indicado al CM o la CB. La CPU sigue ejecutando el
programa de usuario mientras el médulo envia los datos a la velocidad de transferencia
indicada.

RCV_PTP comprueba si se han recibido mensajes en el CM o la CB. Si hay un mensaje
disponible, se transfiere a la CPU.

RCV_RST inicializa el bufer de recepcion.

Cada CM o CB puede almacenar como maximo 1 KB en un bufer. Este bufer puede
asignarse a varios mensajes recibidos.

Las instrucciones SGN_SET y SGN_GET soélo son validas para CM RS232. Use estas
instrucciones para leer o establecer las senales de comunicacion de RS232.
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7.9 Protocolos de comunicacion PiP, USS y Modbus

793 Instrucciones USS

S7-1200 soporta el protocolo USS y proporciona instrucciones disefadas especificamente
para la comunicacién con unidades a través del puerto RS485 de un CM o una CB. La
unidad fisica y los parametros de lectura/escritura se pueden controlar con las instrucciones
USS. Cada CB o CM RS485 soporta como maximo 16 unidades.

® |ainstruccion USS_PORT gestiona la comunicacion real entre la CPU y todas las
unidades conectadas a un CM o una CB. Inserte una instruccion USS_PORT distinta
para cada CM o CB de la aplicacion. Asegurese de que el programa de usuario ejecuta
la instruccion USS_PORT con la rapidez suficiente para impedir que se produzca un
timeout en la unidad. Utilice la instrucciéon USS_PORT en un ciclo o en cualquier OB de
alarma.

® Lainstruccion USS_DRV accede a una unidad especifica de la red USS. Los parametros
de entrada y salida de la instruccion USS_DRV corresponden a los estados y controles
de la unidad. Si la red comprende 16 unidades, el programa debe tener como minimo 16
instrucciones USS_DRYV, es decir, una para cada unidad.

Asegurese de que la CPU ejecuta la instrucciéon USS_DRYV a la velocidad necesaria para
controlar las funciones de la unidad. Utilice la instrucciéon USS_DRYV Unicamente en un
OB de ciclo.

® |as instrucciones USS_RPM y USS_WPM leen y escriben los parametros operativos de
la unidad remota. Estos parametros controlan el funcionamiento interno de la unidad.
Estos parametros se definen en el manual de la unidad.

El programa de usuario puede contener tantas instrucciones de este tipo como sea
necesario. No obstante, cada unidad sélo puede activar una peticion de lectura o
escritura en un momento determinado. Utilice las instrucciones USS_RPM y USS_WPM
unicamente en un OB de ciclo.

Un DB instancia contiene buferes y memoria temporal para todas las unidades de la red
USS conectadas a cada CM o CB. Todas las instrucciones USS para una unidad utilizan el
DB instancia para compartir la informacion.

Calcular el tiempo necesario para la comunicacion con la unidad

La comunicacién con la unidad es asincrona al ciclo de la CPU. Por lo general, la CPU
completa varios ciclos antes de que finalice una transacciéon de comunicacién con una
unidad.

El intervalo USS_PORT es el tiempo necesario para una transacciéon con una unidad. La
tabla siguiente muestra el intervalo de USS_PORT minimo para cada velocidad de
transferencia. Si la funcion USS_PORT se llama mas frecuentemente que el intervalo de
USS_PORT, no se incrementara el nimero de transacciones. El intervalo de timeout de la
unidad es el tiempo disponible para una transaccion si, debido a errores de comunicacion,
se requieren 3 intentos para finalizar la transaccion.
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7.94
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Instrucciones Modbus

Las instrucciones Modbus no utilizan eventos de alarma de comunicacioén para controlar el
proceso de comunicacion. El programa debe consultar las instrucciones MB_MASTER o
MB_SLAVE para comprobar si se han finalizado las operaciones de transmision y recepcion.

La instrucciéon MB_COMM_LOAD configura un puerto en el CM o la CB para la
comunicacioén con el protocolo Modbus RTU. Se puede usar el CM RS232, el CM RS485
o la CB RS485.

El programa de usuario debe ejecutar la instruccion MB_COMM_LOAD para configurar
un puerto antes de que una instruccion MB_SLAVE o a MB_MASTER pueda
comunicarse con dicho puerto.

Con la instruccion MB_MASTER el programa de usuario puede adoptar la funcion de
maestro Modbus dentro de la comunicacién. Es posible acceder a los datos de uno o
mas esclavos Modbus.

La insercion de la instruccion MB_MASTER crea un DB instancia. Utilice este nombre de
DB como parametro MB_DB en la instruccion MB_COMM_LOAD. Todas las
instrucciones MB_MASTER para un determinado puerto deben ejecutarse desde el
mismo OB (o clase de prioridad de OB).

Con la instruccion MB_SLAVE al programa de usuario puede adoptar la funcion de

esclavo Modbus dentro de la comunicacion. Cuando un maestro Modbus RTU lanza una
peticion, el programa de usuario responde con la ejecucion de la instruccion MB_SLAVE.
Todas las instrucciones de MB_SLAVE deben ejecutarse desde un OB de alarma ciclica.

La insercién de la instruccion MB_SLAVE crea un DB instancia. Utilice este nombre de
DB como parametro MB_DB en la instruccion MB_COMM_LOAD.

Si un puerto debe responder como esclavo a un maestro Modbus, MB_MASTER no podra
utilizar ese puerto. Solo se puede utilizar una instancia de ejecucion de MB_SLAVE con un
determinado puerto. Del mismo modo, si debe utilizarse un puerto para iniciar peticiones de
maestro Modbus, MB_SLAVE no podra utilizar ese puerto. Pueden utilizarse una o mas
instancias de ejecucion de MB_MASTER con ese puerto.

Si el programa ejecuta un esclavo Modbus, MB_SLAVE debe ejecutarse periddicamente
a una velocidad que permita responder sin demora a las peticiones entrantes de un
maestro Modbus.

Si el programa ejecuta un maestro Modbus y utiliza MB_MASTER para enviar una
peticion a un esclavo, MB_MASTER se debe seguir ejecutando periédicamente hasta
que se devuelva la respuesta del esclavo.
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Algoritmo PID
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STEP 7 ofrece las siguientes instrucciones PID para la CPU S7-1200:

® Lainstruccion PID_Compact se utiliza para controlar procesos técnicos con variables
continuas de entrada y salida.

® Lainstruccion PID_3Step se utiliza para controlar dispositivos accionados por motor,
como valvulas que requieren sefiales discretas para las acciones de apertura y cierre.

Ambas instrucciones PID (PID_3Step y PID_Compact) pueden calcular las acciones P, | y D
durante el arranque (si se han configurado para "optimizacion inicial"). También es posible
configurar la instruccién para la "optimizacion fina" con el fin de optimizar los parametros. No
es necesario especificar los parametros manualmente.

Nota

Ejecute la instruccion PID en intervalos regulares del tiempo de muestreo (preferentemente
en un OB ciclico).

Puesto que el lazo PID necesita cierto tiempo para responder a los cambios del valor de
control, no debe calcularse el valor de salida en cada ciclo. No ejecute la instrucciéon PID en
el OB de ciclo del programa principal (p. ej. OB 1).

El tiempo de muestreo del algoritmo PID representa el intervalo entre dos calculos del valor

de salida (valor de control). El valor de salida se calcula durante el autoajuste y se redondea
a un multiplo del tiempo de ciclo. Las demas funciones de la instruccion PID se ejecutan en

cada llamada.

El regulador PID (Proporcional/Integral/Derivativo) mide el intervalo de tiempo entre dos
llamadas y evalua el resultado para controlar el tiempo de muestreo. En cada cambio de
modo y en el primer arranque se genera un valor medio del tiempo de muestreo. Dicho valor
se utiliza como referencia para la funcién de vigilancia y para realizar calculos. La vigilancia
incluye el tiempo de medicion actual entre dos llamadas y el valor medio del tiempo de
muestreo definido del regulador.

El valor de salida del regulador PID esta formado por tres acciones:

® P (proporcional): cuando se calcula con la accion "P", el valor de salida es proporcional a
la diferencia entre la consigna y el valor de proceso (valor de entrada).

® | (integral): cuando se calcula con la accion "I", el valor de salida aumenta en proporcion
a la duracién de la diferencia entre la consigna y el valor de proceso (valor de entrada)
para corregir la diferencia al final.

® D (derivativo): cuando se calcula con la accion "D", el valor de salida aumenta como una
funcién de la tasa de incremento de cambio de la diferencia entre la consigna y el valor
de proceso (valor de entrada). El valor de salida se corrige a la consigna lo mas rapido
posible.
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8.1 Insertar la instruccion PID y un objeto tecnoldgico

El regulador PID utiliza la siguiente formula para calcular el valor de salida de la instruccion
PID_Compact.

y=Kp [(b-w-x)+ (W-x)+TD'—s(c-W-x)]

T, s a-T,-s+1

y Valor de salida X Valor de proceso
Consigna s Operador laplaciano

Kp Ganancia proporcional a Coeficiente de retardo derivativo
(accion P) (accién D)

T+ Tiempo de accion integral b Ponderacion de la accion proporcional
(accion 1) (accion P)

To Tiempo de accion derivativa c Ponderacion de accion derivativa
(accién D) (accion D)

El regulador PID utiliza la siguiente férmula para calcular el valor de salida de la instruccion

PID_3Step.

Ay =K, s [b-w-x+ wox)+ —2 - w-%]

P T, s a-T,-s+1

y Valor de salida X Valor de proceso
Consigna s Operador laplaciano

Kp Ganancia proporcional a Coeficiente de retardo derivativo
(accion P) (accion D)

T+ Tiempo de accion integral b Ponderacion de accion proporcional
(accion 1) (accion P)

To Tiempo de accion derivativa c Ponderacion de accién derivativa
(accién D) (accién D)

8.1 Insertar la instruccion PID y un objeto tecnolégico

STEP 7 ofrece dos instrucciones de control PID:

® |ainstruccion PID_Compact y su objeto tecnologico ofrecen un regulador PID universal
con optimizacion. El objeto tecnoldgico contiene todos los ajustes para el lazo de
regulacion.

® |ainstruccion PID_3Step y su objeto tecnoldgico ofrecen un regulador PID con ajustes
especificos para valvulas accionadas por motor. El objeto tecnoldgico contiene todos los
ajustes para el lazo de regulacion. El regulador PID_3Step dispone de dos salidas
booleanas adicionales.

Después de crear el objeto tecnoldgico, es necesario configurar los parametros. También
deben ajustarse los parametros de optimizacion ("optimizacion inicial" durante el arranque u
"optimizacion fina" manual) para poner el regulador PID en servicio.
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Tabla 8- 1

8.1 Insertar la instruccion PID y un objeto tecnoldogico

Insertar la instruccion PID y el objeto tecnolégico

Cuando se inserta una instruccion PID en el programa de
usuario, STEP 7 crea automaticamente un objeto
tecnolégico y un DB de instancia para dicha instruccion. El
DB de instancia contiene todos los parametros que se
utilizan para la instruccion PID. Cada instruccion PID debe
tener su propio DB de instancia univoco para funcionar
correctamente.

Después de insertar la instruccion PID y crear el objeto
tecnolégico y el DB de instancia, se configuran los
parametros del objeto tecnoldgico.

| Opciones de Mamada X

Blogue de datos

U Nombre FiD_Compact_1 T
B Nimero z|
Instancia
indradual () Manusl
(@) Automitico

El bloque de funcidn llamado guarda sus datos en un bloque
de datos de instancia propio.

| Aceptar || Cancelsr |

Tabla 8- 2

(Opcional) Crear un objeto tecnolégico desde el arbol del proyecto

También es posible crear objetos tecnolégicos para
el proyecto antes de insertar la instruccion PID. Si
se crea el objeto tecnolégico antes de insertar una

: = . ' Hombre -
instruccion PID en el programa de usuario, puede ‘B ¥ o
R . . . . . Grmers = -
seleccionarse dicho objeto tecnoldgico al insertar la instancin j‘_[f:-oms;mJ R
instruccion PID. i A
@) AutormEice

0 pciones de Nlamada

Blogue de datos

El blaque de funcibn lamado guarda duy datos en un blogue
de datos de instancia propio

Aceptal - || Cancelar

Para crear un objeto tecnolégico, haga doble clic
en el icono "Agregar objeto" del arbol del proyecto.

~ (i PLC_ 1 [CPU 124G DEDCRE]

Y configuracian de dispositivas
% Cnline y diagnéstico

v gl Bloques de programa
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8.2 Instruccion PID_Compact

Haga clic en el icono "Regulacién” y seleccione el Agregar objeto %
objeto tecnoldgico para el tipo de regulador PID Wambre
(PID_Compact o PID_3Step). Es posible crear un 0._Comipmet 1
nombre opcional para el objeto tecnoldgico. ——— ooyt | o | [ Eoame Vo]
H " " B = [ ] AD Control M =
Haga clic en "Aceptar" para crear el objeto " SRR i i = ER
tecnologico. & ro_comprr LA Aitomitica
Metine > FD_35eep vig ) Marual
Desenpeibn
El objeto vecnoligeco AD_Comgpact oirece un
i el e i e
45 e datos de iniganas de is
T% -nq!wonﬂnmu_qti':mna
Reguladsrs HD Al llamar I¢m:?uo¢hm_mp¢ﬂun¢u!m
fran shar también este bloque de datos
FID_Compact contene todes los sjustes de un laso de
regudaciin expechoo
¢:_und=al:ruem abjetn tecnoldgice, se abrind un
:mm:;nl que & myudadd a conhguras &l regulader
(318 K ke ot ncilin &
[ofl Agregary abeir Acepias | Cancelas
e —————————
8.2 Instruccion PID_Compact

Tabla 8- 3 Instruccién PID_Compact

KOP / FUP Descripcion
"BID_Compact PID_Compact ofrece un regulador PID con autoajuste para modo automatico y manual.
o PID_Compact es un regulador PIDT1 con anti-windup y ponderacién de las acciones P y
PID_CDmpactEF D.
—EN EN
Setpoint Jutput
Input Output_PER
Input_PER Output_PW
State
- Errar

1 STEP 7 crea automaticamente el objeto tecnoldgico y el DB instancia al insertar la instruccién. El DB instancia contiene
los parametros del objeto tecnoldgico.
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8.2 Instruccion PID_Compact

El regulador PID utiliza la siguiente formula para calcular el valor de salida de la instruccion

PID_Compact.
y =K [(b-w-x)+ (W-X)+TD.—S(C'W-X)]
P T, s a-T,-s+1
y Valor de salida X Valor de proceso
Consigna Operador laplaciano
Kp Ganancia proporcional a Coeficiente de retardo derivativo
(accién P) (accién D)
T+ Tiempo de accion integral b Ponderacion de accién proporcional
(accion 1) (accion P)
To Tiempo de accion derivativa c Ponderacion de accién derivativa
(accién D) (accion D)
Tabla 8-4  Tipos de datos para los parametros
Parametro y tipo Tipo de datos | Descripcion
Setpoint IN Real Consigna del regulador PID en modo automatico. Valor
predeterminado: 0.0
Input IN Real Valor de proceso. Valor predeterminado: 0.0
También debe ponerse sPid_Cmpt.b_Input_PER_On = FALSE.
Input_PER IN Word Valor de proceso analégico (opcional). Valor predeterminado: W#16#0
También debe ponerse sPid_Cmpt.b_Input_PER_On = TRUE.
ManualEnable IN Bool Activa o desactiva el modo de operacion manual. Valor
predeterminado: FALSE
e En el flanco del cambio de FALSE a TRUE, el regulador PID
conmuta a modo manual, State = 4 y sRet.i_Mode permanece
invariable.
e En el flanco del cambio de TRUE a FALSE, el regulador PID
conmuta al ultimo estado operativo activo y State = sRet.i_Mode.
ManualValue IN Real Valor de proceso para operaciéon manual. Valor predeterminado: 0.0
Reset IN Bool Reinicia el regulador. Valor predeterminado: FALSE
Si Reset = TRUE, rige lo siguiente:
o Estado operativo inactivo
e Valorde entrada=0
e Parte integral del valor de proceso =0
e Se resetean los valores intermedios del sistema (PIDParameter se
conserva)
Scaledlnput ouT Real Valor de proceso escalado. Valor predeterminado: 0.0
Output! ouT Real Valor de salida. Valor predeterminado: 0.0
Output_PER! ouT Word Valor de salida analdgico. Valor predeterminado: W#16#0
Output_ PWM! ouT Bool Valor de salida para la modulacién del ancho de impulso. Valor
predeterminado: FALSE

Easy Book
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8.2 Instruccion PID_Compact

Parametro y tipo Tipo de datos | Descripcion

SetpointLimit_H ouT Bool Limite superior de consigna. Valor predeterminado: FALSE
Si SetpointLimit_H = TRUE, se ha alcanzado el limite superior absoluto
de la consigna. Valor predeterminado: FALSE

SetpointLimit_L ouT Bool Limite inferior de consigna. Valor predeterminado: FALSE
Si SetpointLimit_L = TRUE, se ha alcanzado el limite inferior absoluto
de la consigna. Valor predeterminado: FALSE

InputWarning_H ouT Bool Si InputWarning_H = TRUE, el valor de proceso ha alcanzado o
excedido el limite superior de advertencia. Valor predeterminado:
FALSE

InputWarning_L ouT Bool Si InputWarning_L = TRUE, el valor de proceso ha alcanzado el limite
inferior de advertencia. Valor predeterminado: FALSE

State ouT Int Estado operativo actual del regulador PID. Valor predeterminado: 0
Utilice sRet.i_Mode para cambiar de estado.
e State = 0: Inactivo
e State = 1: Optimizacién inicial
e State = 2: Optimizacion fina manual
e State = 3: Modo automatico
e State = 4: Modo manual

Error ouT DWord Mensaje de error. Valor predeterminado: DW#16#0000 (sin errores)

1 Las salidas de los parametros Output, Output_PER y Output_PWM pueden utilizarse paralelamente.

b_Input_PER_On
1

CRP_IN Scale PV_ALRM InputWarning_H
Input_PER || | =
% — T , _ InputWarning_L
5 =
Input
L PIDT1
Anti Windup
Setpoint Au
Output
ManualEnable INV b_InvCtrl
' 1 CRP_OUT
| Output_PER
ManualValue 0 N %
. :
PWM
|| Output_PWM
Figura 8-1 Operacion del regulador PID_Compact
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8.3

Setpoint (w)

8.3 Instruccion PID_3STEP

| Ant Windup |
I | v K
I LIMIT | \ P
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. e |
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ScaledInput (x) DT1

"

Figura 8-2

g | N

Operacion del regulador PID_Compact como regulador PIDT1 con anti-windup

Instruccion PID_3STEP

Tabla 8- 5 Instruccién PID_3Step
KOP / FUP Descripcion
"BID_35tep_To" PID_3Step configura un regulador PID con capacidades de autoajuste que se ha
AR IE ™ optimizado para valvulas accionadas por motor y actuadores. Proporciona dos salidas
H booleanas.
—EN EMD PID_3Step es un regulador PIDT1 con antirreinicializador y ponderacion de las acciones
Setpaint Output_LP P y D
Input dutput_DM
Input_PER Jutput_PER
= Actuator_H State
= Actuator L Error
Feedback ErrarBits
Feedback_PER
—{Reset

1 STEP 7 crea automaticamente el objeto tecnologico y el DB instancia al insertar la instruccion. El DB instancia contiene
los parametros del objeto tecnolégico.

Easy Book

El regulador PID utiliza la siguiente formula para calcular el valor de salida de la instruccion
PID_3Step.
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8.3 Instruccion PID_3STEP

Ay=K-s-[(b-W-x)+ (W-X)+TD'—S(C'W-X)]
P T, s a-T,-s+1
y Valor de salida X Valor de proceso
w Consigna Operador laplaciano
Kp Ganancia proporcional a Coeficiente de retardo derivativo
(accion P) (accién D)
T+ Tiempo de accion integral b Ponderacion de accién proporcional
(accion 1) (accion P)
To Tiempo de accion derivativa c Ponderacion de accion derivativa
(accién D) (accion D)
Tabla8-6  Tipos de datos para los parametros
Parametro y tipo Tipo de datos | Descripcion
Setpoint IN Real Consigna del regulador PID en modo automatico. Valor
predeterminado: 0.0
Input IN Real Valor de proceso. Valor predeterminado: 0.0
También debe ponerse Config.InputPERON = FALSE.
Input_PER IN Word Valor de proceso analdgico (opcional). Valor predeterminado: W#16#0
También debe ponerse Config.InputPERON = TRUE.
ManualEnable IN Bool Activa o desactiva el modo de operacién manual. Valor
predeterminado: FALSE
e En el flanco del cambio de FALSE a TRUE, el regulador PID
conmuta a modo manual, State = 4 y Retain.Mode permanece
invariable.

e En el flanco del cambio de TRUE a FALSE, el regulador PID
conmuta al ultimo estado operativo activo y State = Retain.Mode.
ManualUP IN Bool En modo manual, cada flanco ascendente abre la valvula al 5% del
rango de posicionamiento total o durante el tiempo de posicionamiento
minimo del motor. ManualUP sdlo se evalua si se utiliza OutputPer y si
hay realimentacién de posicion. Valor predeterminado: FALSE
e SiOutput_PER es FALSE, la entrada manual activa Output_UP
durante el tiempo correspondiente a un movimiento del 5% del
dispositivo.

¢ Si Config.ActuatorEndStopOn es TRUE, Output_UP no se activa si
Actuator_H es TRUE.

ManualDN IN Bool En modo manual, cada flanco ascendente cierra la valvula al 5% del
rango de posicionamiento total o durante el tiempo de posicionamiento
minimo del motor. ManualDN sdélo se evalua si se utiliza OutputPer y si
hay respuesta de posicion. Valor predeterminado: FALSE
e SiOutput_PER es FALSE, la entrada manual activa Output_DN

durante el tiempo correspondiente a un movimiento del 5% del
dispositivo.
¢ Si Config.ActuatorEndStopOn es TRUE, Output_DN no se activa si
Actuator_L es TRUE.
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8.3 Instruccion PID_3STEP

Parametro y tipo Tipo de datos | Descripcion

ManualValue IN Real Valor de proceso para operaciéon manual. Valor predeterminado: 0.0

En modo manual el usuario especifica la posicién absoluta de la
valvula. ManualValue solo se evalia si se utiliza OutputPer, o si hay
respuesta de posicion. Valor predeterminado: 0.0

Feedback IN Real Realimentacion de posicion de la valvula. Valor predeterminado: 0.0
Para utilizar Feedback, ponga Config.FeedbackPerOn = FALSE.
Feedback_PER IN Word Realimentacion analdgica de la posicion de la valvula. Valor

predeterminado: W#16#0

Para utilizar Feedback_PER, ponga Config.FeedbackPerOn = TRUE.
Feedback_PER se escala mediante los parametros siguientes:

e Config.FeedbackScaling.LowerPointin
e Config.FeedbackScaling.UpperPointin
e Config.FeedbackScaling.LowerPointOut
e Config.FeedbackScaling.UpperPointOut

Actuator_H IN Bool Si Actuator_H = TRUE, la valvula esta en la posicion limite superior y
ya no se mueve en esa direccion. Valor predeterminado: FALSE

Actuator_L IN Bool Si Actuator_L = TRUE, la valvula esta en la posicion limite inferior y ya
no se mueve en esa direccion. Valor predeterminado: FALSE

Reset IN Bool Reinicia el regulador PID. Valor predeterminado: FALSE
Si Reset = TRUE:

e Modo de operacién "Inactivo"

e Valor de entrada =0

e Se reinician los valores intermedios del regulador. (Los parametros
PID se conservan.)

ScaledInput ouT Real Valor de proceso escalado

ScaledFeedback ouT Real Posicion de valvula escalada

Output_PER ouT Word Valor de salida analégico. Si Config.OutputPerOn = TRUE, se evalla
Output_PER.

Output_UP ouT Bool Valor de salida digital para abrir la valvula. Valor predeterminado:
FALSE
Si Config.OutputPerOn = FALSE, se evalla el parametro Output_UP.

Output_DN ouT Bool Valor de salida digital para cerrar la valvula. Valor predeterminado:
FALSE

Si Config.OutputPerOn = FALSE, se evalua el parametro Output_DN.

SetpointLimitH ouT Bool Limite superior de consigna. Valor predeterminado: FALSE

Si SetpointLimitH = TRUE, se ha alcanzado el limite superior absoluto
de la consigna. En la CPU, la consigna esta limitada por el limite
superior absoluto configurado del valor real.

SetpointLimitL ouT Bool Limite inferior de consigna. Valor predeterminado: FALSE

Si SetpointLimitL = TRUE, se ha alcanzado el limite inferior absoluto de
la consigna. En la CPU la consigna esta limitada por el limite inferior
absoluto configurado del valor real.

InputWarningH ouT Bool Si InputWarningH = TRUE, el valor de entrada ha alcanzado o
excedido el limite superior de advertencia. Valor predeterminado:
FALSE
Easy Book
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8.3 Instruccion PID_3STEP

Parametro y tipo

Tipo de datos

Descripcion

InputWarningL

ouT

Bool

Si InputWarningL = TRUE, el valor de entrada ha alcanzado o excedido
el limite inferior de advertencia. Valor predeterminado: FALSE

State

ouT

Int

Estado operativo actual del regulador PID. Valor predeterminado: 0

Utilice Retain.Mode para cambiar de estado operativo:

State = 0: Inactivo

State = 1: Optimizacion inicial

State = 2: Optimizacion fina manual

State = 3: Modo automatico

State = 4: Modo manual
State = 5: Modo de seguridad
State = 6: Medicion del valor de salida

State = 7: Seguimiento del modo de seguridad con disparador
activo

State = 8: Seguimiento del modo inactivo con disparador activo

Error

ouT

Bool

Si Error = TRUE, hay como minimo un mensaje de error pendiente.
Valor predeterminado: FALSE

ErrorBits

ouT

DWord

Mensaje de error. Valor predeterminado: DW#16#0000 (sin errores)

Setpoint (w)

n—j

—O—{l__ —> (A H I

DT1 i D Ko

Ay

1/Ti

oL~

T

Fac/Tt Anti Windup

|

Figura 8-3  Operacion del regulador PID_3Step como regulador PIDT1 con antirreinicializador
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8.3 Instruccion PID_3STEP

PV_ALRM InputWarning_H
= InputWarning_L
InputPerOn
| Anti Windup
Scale |
Input_PER CREAIN '
% [ | % A Fac Int
0 —»(O—
Input PIDT e
Anti Windup
Limit 20
Setpoint — mt 0
jE OutputPerOn — A — — — =X
1
0,0
Roc_Lim|
Limit
ManualEnable
|
CRP_OUT|
ManualValue = _| Output_PER
1/FAC 1 %
J 0
ManualEnable
Manual_UP I
1 *(—PulseOut Output_UP
Adead_B ThrStp o ' Output_DN
A Manual_DN ﬁ T |
Wz jﬁ[ ! 'fy_ I 1.0 |
0 | 0,0 |
0 | 1,0
e T 00
% 0
Figura 8-4  Operacion del regulador PID_3Step sin realimentacién de posicion
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8.3 Instruccion PID_3STEP

PV_ALRM InputWarning_H
= InputWarning_L
InputPerOn
| Anti Windup
CRP_IN Scal
Input_PER = 8 I
% [ 2
0 Int _L_ir_nit -
Input PIDT1 | i L / ;O— »
Anti Windup === A J AV
Setpoint _L'm't
FeedbackPerOn
[
Scal [
Feedback PER _[CRP-INJ | Scale
“ = =
0
Feedback
ManualEnable
[
OutputPerOn CRP_OUT
Py ManualValue ! = Output_PER
| 4 %
00 14 0
[
[
[
FO g0
1 ManualEnable
[
Manual_UP | Output_UP
PulseOut
Adead_B Thrstp R
Manual DN © ! it Output_DN
l"l' 1 oi
0
Figura 8-5  Operacion del regulador PID_3Step con realimentacion de posicion habilitada
Si hay varios errores presentes, los valores de los codigos de error se muestran mediante
adicion binaria. La indicacion del cédigo de error 0003, por ejemplo, indica que también
estan pendientes los errores 0001 y 0002.
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8.3 Instruccion PID_3STEP

Tabla 8-7 Parametros ErrorBit

ErrorBit (DW#16#...) Descripcion
0000 Sin errores
0001 El parametro Input se encuentra fuera de los limites del valor de proceso.

e Input > Config.InputUpperLimit o

¢ Input < Config.InputLowerLimit

0002 Valor no valido del parametro "Input_PER". Compruebe si hay un error en la entrada
analdgica.

0004 Optimizacion fina: no ha sido posible mantener la oscilacion del valor de proceso
(entrada).

0008 Optimizacion inicial: el valor de proceso (entrada) estd demasiado proximo a la consigna.
Inicie la optimizacién fina.

0010 La consigna no puede cambiarse durante la optimizacion inicial en el punto de operacion.

0020 La optimizacion inicial estd en modo automatico, lo que no esta permitido durante la
optimizacion fina.

0040 Optimizacion inicial: la consigna esta demasiado proxima a los limites del valor de salida.

0080 Optimizacion inicial: configuracion incorrecta de los limites del valor de salida.

0100 Un error durante la optimizacion fina: ha provocado parametros no validos.

0200 Valor no valido del parametro Input:

e Valor fuera del rango numérico (menor que -1e'2 o mayor que 1e'2?)

e Valor con formato de ndmero no valido

0400 Valor no valido del parametro Output:
e Valor fuera del rango numérico (menor que -1e'2 o mayor que 1e'2)

e Valor con formato de nimero no valido

800 Error de tiempo de muestreo: La instruccion PID_3STEP se llama en un OB de ciclo de
programa (como el OB 1) o los ajustes se cambian para el OB de alarma ciclica.

1000 Valor no valido del parametro Setpoint:
e Valor fuera del rango numérico (menor que -1e'2 o mayor que 1e'2)

e Valor con formato de nimero no valido
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8.4 Configurar el requilador PID

8.4

Configurar el regulador PID

Los parametros del objeto tecnologico determinan el funcionamiento del regulador r
PID. Utilice el icono para abrir el editor de configuracion.

Tipo de regulaciin

Genaral =1 % . Irersidn sentida de regulacion

[ Actrvar Glomo reodo de operacibn tras rearrangue de la CFU

Parimetros de entradatsalida

Serpoint

™0 - k]
mpur Dutput
Input_PER (analbgea) | = L Cutpet_FER [annlbgica) | =

= I

Figura 8-6  Editor de configuracién para PID_Compact (ajustes basicos)

Tabla 8-8  Ajustes de configuracion de muestreo para la instruccién PID_Compact

Configuracion Descripcion
Basic Tipo de regulador Selecciona las unidades de ingenieria.
Invertir la l6gica de Permite seleccionar un lazo PID de accion inversa.
control e Sino esta seleccionado, el lazo PID esta en modo de accion directa y la salida
del lazo PID se incrementa si el valor de entrada < la consigna.
e Si esta seleccionado, la salida del lazo PID se incrementa si el valor de entrada
> la consigna.
Habilitar el ultimo Reinicia el lazo PID después de resetearlo o si se ha excedido un limite de entrada
estado después de y se ha vuelto al rango valido.
reiniciar la CPU
Entrada Selecciona el pardmetro Input o Input_PER (analdgico) para el valor de proceso.
Input_PER puede proceder directamente de un médulo de entrada analégico.
Salida Selecciona el pardmetro Output o Output_PER (analdgico) para el valor de salida.
Output_PER puede ir directamente a un modulo de salida analdgico.

Valor de Escala tanto el rango como los limites del valor de proceso. Si el valor de proceso rebasa por defecto el
proceso limite inferior o por exceso el limite superior, el lazo PID pasa al estado inactivo y pone el valor de salida a
0.
Para utilizar Input_PERhay que escalar el valor de proceso analdgico (valor de entrada).
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8.4 Configurar el requilador PID

Tipe de regulaciin
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Figura 8-7  Editor de configuracion para PID_3Step (ajustes basicos)

Tabla 8-9  Ajustes de configuracion de muestreo para la instruccién PID_3Step

Configuracion Descripcion

Basic Tipo de regulador Selecciona las unidades de ingenieria.
Invertir la lI6gica de Permite seleccionar un lazo PID de accion inversa.
control

e Sino esta seleccionado, el lazo PID esta en modo de accion directa y la salida
del lazo PID se incrementa si el valor de entrada < la consigna.

e Si esta seleccionado, la salida del lazo PID se incrementa si el valor de entrada
> la consigna.

Habilitar el ultimo Reinicia el lazo PID después de resetearlo o si se ha excedido un limite de entrada
estado después de y se ha vuelto al rango valido.
reiniciar la CPU

Entrada Selecciona el parametro Input o Input_PER (analdgico) para el valor de proceso.
Input_PER puede proceder directamente de un moédulo de entrada analdgico.

Salida Selecciona si deben utilizarse las salidas digitales (Output_UP y Output_DN) o la
salida analdgica (Output_PER) para el valor de salida.

Realimentacién Selecciona el tipo de estado de dispositivo devuelto al lazo PID:
e Sin realimentacion (predeterminado)

e Realimentacion

e Feedback PER

Valor de Escala tanto el rango como los limites del valor de proceso. Si el valor de proceso rebasa por defecto el
proceso limite inferior o por exceso el limite superior, el lazo PID pasa al estado inactivo y pone el valor de salida a
0.
Para utilizar Input_PERhay que escalar el valor de proceso analdgico (valor de entrada).
Actuador Tiempo de Establece el tiempo entre la abertura y el cierre de la valvula. (Encontrara este valor en
transicion del la hoja de datos o en la placa frontal de la valvula.)
motor
Tiempo de Establece el tiempo de movimiento minimo de la vélvula. (Encontrara este valor en la

actividad minimo | hoja de datos o en la placa frontal de la valvula.)

Tiempo de reposo | Establece el tiempo de pausa minimo de la valvula. (Encontrara este valor en la hoja
minimo de datos o en la placa frontal de la valvula.)
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8.5 Puesta en servicio del regulador PID

Configuracion Descripcion

(off) y 100% (on).

Comportamiento Define el comportamiento de la valvula cuando se detecta un error o cuando se resetea
de error el lazo PID. Si se elige utilizar una posicion de sustitucion, introduzca la "posicion de
seguridad". Para una realimentacion o salida analégica, seleccione un valor entre el
limite superior o inferior de la salida. Para salidas digitales, puede elegir sélo entre 0%

parada".

automatico.

Esc_alar 3 e '"Limite superior de parada" y "Limite inferior de parada” definen la posicion positiva
realllrr.1'en1taC|on de maxima (completamente abierta) y la posicién negativa maxima (completamente
posicion

cerrada). El "Limite superior de parada" debe ser mayor que el "Limite inferior de

e "Limite superior del valor de proceso" y "Limite inferior del valor de proceso" definen
las posiciones superior e inferior de la valvula durante el ajuste y el modo

e "FeedbackPER" ("Low" y "High") define la realimentacién analdgica de la posicién
de la valvula. "FeedbackPER High" debe ser mayor que "FeedbackPER Low".

1 "Escalar realimentacion de posicion" solo es editable si se ha activado "Realimentacion” en los ajustes "basicos".

8.5 Puesta en servicio del regulador PID

Utilice el editor de puesta en servicio para configurar el regulador PID de modo que i
se autoajuste al arrancar y durante el funcionamiento. Para abrir el editor de puesta
en servicio, haga clic en el icono de la instruccién o del arbol del proyecto. h

Tabla 8- 10  Ejemplo de pantalla de ajuste (PID_3Step)
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Soelrdrredtech fu]
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e Medicion: para visualizar la consigna, el valor de
proceso (valor de entrada) y el valor de salida en una
curva de tiempo real, introduzca el tiempo de
muestreo y haga clic en el botén "Iniciar".

e Modo de optimizacion: para optimizar el lazo PID,
seleccione "Optimizacion inicial" u "Optimizacion fina"
(manual) y haga clic en el botdn "Iniciar". El regulador
PID pasa por diferentes fases para calcular la
respuesta del sistema y los tiempos de actualizacion.
Los parametros de optimizacion adecuados se
calculan a partir de estos valores.

Una vez finalizado el proceso de optimizacion, los
parametros nuevos se guardan haciendo clic en el
botén "Cargar parametros PID" de la seccion

"Parametros PID" del editor de puesta en servicio.

i actwator H [
A v parron g T Si se produce un error durante la optimizacion, el valor
. de salida del PID pasa a 0. En este caso, el modo PID se
L pone a "Inactivo". El estado indica el error.
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9.1

Easy Book

El servidor web ofrece a la pagina web acceso a datos de la CPU y datos de proceso de la
CPU. Se incluye un conjunto de paginas web estandar en el firmware de la CPU. Con estas
paginas web, se puede acceder a la CPU con el navegador web del PC. Las paginas web
estandar permiten llevar a cabo diversas funciones, a saber:

® Se puede cambiar el modo de operacion (STOP y RUN) de la CPU.

® Se puede controlar y modificar el estado de las variables PLC.

® Se puede visualizar y cargar cualquier registro que recopile la CPU.

® Se puede ver el bufer de diagnostico de la CPU.

El servidor web también permite crear paginas web definidas por el usuario que pueden
acceder a los datos de la CPU. Estas paginas se pueden desarrollar con el software para
crear contenido HTML que se desee usar. Se pueden introducir comandos "AWP"
(Automation Web Programming) predefinidos en el cédigo HTML para acceder a los datos

de la CPU.

Se puede usar cualquier navegador web que soporte HTTP version 1.1.

Paginas web estandar faciles de usar

Resulta muy facil utilizar paginas web estandar. Sélo hay que habilitar el servidor web al

configurar la CPU.
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La pagina de arranque muestra una
representacién de la CPU con la que se ha
realizado la conexion e indica la informacion
general sobre la CPU.

Si el usuario se registra como administrador,
puede modificar el modo de operacion de la
CPU (STOP y RUN) o encender los LED.

La pagina de estado de las variables permite
controlar o modificar cualquier dato de
memoria 0 E/S en la CPU. Se puede
introducir una direccion directa (como 10.0),
un nombre de variable PLC o una variable de
un bloque de programa determinado. Los
valores de datos se actualizan
automaticamente hasta que se deshabilita la
opcion de actualizacion automatica.
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9.2 Limitaciones que pueden afectar al uso del servidor web

9.2

162

La pagina Bufer de diagndstico muestra el

o— bufer de diagnostico. Es posible seleccionar

L) Lot el intervalo de entradas de diagnéstico que
deben mostrarse.

Las entradas de diagnostico muestran los
. eventos que han tenido lugar, asi como la
i st hora y la fecha de la CPU en que se ha
producido cada evento. Seleccione un evento
para visualizar informacién detallada de dicho
evento.

La pagina de registros de datos permite
visualizar o cargar un determinado numero de
entradas de registro. El servidor web carga
registros en el PC en formato de archivo de
valores separados por comas (.csv).
Encontrara mas informacion en el apartado
sobre registros de datos (Pagina 99).

Otras paginas web estandar muestran informacion sobre la CPU (como el numero de serie,
la version y la referencia), los parametros de comunicacién (como las direcciones de red, las
propiedades fisicas de las interfaces de comunicacion y las estadisticas de comunicacion) y
sobre los modulos del rack local.

Limitaciones que pueden afectar al uso del servidor web

Los factores de Tl siguientes pueden afectar al uso del servidor web:

Normalmente, hay que usar la direccion IP de la CPU para acceder a las paginas web
estandar o a las paginas web definidas por el usuario. Si el navegador web no permite la
conexion directa a una direccion IP, consulte al administrador de TI. Si las politicas
locales soportan DNS, el usuario se puede conectar a la direccién IP a través de una
entrada DNS de dicha direccion.

Los cortafuegos, la configuracion del proxy y otras restricciones especificas del sitio
también pueden restringir el acceso a la CPU. Consulte al administrador de Tl para
resolver estos problemas.

Las paginas web estandar emplean JavaScripts y cookies. Si el navegador web tiene
deshabilitadas las cookies o JavaScripts, hay que proceder a su habilitacion. Si no se
pueden habilitar, algunas de las funciones se veran restringidas. El uso de JavaScripts y
cookies en la paginas web definidas por el usuario es opcional. En caso de usarlas, es
necesario habilitarlas en el servidor web.

El servidor web soporta la capa de sockets seguros (SSL). Se puede acceder a las
paginas web estandar y a las paginas web definidas por el usuario con una URL
http://ww.xx.yy.zz o https://lww.xx.yy.zz, donde "ww.xx.yy.zz" representa la direccién IP
de la CPU.
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9.2 Limitaciones que pueden afectar al uso del servidor web

e Siemens ofrece un certificado de seguridad para el acceso seguro al servidor web. En la
pagina web estandar de introduccion, se puede cargar e importar el certificado en las
opciones de Internet del navegador web. Si se elige no importar el certificado, aparece
una solicitud de verificacion de seguridad cada vez que se accede al servidor web

https://.

9.2.1 Limitaciones al deshabilitar JavaScript

La deshabilitacién de JavaScript restringe algunas funciones

Las paginas web estandar se implementan mediante HTML, JavaScript y cookies. A no ser
que el sitio restrinja el uso de JavaScript y cookies, hay que habilitarlos para que las paginas
funcionen de manera adecuada. Si no se puede habilitar JavaScript para el navegador web,
las funciones controladas por JavaScript no pueden ejecutarse.

Tabla 9- 1 Paginas web afectadas al deshabilitar JavaScript

Pagina web estandar

Efecto

General

Las fechas de las paginas no se actualizan de forma dindmica.
Hay que actualizar la pagina manualmente con el icono de
actualizacion para ver los datos mas recientes.

No se puede iniciar sesion como administrador.

Informacion del moédulo

No se pueden filtrar los datos.
No se pueden clasificar los campos.

Diagndstico

Visualizacion de los detalles de eventos: Sin JavaScript, hay que
hacer clic en el hipervinculo del campo de evento de una entrada
del bufer de diagndstico para ver los datos del evento en la
seccion inferior.

Cambio del intervalo de las entradas del bufer de diagnostico que
se van a visualizar: Sin JavaScript, hay que usar la lista
desplegable situada en la parte superior para seleccionar el
intervalo de las entradas del bufer de diagnéstico que se desea
visualizar, pero hay que hacer clic en el enlace "Ir" para
actualizar la pagina del bufer de diagndstico con el intervalo
seleccionado en la lista desplegable.

Variable

Tras introducir cada variable, hay que destacar manualmente la
fila de nueva variable para introducir la variable nueva.

La seleccion de un formato de visualizacion no modifica
automaticamente la visualizacion de los valores de los datos al
formato seleccionado. Hay que hacer clic en el boton "Valor de
observacion" para actualizar la pantalla y aplicar el nuevo
formato.
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9.3 Pdginas web definidas por el usuario féciles de crear

Pagina web estandar Efecto
Registros « No se puede hacer clic en un nombre de archivo del area de

entradas recientes para abrir o guardar un archivo de registro. No
obstante, el icono de carga se puede realizar para realizar las
mismas funciones.

e La pagina de registros no se actualiza.

e Los botones "+"y "-" para aumentar y reducir el nUmero de
entradas no funcionan.

e Conviene tener en cuenta que se puede salir y volver a entrar en
la pagina de registros para obtener las 25 entradas mas
recientes.

9.2.2 Funciones restringidas cuando se no se permiten cookies

Si el navegador web no permite cookies, el usuario no puede iniciar sesiébn como
administrador.

9.3 Paginas web definidas por el usuario faciles de crear

9.3.1 Paginas web definidas por el usuario personalizadas faciles de crear

El servidor web de S7-1200 también ofrece medios para crear paginas HTML especificas
para la aplicacion que incorporan datos del PLC. El editor de HTML deseado puede
utilizarse para crear estas paginas y, a continuacion, cargarlas en la CPU en la que estaran
accesibles desde las paginas web estandar.

STEPT

Frontpage
i e ===
2 KA — =

O) Archivos HTML con comandos AWP incrustados
Este proceso incluye varias tareas:
® Cree las paginas HTML con un editor de HTML como Microsoft Frontpage.

® incluya comandos AWP en comentarios HTML con cédigo HTML: Los comandos AWP
son un conjunto fijo de comandos para acceder a la informacion de la CPU.
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9.3 P4ginas web definidas por el usuario féciles de crear

® Configure STEP 7 para leer y procesar las paginas HTML.

® Genere bloques de programa desde las paginas HTML.

® Programe STEP 7 para controlar el uso de las paginas HTML.
® Compile y cargue los bloques de programa en la CPU.

® Acceda a las paginas web definidas por el usuario desde el PC.

El paquete de software deseado puede utilizarse para crear paginas HTML con el fin de
usarlas con el servidor web. Hay que asegurarse de que el cédigo HTML cumpla los
estandares HTML de W3C (World Wide Web Consortium). STEP 7 no realiza verificacion
alguna de la sintaxis HTML.

Se puede usar un paquete de software que permita disefiar en WYSIWYG o en modo de
esquema de trazado, pero tiene que ser posible editar el codigo HTML en HTML puro. La
mayor parte de las herramientas de disefio web ofrece este tipo de edicion; si no es asi,
siempre se puede usar un simple editor de textos para editar el codigo HTML. Incluya la
linea siguiente en su pagina HTML para configurar la fuente para la pagina a UTF-8:
<meta http-equiv="Content-Type" content="text/html; charset=utf-8">

Asegurese también de guardar el archivo desde el editor con codificacién de caracteres
UTF-8:

Utilice STEP 7 para compilar todo en las paginas HTML en bloques de datos de STEP 7.
Estos bloques de datos constan de un bloque de datos de control que controla la
visualizacion de las paginas web, asi como de uno o varios bloques de datos de fragmentos
que contienen las paginas web compiladas. Hay que tener en cuenta que los conjuntos
extendidos de paginas HTML, en especial los que contienen una gran cantidad de
imagenes, requieren mucho espacio de memoria de carga para los DB de fragmentos. Si la
memoria de carga interna de la CPU no es suficiente para las paginas web definidas por el
usuario, se puede utilizar una Memory Card para ofrecer memoria de carga externa.

Para programar el codigo HTML con el objetivo de usar datos del S7-1200, hay que incluir
comandos AWP como comentarios HTML. Al acabar, guarde las paginas HTML en el PC y
anote la ruta de carpetas en la que se han guardado.

Actualizar paginas web definidas por el usuario

Las paginas web definidas por el usuario no se actualizan automaticamente. Es decisién del
usuario si desea programar o no el HTML para actualizar la pagina. En paginas que
muestran datos del PLC resulta muy util actualizar los datos periédicamente. En paginas
HTML que sirven para introducir datos, la actualizacién puede interferir con los datos que
introduce el usuario. Si desea que la pagina entera se actualice automaticamente, es
posible agregar esta linea al encabezado HTML, siendo "10" el numero de segundos entre

actualizaciones:
<meta http-equiv="Refresh" content="10">

También se puede utilizar JavaScripts u otras técnicas HTML para controlar la actualizacion
de la pagina o de los datos. Para tal fin, consulte la documentacién acerca de HTML y
JavaScript.
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9.3 Pdginas web definidas por el usuario féciles de crear

9.3.2

Limitaciones especificas de las paginas web definidas por el usuario

Las limitaciones para paginas web estandar también se aplican a las paginas web definidas
por el usuario. Ademas, las paginas web definidas por el usuario presentan algunas
caracteristicas especificas.

Espacio de memoria de carga

166

Las paginas web definidas por el usuario se convierten en bloques de datos al hacer clic en
"Generar bloques". Esta accién requiere mucho espacio en la memoria de carga. Si se ha
instalado una Memory Card, se puede contar con la capacidad de dicha Memory Card como
espacio de memoria de carga externa para las paginas web definidas por el usuario.

Si no se ha instalado ninguna Memory Card, estos bloques emplean el espacio de la
memoria de carga interna, que esta limitado segun el modelo de CPU.

Es posible comprobar la cantidad de memoria de carga empleada y la cantidad disponible
en las herramientas online y de diagndstico de STEP 7. También se pueden consultar las
propiedades de los bloques individuales que genera STEP 7 desde las paginas web
definidas por el usuario y comprobar el consumo de memoria de carga.

Nota

Si hay que reducir el espacio necesario para las paginas web definidas por el usuario, se
debera reducir el uso de imagenes, si procede.
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9.3 P4ginas web definidas por el usuario féciles de crear

9.3.3 Configuracién de una pagina web definida por el usuario

Para configurar paginas web definidas por el usuario, hay que editar las propiedades del
servidor web de la CPU.

g, Propiedades |"_l_’|rL!ilIl1'IdI'H'il'l i]l % Diagnistico

General
General

Interfaz PROFINET
D4/Dci0

A2 [ Permitir servidor web en el madulo

Servidor weh

Contadores répidos (HSC) || Permitiv &l aceeso sblo via HTTFS
Generadores de impulsos (FT.

- v T w w w

Arrangue ., .. -
Achualizacion automatica

Relaj
Froteccitn
Marcas de sistema y de ciclo [ Activare
Tiempo de ciclo

Carga por comunicacion

Sinoptico de direcoiones [0
Paginas web definidas por el usuario

Recursos de conesion
Servidor web

-

Directono HTML: | C0dind_TurbinesiHTR
Pégine de inicio HTML: | Wind_turbine htrl
Mombre de aplicacion: | Rermote Wind Turbine Monitor

Estado: | DB generado

Generar blogues Borra bloques
Avanzado
Archrvos con contenido dinam... | htm;. homl s
Mumero de DB web: | 333 =
Mimers de inicio de DE defra.. | 334 _i]

Tras habilitar las funciones del servidor web, introduzca la informacion siguiente:

e Nombre y ubicacion actual de la pagina HTML de inicio predeterminada para generar los
DBs para las paginas web definidas por el usuario.

e Nombre de la aplicacion (opcional). El nombre de la aplicacién se emplea para agrupar o
categorizar con mas detalle las paginas web. Cuando el nombre de la aplicacién existe,
la URL aparece con el formato siguiente:

http://ww.xx.yy.zz/awp/<nombre aplicacion>/<nombre pagina>.html.

® Extensiones de nombres de archivos que se analizaran para detectar comandos AWP
De forma predeterminada, STEP 7 analiza archivos con extensiones .htm, .html o .js. Si
dispone de otras extensiones de archivos, anadalas.

o Numeros de identificaciéon para el numero del DB de control y el DB de fragmentos
inicial.

Tras configurar el servidor web, haga clic en el botén "Generar bloques" para generar los

DBs de las paginas HTML. Tras generar los DBs, las paginas web forman parte del

programa de usuario. El bloque de datos de control para el funcionamiento de las paginas
web y los DB de fragmentos contienen todas las paginas HTML.
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9.34 Uso de la instruccion WWW

La instruccion WWW permite acceder a las paginas web definidas por el usuario desde las
paginas web estandar. El programa de usuario solo tiene que ejecutar la instruccion WWW
una vez, como en un OB de arranque. Sin embargo, también se puede hacer que las
paginas web definidas por el usuario soélo estén disponibles en determinadas circunstancias.
En ese caso, el programa de usuario puede llamar la instruccion WWW segun los requisitos
de la aplicacion.

Tabla 9- 2 Instruccion WWW

KOP / FUP Descripcion
Identifica el DB de control que se va a utilizar en las paginas web definidas por el
Wi/ usuario.
—a END El bloque de datos de control es el parametro de salida de la instruccion WWW y
CTRL_DBE FET_ WAL e - . .
especifica el contenido de las paginas, segun se representan en los bloques de
datos de fragmentos, asi como la informacion de estado y control.

El programa de usuario suele emplear el DB de control directamente tal y como se cre6 en
el proceso de generacion de bloques, sin ninguna manipulacion adicional. No obstante, el
programa de usuario puede establecer comandos globales en el DB de control para
desactivar el servidor web o para volver a activarlo posteriormente. Asimismo, para las
paginas definidas por el usuario creadas como DBs de fragmentos manuales, el programa
de usuario debe controlar el comportamiento de dichas paginas mediante una tabla de
peticion en el DB de control.
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La CPU ofrece funciones de control de movimiento para el uso de motores paso a paso y
servomotores con interfaz por impulsos. Las funciones de control de movimiento controlan y
monitorizan los accionamientos.

® E| objeto tecnologico "Eje" configura los datos mecanicos del accionamiento, asi como su
interfaz, sus parametros dinamicos y otras propiedades.

® | as salidas de direccion e impulso de la CPU deben configurarse para controlar el
accionamiento.

® E| programa de usuario utiliza las instrucciones de Motion Control para controlar el eje e
iniciar las tareas de desplazamiento.

® |ainterfaz de PROFINET se utiliza para establecer la conexién online entre la CPU y la
programadora. Ademas de las funciones online de la CPU, hay funciones de puesta en
marcha y diagndstico adicionales para el control de movimiento.

@®  PROFINET

@  Salidas de direccion e impulso

SIEMENS

(®  Etapa de potencia para motor paso a paso
@  Etapa de potencia para servomotor

Las variantes DC/DC/DC de la CPU S7-1200 cuentan con
salidas incorporadas para ejercer un control directo de los
accionamientos. Las variantes de relé de la CPU necesitan
una Signal Board con salidas DC para el control de los
accionamientos.

Una Signal Board (SB) amplia las E/S incorporadas para incluir algunas E/S adicionales.
Puede emplearse una SB con dos salidas digitales como generadores de impulsos y sentido
para controlar un motor. Puede emplearse una SB con cuatro salidas digitales como
generadores de impulso y sentido para controlar dos motores. No se pueden usar salidas de
relé integradas como generadores de impulsos para controlar motores.

Nota

Los trenes de impulsos no pueden ser utilizados por otras instrucciones del programa de
usuario

Si las salidas de la CPU o Signal Board se configuran como generadores de impulsos (para
su utilizacién con PWM o instrucciones basicas de Motion Control), las direcciones de salida
correspondientes (de Q0.0 a Q0.3, de Q4.0 a Q4.3) se eliminan de la memoria Q y no
pueden utilizarse para ningun otro fin en el programa de usuario. Si el programa de usuario
escribe un valor en una salida utilizada como generador de impulsos, la CPU no escribira
ese valor en la salida fisica.
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Tabla 10- 1 Numero maximo de unidades controlables

Tipo de CPU Ninguna SB instalada | Con una SB Con una SB
(2 salidas DC) (4 salidas DC)

CPU 1211C DC/DC/DC 2 2 2
AC/DClrelé 0 1 2
DC/DCl/relé 0 1 2

CPU 1212C DC/DC/DC 2 2 2
AC/DClrelé 0 1 2
DC/DCl/relé 0 1 2

CPU 1214C DC/DC/DC 2 2 2
AC/DClrelé 0 1 2
DC/DCl/relé 0 1 2

Tabla 10- 2 Frecuencias limite de salidas de impulsos

Salida de impulsos Frecuencia

Integrada 2Hz<f<100 KHz

SB estandar 2Hz<f<20KHz

SBs de alta velocidad (200 KHz) Instrucciones MC V2: 2 Hz < f £ 200 KHz
Instrucciones MC V1: 2 Hz < f < 100 KHz

1 Las instrucciones MC V1 soportan una frecuencia maxima de 100 KHz.

ATENCION

La frecuencia de impulsos maxima de los generadores de salida de impulsos es de 100
KHz para las salidas digitales de la CPU, 20 KHz para las salidas digitales de la SB
estandar y 200 KHz para las salidas digitales de las SBs de alta velocidad (o 100 KHz para
instrucciones MC V1). Sin embargo, STEP 7 no alerta cuando se configura un eje que, a
una velocidad o frecuencia maximas, excede esta limitacion de hardware. Ello podria
ocasionar problemas en la aplicacién. Por tanto, asegurese de que no se exceda la
frecuencia de impulsos maxima del hardware.
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1. Configure un generador de impulsos: Seleccione las propiedades "Generadores de
impulsos (PTO/PWM)" de una CPU (en la configuracién de dispositivos) y habilite un
generador de impulsos. Para cada CPU S7-1200 existen dos generadores de impulsos.
En esta misma area de configuracién, en "Opciones de impulsos", seleccione que el
generador de impulsos se use como: "PTO".

2. Agregue un objeto tecnologico:

— En el arbol de proyectos, expanda el nodo "Objetos tecnoldgicos" y seleccione
"Agregar objeto".

— Seleccione el icono "Eje" (cambie el nombre si fuera necesario) y haga clic en
"Aceptar" para abrir el editor de configuracion para el objeto de eje.

— Visualice las propiedades de seleccion de PTO para el control del eje en la seccion de
parametros basicos y elija el PTO configurado. Tenga en cuenta las dos salidas Q
asignadas para los impulsos y el sentido.

— Configure el resto de los parametros basicos y avanzados.
3. Programe la aplicacion: Introduzca la instruccion MC_Power en un bloque logico.

— Para la entrada de eje, seleccione el objeto tecnolégico Eje que ha creado y
configurado.

— Si se establece la entrada Enable a TRUE, pueden utilizarse las demas instrucciones
de movimiento.

— Si se establece la entrada Enable a FALSE, se cancelan las demas instrucciones de
movimiento.

Nota

Incluya sélo una instrucciéon MC_Power por eje.

4. Inserte las demas instrucciones de movimiento para obtener el desplazamiento
necesario.

Nota

La CPU calcula las tareas de movimiento en "fragmentos” o segmentos de 10 ms. Una vez
se ha ejecutado un fragmento, el proximo ya esta esperando en la cola para ser ejecutado.
Si se interrumpe la tarea de movimiento de un eje (ejecutando otra tarea de movimiento
para dicho eje), la nueva tarea de movimiento no puede ejecutarse durante un maximo de
20 ms (el resto de la fraccion actual mas la fraccion en cola).
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10.1 Configuracion del eje

10.1 Configuracién del eje

STEP 7 ofrece las herramientas de configuracion, puesta en servicio y diagnostico del
objeto tecnolégico "Eje".

Om | ol | 64

@  Accionamiento ®  Puesta en servicio
® Objeto tecnologico ® Diagnostico
@ Configuracion

Nota

El PTO necesita la funcionalidad interna de un contador rapido (HSC). Esto significa que el
contador rapido correspondiente no puede utilizar en ningun otro lugar.

La asignacion entre PTO y HSC es fija. Cuando se activa PTO1, se conecta a HSC1.
Cuando se activa PTO2, se conecta a HSC2.

No se puede controlar el valor actual (por ejemplo, en ID 1000) cuando se producen
impulsos.

Tabla 10- 3 Herramientas de STEP 7 para el control de movimiento

Herramienta Descripcion

Configuracion Configura las propiedades siguientes del objeto tecnoldgico "Eje":
e Seleccion del PTO que se va a utilizar y configuracion de la interfaz del accionamiento

e Propiedades de los mecanismos y de la velocidad de transmision del accionamiento (o
maquina o sistema)

e Propiedades de los limites de posicidn, las animaciones y la referenciacion

Guarde la configuracion en el bloque de datos del objeto tecnolégico.

Puesta en servicio Prueba la funcién del eje sin tener que crear un programa de usuario. Cuando se inicia la
herramienta, se muestra el panel de control. Los comandos siguientes estan disponibles en el
panel de control:

e Habilitaciéon y deshabilitacion del eje

e Desplazamiento del eje en modo Jog

e Posicionamiento del eje en términos absolutos y relativos
e Referenciacion del eje

e Confirmacion de errores

Para los comandos de desplazamiento es posible especificar la velocidad y la aceleracion o
deceleracion. El panel de control también muestra el estado del eje actual.
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10.1 Configuracion del eje

Herramienta Descripcién
Diagnostico Controla el estado actual y la informacién de error del eje y del accionamiento.
T Después de crear el objeto tecnoldgico para el gje,
o se configura el eje definiendo los parametros
) ) basicos, como el PTO y la configuracion de la
] . . . . s .
interfaz del accionamiento. También se configuran
it~ i i o las demas propiedades del eje, como los limites de
B e . posicion, las animaciones y la referenciacion.
ATENCION
Si se modifica el sistema de unidades mas tarde, los valores podrian no convertirse
correctamente en todas las ventanas de configuracion del objeto tecnoldgico. En ese caso,
compruebe la configuracion de todos los pardametros del eje.
Puede que haya que adaptar los valores de los parametros de entrada de las instrucciones
de control de movimiento a la nueva unidad del programa de usuario.
R Configure las propiedades de las sefnales y los
ol mecanismos del accionamiento, asi como la
B e e Bk i vigilancia de posicion (finales de carrera por
P e hardware y software).
o e No deseleccione las opciones de una
! ! configuracién del punto de referencia o limite de
e e hardware a menos que la entrada deje de estar
asignada como limite de hardware o punto de
referencia.
e Se configuran las animaciones del movimiento y el
o _ comportamiento del comando de parada de
s 2 emergencia.
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10.2 Instruccion MC_Power

Ademas, se configura el comportamiento de referenciacion (pasiva y activa).
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Utilice el panel de mando de "Puesta en servicio" para probar la funcionalidad
independientemente del programa de usuario.

14 Haga clic en el icono "Inicio" para poner el eje en servicio.

El panel de control muestra el estado actual del eje. No sélo es posible habilitar y
deshabilitar el eje, sino también probar el posicionamiento del mismo (tanto en términos
absolutos como relativos) y especificar la velocidad, aceleracion y deceleracion. También
pueden probarse las tareas de referenciacion y Jog. El panel de mando permite ademas
acusar errores.

10.2 Instruccion MC_Power

ATENCION

Si el eje se desconecta debido a un error, se habilitara de nuevo automaticamente una vez
que el error haya sido eliminado y acusado. Para ello es necesario que el parametro de
entrada Enable haya conservado el valor TRUE durante el proceso.

Tabla 10-4  Instruccion MC_Power

KOP / FUP Descripcién

"MC_Power DB La instruccion MC_Power de Motion Control habilita o deshabilita un eje. Antes de
poder habilitar o deshabilitar el eje, garantice las siguientes condiciones:

W C_Povwer |3

N END o El objeto tecnoldgico esta configurado correctamente.

iz Status 4 ¢ No hay ningun error pendiente que impida la habilitacion.

Enable - La ejecucion de MC_Power no puede cancelarse por una tarea de Motion Control. La
SimfeEz | o deshabilitacién del eje (parametro de entrada Enable = FALSE ) cancela todas las
tareas de Motion Control para el objeto tecnoldgico asociado.

1 STEP 7 crea el DB automaticamente al insertar la instruccion.
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10.2 Instruccion MC_Power

Tabla 10-5 Parametros de la instruccion MC_Power

Parametro y tipo Tipo de datos Descripcion
Axis IN TO_Axis_1 Objeto tecnoldgico Eje
Enable IN Bool e FALSE (predeterminado): Todas las tareas activas se cancelan en

funcion del "StopMode" parametrizado y el eje se detiene.
e TRUE: Motion Control intenta habilitar el eje.

StopMode IN Int e 0: parada de emergencia - si hay pendiente una solicitud de
deshabilitacion del eje, el eje se frena a la velocidad de deceleracion
de emergencia configurada. El eje se deshabilita una vez que se
detiene.

1: parada inmediata - si hay pendiente una solicitud de
deshabilitacion del eje, el eje se deshabilita sin deceleracion. La
transmision de impulsos se detiene inmediatamente.

Status ouT Bool Se habilita Status del eje:

o FALSE: El eje esta deshabilitado.

— El eje no ejecuta tareas de Motion Control y no acepta ninguna
tarea nueva (excepcion: Tarea MC_Reset).

— El eje no esta referenciado.
— Tras la deshabilitacion, el estado no cambia a FALSE hasta que
el eje se detiene por completo.
e TRUE: El eje esta habilitado.
— El eje esta listo para ejecutar tareas de Motion Control.

— Tras la habilitacion del eje, el estado no cambia a TRUE hasta
que esté presente la sefal "Accionamiento listo". Si no se ha
configurado la interfaz de accionamiento "Accionamiento listo"
en la configuracion del eje, el estado cambia inmediatamente a

TRUE.
Busy ouT Bool FALSE: MC_Power no esta activo.
TRUE: MC Power esta activo.
Error ouT Bool FALSE: Sin error

TRUE: Se ha producido un error en la instruccion de Motion Control
"MC_Power" o en el objeto tecnolégico asociado. La causa del error se
indica en los parametros "ErrorID" y "Errorinfo".

ErrorlD ouT Word ID de error del parametro "Error™"
Errorinfo ouT Word ID de info de error del parametro "Error|D"
Easy Book
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10.2 Instruccion MC_Power

® @
A N
4 N\
MC_Power — MC_Power 4
Axis_1 - Axis Status |~ Status_1 Ena 1 (1) B - j,_ | | _ t .t
Ena_1 —{Enable Busy |- Busy_1 - ” "
1 - StopMode Error |- Error_1 Status_1 2) P |_I I—L g
ErrorID |- 4 >
n 1+ - - -
Errorinfo Busy 1 0 | P -I_I I I~ .
1T o o o o o o e L D e —— . — — o — — .
L Error_1 o T £ I I > t
— MC_Reset 1_________‘ ______________________
: MC_Reset Exe.2 o T " ]_I .t
Axis_1 —{Axis Done |- Done_2 T r >
Exe_2 - Execute IEusy |- Busy_2 Done. 2 2) ———————— “‘ L, T T T T T ‘I_I— - T T T~ : -t
rror |— | 4 v
ErrorID |- 1—————————‘ ———————————— n ————————————
Errorinfo |- Busy 2 g —1 > t
— Drive Interface | o o o
Drive Enabled 0 “f‘,il I | | > t
1 - — —_—— - —_—— - —_— — —
| DriveReady g 46 I I I L > t
©) Se activa y, a continuacion, se desactiva un eje. Una vez que el accionamiento ha indicado a la CPU que esta
listo, la activacion correcta puede leerse a través de "Status_1".
® Tras la activacion de un eje, se ha producido un error que ha hecho que el eje se desactive. El error se elimina 'y
se acusa con "MC_Reset". El eje se vuelve a activar.
Para habilitar un eje con interfaz de accionamiento configurada, proceda del siguiente modo:
1. Compruebe que se dan las condiciones arriba indicadas.
2. Inicialice el parametro de entrada "StopMode" con el valor deseado. Ponga el parametro
de entrada "Enable" a TRUE.
La salida de habilitacién para "Accionamiento habilitado" cambia a TRUE para permitir la
alimentacion eléctrica del accionamiento. La CPU espera la sefial de "Accionamiento
listo" del accionamiento.
Una vez que la sefal "Accionamiento listo" esta disponible en la entrada de
disponibilidad configurada de la CPU, el eje se habilita. El parametro de salida "Status" y
la variable de objeto tecnologico <Nombre de eje>.StatusBits.Enable tienen el valor
TRUE.
Para habilitar un eje sin interfaz de accionamiento configurada, proceda del siguiente modo:
1. Compruebe que se dan las condiciones arriba indicadas.
2. Inicialice el parametro de entrada "StopMode" con el valor deseado. Ponga el parametro
de entrada "Enable" a TRUE. El eje esta habilitado. Parametro de salida "Status" y
variable de objeto tecnolégico <Nombre de eje>.StatusBits.Enable tienen el valor TRUE.
Para deshabilitar el eje, proceda del siguiente modo:
1. Haga que el eje se detenga por completo.
Se puede saber cuando el eje esta detenido por completo en la variable de objeto
tecnoldgico <Nombre de eje>.StatusBits.StandStill.
2. Ponga el parametro de entrada "Enable" a TRUE una vez que el eje se haya parado por
completo.
3. Silos parametros de salida "Busy" y Status y la variable de objeto tecnoldégico <Nombre
de eje>.StatusBits.Enable tienen el valor FALSE, la deshabilitacion del eje ha finalizado.
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10.3

10.3 Instruccion MC_Reset

Instruccion MC_Reset

Tabla 10-6 Instruccion MC_Reset

KOP / FUP

Descripcion

“MC_Reset_0E"

— EN
Ais
= Execute

MC_Reset [ — (10 |
|| U

EMO
Dane

Error

Utilice la instruccion MC_Reset para acusar "Error operativo con parada de eje" y "Error
de configuracion”. Los errores que requieren acuse pueden encontrarse en la "Lista de
ErrorlDs y Errorinfos" en "Solucién".

Antes de utilizar la instruccion MC_Reset es necesario haber eliminado la causa de
cualquier error de configuracion presente sujeto a acuse (por ejemplo, cambiando un
valor de aceleracién no valido en el objeto tecnolégico "Eje" a un valor valido).

1 STEP 7 crea el DB automaticamente al insertar la instruccion.

La tarea MC_Reset no puede ser interrumpida por otra tarea de Motion Control. Las tareas
MC_Reset nuevas no interrumpen ninguna otra tarea de Motion Control activa.

Tabla 10-7 Parametros de la instruccion MC_Reset

Parametro y tipo Tipo de datos Descripcion
Axis IN TO_Axis_1 Objeto tecnoldgico Eje
Execute IN Bool Inicio de la tarea con flanco positivo
Done ouT Bool TRUE = El error ha sido acusado.
Busy ouT Bool TRUE = La tarea esta siendo ejecutada.
Error ouT Bool TRUE = Se ha producido un error durante la ejecucion de la tarea. La
causa del error se indica en los parametros "ErrorID" y "Errorinfo".
ErrorlD OuUTP Word ID de error del parametro "Error™
Errorinfo ouT Word ID de info de error del parametro "ErrorlD"
Para acusar un error con MC_Reset, proceda del siguiente modo:
1. Compruebe que se dan las condiciones arriba indicadas.
2. Inicie el acuse del error con un flanco ascendente en el parametro de entrada Execute.
3. El error ha sido acusado cuando Done es TRUE y la variable <Nombre de
eje>.StatusBits.Error del objeto tecnoldgico es FALSE.
Easy Book
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10.4 Instruccion MC_Home

10.4 Instruccion MC_Home

Tabla 10-8 Instruccion MC_Home

KOP / FUP Descripcién
"MC_Home_DE" Utilice la instruccion MC_Home para cuadrar las coordenadas del eje con la posicion
MC Hame fisica real del accionamiento. Se requiere una referenciacion para posicionar el eje de
forma absoluta:

—{EN END Para utilizar la instruccién MC_Home primero es necesario haber habilitado el eje.

Ais Dane
— Execute

Pasitian

Made

Error

1 STEP 7 crea el DB automaticamente al insertar la instruccion.

Estan disponibles los siguientes tipos de referenciacion:

e Referenciacion directa absoluta (Mode = 0): La posicion actual del eje se ajusta al valor
del parametro "Position".

e Referenciacion directa relativa (Mode = 1): La posicion actual del eje se desplaza segun

el valor del parametro "Position".

® Referenciacion pasiva (Mode = 2): Durante la referenciacion pasiva, la instruccion
MC_Home no realiza ningun movimiento de referenciacién. EI movimiento necesario
para este paso debe ser implementado por el usuario mediante otras instrucciones de
Motion Control. El eje esta referenciado cuando se detecta el interruptor de punto de
referencia.

e Referenciacion activa (Mode = 3): El procedimiento de referenciacion se ejecuta
automaticamente.

Tabla 10-9 Parametros de la instruccion MC_Home

Parametro y tipo Tipo de datos Descripcion
Axis IN TO_Axis_PTO Objeto tecnoldgico Eje
Execute IN Bool Inicio de la tarea con flanco positivo
Position IN Real e Mode =0, 2y 3 (posicién absoluta del eje tras haber
completado la operacion de referenciacion)
e Mode =1 (Valor de correccién de la posicidon actual del
eje)
Valores limite: -1.0e'2 < Position < 1.0e12
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10.4 Instruccion MC_Home

Parametro y tipo

Tipo de datos Descripcion

Mode

IN Int Modo de referenciacion

e 0: Referenciacion directa absoluta
La nueva posicion del eje es el valor de posicion del
parametro "Position".

e 1: Referenciacion directa relativa
La nueva posicion del eje es la posicion actual del eje + el
valor de posicién del parametro "Position".

e 2: Referenciacién pasiva
Referenciacién acorde con la configuracion del eje. Tras

la referenciacion, el valor del parametro "Position" se
ajusta como la nueva posicion del eje.

e 3: Referenciacion activa

Aproximacion al punto de referencia conforme a la
configuracion del eje. Tras la referenciacion, el valor del
parametro "Position" se ajusta como la nueva posicion del
eje.

Done

ouT Bool TRUE = Tarea completada

Busy

ouT Bool TRUE = La tarea est4 siendo ejecutada.

CommandAborted

ouT Bool TRUE = La tarea ha sido interrumpida por otra durante la
ejecucion.

Error

ouT Bool TRUE = Se ha producido un error durante la ejecucion de la
tarea. La causa del error se indica en los parametros
"ErrorlD" y "Errorinfo".

ErrorlD

ouT Word ID de error del parametro "Error

Errorinfo

ouT Word ID de info de error del parametro "Error|D"

Easy Book

Nota
La referenciacién del eje se pierde en las siguientes condiciones

Deshabilitacion del eje por la instruccion MC_Power
Conmutacion entre control automatico y manual

Una vez iniciada una referenciacién activa (tras haber completado correctamente la
operacion de referenciacion, la referenciacion del eje vuelve a estar disponible).

Tras desconectar y volver a a conectar la alimentacion de la CPU.
Tras rearranque de la CPU (RUN a STOP o STOP a RUN)

Para referenciar el eje, proceda del siguiente modo:

1.
2.

Compruebe que se dan las condiciones arriba indicadas.

Inicializar los parametros de entrada necesarios con valores e iniciar la operacién de
referenciacion con un flanco ascendente en el parametro de entrada "Execute".

Si el parametro de salida "Done" y la variable de objeto tecnolégico <Nombre de
eje>.StatusBits.HomingDone tienen el valor TRUE, la referenciacion ha finalizado.
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10.4 Instruccion MC_Home

Tabla 10- 10 Respuesta de correccion

Modo Descripcion
061 La tarea MC_Home no puede ser interrumpida por otra tarea de Motion Control. La tarea MC_Home nueva
no interrumpe ninguna otra tarea de Motion Control activa. Las tareas de movimiento relacionadas con la
posicion se reanudan tras la referenciacién de acuerdo con la posicion de referenciacion (valor depositado
en el parametro de entrada Position).
2 La tarea MC_Home puede ser interrumpida por las siguientes tareas de Motion Control.
Tarea MC_Home, Mode = 2, 3: La tarea MC_Home nueva interrumpe las siguientes tareas de Motion
Control activas.
Tarea MC_Home, Mode = 2: Las tareas de movimiento relacionadas con la posicidon se reanudan tras la
referenciacion de acuerdo con la posicién de referenciacion (valor depositado en el parametro de entrada
Position).
3 La tarea MC_Home puede ser interrumpida por las La tarea MC_Home nueva interrumpe las siguientes
siguientes tareas de Motion Control. tareas de Motion Control activas:
¢ MC_HomeMode =3 ¢ Modo MC_Home =2, 3
e MC_Halt e MC_Halt
¢ MC_MoveAbsolute ¢ MC_MoveAbsolute
¢ MC_MoveRelative ¢ MC_MoveRelative
e MC_MoveVelocity e MC_MoveVelocity
¢ MC_Movedog ¢ MC_Movedog
Referenciar significa hacer concordar las coordenadas del eje con la posicion fisica real del
accionamiento. (Si en este momento el accionamiento se encuentra en la posicion x, el eje
se ajustara para que se encuentre en la posicion x.) Para ejes controlados por posicion, las
entradas e indicaciones referentes a la posicion se refieren exactamente a esas
coordenadas del eje.
Nota
La concordancia entre las coordenadas del eje y la situacion real es determinante. Este
paso es necesario para garantizar que la posicion de destino absoluta del eje también se
alcance con precision con el accionamiento.
La instruccién MC_Home inicia la referenciacion del eje.
Hay 4 funciones de referenciacion diferentes. Las dos primeras funciones permiten al
usuario ajustar la posicion actual del eje y las dos segundas posicionar el eje respecto a un
sensor de referenciacion.
® Modo 0 - Referenciacion directa absoluta: Al ejecutarlo, este modo le dice al eje
exactamente dénde estd. Asigna a la variable de posicion interna el valor de la entrada
Position de la instruccién de referenciacion. Se usa para la calibracidn y ajuste de
maquinas.
La posicidn del eje se ajusta independientemente del interruptor de punto de referencia.
Los movimientos activos no se interrumpen. El valor del parametro de la entrada Position
de la instruccion MC_Home se fija inmediatamente como punto de referencia del eje.
Para asignar el punto de referencia a una posicidn mecanica precisa, el eje debe estar
parado en la posicion en el momento de la referenciacion.
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Easy Book

10.4 Instruccion MC_Home

® Modo 1 - Referenciacion directa relativa: Al ejecutarlo, este método utiliza la variable de

posicion interna y le anade el valor de la entrada Position de la instruccién de
referenciacion. Este método se suele utilizar para offsets de maquinas.

La posicion del eje se ajusta independientemente del interruptor de punto de referencia.
Los movimientos activos no se interrumpen. La siguiente afirmacion es valida para la
posicion del eje tras la referenciacién: Nueva posicién del eje = posicion actual del eje +
valor del parametro Position de la instruccion MC_Home.

Modo 2 - Referenciacion pasiva: Cuando el eje se mueve y pasa el interruptor de punto
de referencia, la posicion actual se fija como posicion de referencia. Esta funciéon ayuda a
reducir el desgaste normal de la maquina y el juego de los cojinetes y prevenir la
necesidad de compensar el desgaste manualmente. Igual que antes, la entrada Position
de la instruccion de referenciacion se afiade a la posicién indicada por el interruptor del
punto de referencia, facilitando asi el offset de la posicion de referencia.

Durante la referenciacion pasiva, la instruccion MC_Home no realiza ningdn movimiento
de referenciacion. EI movimiento necesario para este paso debe ser implementado por el
usuario mediante otras instrucciones de Motion Control. El eje esta referenciado segun la
configuracion cuando se detecta el interruptor de punto de referencia. Los movimientos
de desplazamiento activos no se interrumpen con el inicio de la referenciacion pasiva.

Modo 3 - Referenciacion activa: Este modo es el método mas preciso para la
referenciacion del eje. La direccidn y velocidad iniciales del movimiento se configuran en
los parametros de configuracién avanzada del objeto tecnoldgico para la referenciacion.
Depende de la configuracion de la maquina. También existe la posibilidad de determinar
si el flanco inicial o descendente en la sefal del interruptor de punto de referencia es la
posicion de referencia. Virtualmente todos los sensores tienen un rango activo y si se ha
utilizado la posiciéon de Siempre conectado como sefal de referencia, existe la
posibilidad de errar en la posicidn de referencia, ya que el rango activo de sefial de
conexion podria cubrir cierta distancia. Al aplicar el flanco inicial o descendente de la
sefal se consigue una posicidn de referencia mucho mas precisa. lgual que ocurre con
todos los métodos restantes, el valor de la entrada Position de la instrucciones de
posicionamiento se anade a la posicion referenciada por hardware.

En el modo de referenciacién activa, la instruccion MC_Home realiza la aproximacion
necesaria al punto de referencia. El eje esta referenciado segun la configuraciéon cuando
se detecta el interruptor de punto de referencia. Los movimientos activos se interrumpen.

Los modos 0 y 1 no requieren un movimiento del eje. Suelen utilizarse para tareas de
configuracion y calibracion. En los modos 2 y 3 es necesario que el eje se mueva y pase por
un sensor configurado en el objeto tecnoldgico "Eje" como interruptor de punto de
referencia. El punto de referencia que puede situarse en el area de trabajo del eje o fuera
del area normal de trabajo, pero dentro del rango de movimiento.
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10.5 Instruccion MC_Halt

10.5 Instruccion MC_Halt

Tabla 10- 11 Instruccion MC_Halt

KOP / FUP Descripcién
“MC_Halt_DE" Utilice la instruccién MC_Halt para parar todo el movimiento y detener el eje por
W Pt iR completo. La posicion de eje totalmente detenido no esté definida.
=L Para utilizar la instruccion MC_Halt primero es necesario haber habilitado el eje.
—EN ENO —
Ais Done ~.
— Execute -
-
Errori—.

1 STEP 7 crea el DB automaticamente al insertar la instruccion.

Tabla 10- 12 Parametros de la instruccion MC_Halt

Parametro y tipo Tipo de datos Descripcion

Axis IN TO_Axis_1 Objeto tecnoldgico Eje

Execute IN Bool Inicio de la tarea con flanco positivo

Done ouT Bool TRUE = Alcanzada la velocidad cero

Busy ouT Bool TRUE = La tarea esta siendo ejecutada.

CommandAborted ouT Bool TRUE = La tarea ha sido interrumpida por otra durante la
ejecucion.

Error ouT Bool TRUE = Se ha producido un error durante la ejecucion de la
tarea. La causa del error se indica en los parametros
"ErrorID" y "Errorinfo".

ErrorlD ouT Word ID de error del parametro "Error"

Errorinfo ouT Word ID de info de error del parametro "ErrorlD"
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MC_MoveVelocity — Velocity
Axis_1 - Axis InVelocity |- InVel_1 1
Exe_1 g
Exe_1 - Execute Busy |- Busy_1
50.0 { Velocity CommandAborted |- Abort_1 1
K . InVel_1
1 - Direction Error |-
0 - Current ErrorlD |- 1
Errorinfo |- Busy_1 o
1
L_ Abort_1 ¢
—MC_ Halt
MC_Halt 1
Axis_1 - Axis Done |- Done_2 Exe_2 ¢
Exe_2 - Execute Busy |- Busy_2 1
CommandAborted |- Abort_2 Done_2 g
Error | 1
ErrorIlD |- Busy_2 g
Errorinfo |—
_Abort72 0
50.0
Velocity
Axis_1 0.0

10.5 Instruccion MC_Halt
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Los siguientes valores se han configurado en la ventana "Animaciones > General": Aceleracion = 10.0 y deceleracion = 5.0

®
®

Una tarea MC_Halt frena el eje hasta que éste se para por completo. El estado de "eje parado” se asigna via
"Done_2".
Mientras una tarea MC_Halt esté frenando el eje, la tarea en cuestién quedara interrumpida por cualquier otra
tarea de movimiento. La interrupcion se indica a través de "Abort_2".

Respuesta de correccién

La tarea MC_Halt puede ser interrumpida
por las siguientes tareas de Motion

Control.

¢ MC_HomeMode = 3

MC_Halt
MC_MoveAbsolute
MC_MoveRelative
MC_MoveVelocity
MC_Movedog

Easy Book
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La tarea MC_Halt nueva interrumpe las
siguientes tareas de Motion Control
activas:

¢ MC_HomeMode = 3
e MC_Halt

e MC_MoveAbsolute
e MC_MoveRelative

e MC_MoveVelocity

¢ MC_Movedog
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10.6 Instruccion MC_MoveAbsolute

10.6

Tabla 10- 13 Instrucciéon MC_MoveAbsolute

Instruccion MC_MoveAbsolute

KOP / FUP

Descripcién

"MC

OB"

Moveﬁbsalute_

— EN
Ais
Execute

Pasitian
W elocity

MC_Movedbsal uE |T

EMO
Done

Error =

Utilice la instrucciéon MC_MoveAbsolute para iniciar un movimiento de posicionamiento
del eje a una posicion absoluta.

Para utilizar la instrucciéon MC_MoveAbsolute primero es necesario haber habilitado y
referenciado el eje.

1 STEP 7 crea el DB automaticamente al insertar la instruccion.

Tabla 10- 14 Parametros de la instruccion MC_MoveAbsolute

Parametro y tipo Tipo de datos | Descripcion
Axis IN TO_Axis_1 Objeto tecnoldgico Eje
Execute IN Bool Inicio de la tarea con flanco positivo (valor predeterminado: False)
Position IN Real Posicion de destino absoluta (valor predeterminado: 0.0)
Valores limite: -1.0e'2 < Position < 1.0e12
Velocity IN Real Velocidad del eje (valor predeterminado: 10.0)
Esta velocidad no siempre se alcanza, debido a la aceleracién y
deceleracion configurada y a la posicion de destino a la que hay que
aproximarse.
Valores limite: velocidad inicio/parada < Velocity < velocidad maxima
Done ouT Bool TRUE = Posicion de destino absoluta alcanzada
Busy ouT Bool TRUE = La tarea esta siendo ejecutada.
CommandAborted ouT Bool TRUE = La tarea ha sido interrumpida por otra durante la ejecucion.
Error ouT Bool TRUE = Se ha producido un error durante la ejecucién de la tarea.
La causa del error se indica en los parametros "ErrorlD" y "Errorinfo".
ErrorlD ouT Word ID de error del parametro "Error" (valor predeterminado: 0000)
Errorinfo ouT Word ID de informacién de error del parametro "ErrorlD" (valor
predeterminado: 0000)
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MC_MoveAbsolute — Move 1 1
Axis_1 - Axis Done |- Done_1 Exe_1
Exe_1 - Execute Busy |- Busy_1 1
1000.0 o Position CommandAborted |~ Abort_1 Done_1 g
50.0 - Velocity Error |-
ErrorlD |- 1
Errorinfo [~ Busy_1 o
1
| Abort_1 ¢
MC_MoveAbsolute ~ Move 2 1
Axis_1 - Axis Done |- Done_2 Exe_2 0
Exe_2 —{Execute Busy |- Busy_2 1
1500.0 Posm.on CommandAborted |- Done_2 ¢
30.0 - Velocity Error |-
ErrorID |- 1
Errorinfo | Busy 2 g
50.0
30.0
Velocity
Axis_1 0.0
1500.0
1000.0
Position
Axis_1 0.0

10.6 Instruccion MC_MoveAbsolute

(C
r4

Los siguientes valores se han configurado en la ventana "Animaciones > General": Aceleracion = 10.0 y deceleracion

=10.0

0

Un eje se desplaza a la posicion absoluta 1000,0 con una tarea MC_MoveAbsolute. Cuando el eje alcanza la
posicion de destino, se indica a través de "Done_1". Cuando "Done_1" = TRUE, se inicia otra tarea
MC_MoveAbsolute, con la posicién de destino 1500.0. Debido a los tiempos de respuesta (por ejemplo, tiempo de
ciclo del programa de usuario, etc.), el eje se para brevemente (véase el detalle ampliado). Cuando el eje alcanza
la nueva posicién de destino, esto se indica a través de "Done_2".

Una tarea MC_MoveAbsolute activa queda interrumpida por otra tarea MC_MoveAbsolute. La interrupcién se
indica a través de "Abort_1". A continuacion, el eje se desplaza a la nueva velocidad hasta la nueva posicion de
destino 1500.0. Cuando se alcanza la nueva posiciéon de destino, esto se indica a través de "Done_2".

Respuesta de correccién

La tarea MC_MoveAbsolute puede ser
interrumpida por las siguientes tareas de
Motion Control.

¢ MC_HomeMode =3

e MC_Halt

La tarea MC_MoveAbsolute nueva
interrumpe las siguientes tareas de Motion
Control activas:

¢ MC_HomeMode = 3
e MC_Halt
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Manual de producto, 04/2011, A5E02486778-02

¢ MC_MoveAbsolute

MC_MoveRelative
MC_MoveVelocity
MC_Movedog

e MC_MoveAbsolute

MC_MoveRelative
MC_MoveVelocity
MC_Movedog
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10.7 Instruccion MC_MoveRelative

10.7

Tabla 10- 15 Instruccion MC_MoveRelative

Instruccion MC_MoveRelative

KOP / FUP

Descripcién

"ML

MoveRelative_

OB

— EM

Az

— Execute
Distance
Welocity

MC_MD\-ERBlati'\:]E

EMO j—
Done

Error i~

Utilice la instruccion MC_MoveRelative para iniciar un movimiento de posicionamiento
relativo a la posicion inicial.

Para utilizar la instruccién MC_MoveRelative primero es necesario haber habilitado el

eje.

1 STEP 7 crea el DB automaticamente al insertar la instruccion.

Tabla 10- 16 Parametros de la instruccion MC_MoveRelative

Parametro y tipo Tipo de datos Descripcion

Axis IN TO_Axis_1 Objeto tecnoldgico Eje

Execute IN Bool Inicio de la tarea con flanco positivo (valor predeterminado: False)

Distance IN Real Distancia de desplazamiento para la operacién de
posicionamiento: 0.0)
Valores limite: -1.0e'2 < Distance < 1.0e'2

Velocity IN Real Velocidad del eje (valor predeterminado: 10.0)
Esta velocidad no siempre se alcanza debido a la aceleracion y
deceleracion configurada y a la distancia que debe recorrerse.
Valores limite: Velocidad de inicio/parada < Velocity < velocidad
maxima

Done ouT Bool TRUE = Posicion de destino alcanzada

Busy ouT Bool TRUE = La tarea esta siendo ejecutada.

CommandAborted ouT Bool TRUE = La tarea ha sido interrumpida por otra durante la
ejecucion.

Error ouT Bool TRUE = Se ha producido un error durante la ejecucion de la tarea.
La causa del error se indica en los parametros "ErrorlD" y
"Errorinfo".

ErroriD ouT Word ID de error del parametro "Error" (valor predeterminado: 0000)

Errorinfo ouT Word ID de informacién de error del parametro "ErrorID" (valor
predeterminado: 0000)
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10.7 Instruccion MC_MoveRelative

N A
NG N\ N\
MC_MoveRelative rMovet T __ - __
Axis_1 - Axis Done |- Done_1 Exe 1 o I £ I I >t
Exe_1 - Execute Busy |- Busy_1 b L
1000.0 Dlstar.me CommandAborted |- Abort_1 Busy 1 ¢ I I P I I o
50.0 - Velocity Error |- L4 >
ErrorID |- 1"—--—-—-—--—---- I_I ———————————————————
Errorinfo |- Done_1 g £ >t
1F+t--—--"—-==—=|=-= = =4 4 ==+ - = = ﬁ— _—_ =
L Abort_1 ¢ II’I >t
MC_MoveRelative rMove2 | o _ _ _ o L __L____.
Axis_1 —JAxis Done |- Done_2 Exe_2 0 I I ’,’, I I >t
Exe_2 —{Execute Busy |- Busy_2 N I
500.0 Dlstar-me CommandAborted |- Busy_2 o I I o I I .t
30.0 - Velocity Error |- 7
ErrorID |- 1F- - - e 4 e e e e e g —— — — + -
Errorinfo |- Done_2 TI r(d I]_ >t
— ” L
|
50.0F + — — - - ‘
300F - — - — = AN~ 1 - =
Velocity
Axis_1 0.0
15000F — — —4— — — — — — = — — — 0= — = — — — — — — —|— — — — — — — -
10000F — — "= ———c =0 — — — — — — — — - — — - — o -
Positon |-~~~/ "~~~ ~-"~-" - - - T T T~ ™5
Axis_1 0.0 P t

Los siguientes valores se han configurado en la ventana "Animaciones > General": Aceleracion

=10.0

®

7 g

=10.0 y deceleracion

El eje se mueve con la tarea MC_MoveRelative durante la distancia ("Distance") 1000.0. Cuando el eje alcanza la

posicion de destino, se indica a través de "Done_1". Cuando "Done_1" = TRUE, se inicia otra tarea
MC_MoveRelative, con una distancia de desplazamiento 500.0. Debido a los tiempos de respuesta (por ejemplo,
tiempo de ciclo del programa de usuario), el eje se para brevemente (véase el detalle ampliado). Cuando el eje
alcanza la nueva posicion de destino, esto se indica a través de "Done_2".

Una tarea MC_MoveRelative activa queda interrumpida por otra tarea MC_MoveRelative. La interrupcion se indica

a través de "Abort_1". A continuacion, el eje se desplaza a la nueva velocidad con la nueva distancia ("Distance")
500.0. Cuando se alcanza la nueva posicion de destino, esto se indica a través de "Done_2".

Respuesta de correccién

La tarea MC_MoveRelative puede ser
interrumpida por las siguientes tareas de
Motion Control.

¢ MC_HomeMode = 3
e MC_Halt

e MC_MoveAbsolute
¢ MC_MoveRelative

e MC_MoveVelocity

e MC_Moveldog
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La tarea MC_MoveRelative nueva
interrumpe las siguientes tareas de Motion
Control activas:

¢ MC_HomeMode = 3
e MC_Halt

e MC_MoveAbsolute
e MC_MoveRelative

e MC_MoveVelocity

e MC_Movedog
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10.8 Instruccion MC_MoveVelocity

10.8 Instruccién MC_MoveVelocity

Tabla 10- 17 Instruccion MC_MoveVelocity

MWC_hovevelociy —
.

= EM EMO f

Axis I el ocity =1

— Execute —
Welocity

]

= Current Etror =1

KOP / FUP Descripcién
"WC_ Utilice la instruccion MC_MoveVelocity para mover el eje constantemente a la
MDVEE’BE,!DCW_ velocidad especificada.

Para utilizar la instruccién MC_MoveVelocity primero es necesario haber habilitado el

eje.

1 STEP 7 crea el DB automaticamente al insertar la instruccion.

Tabla 10- 18 Parametros de la instruccion MC_MoveVelocity

Parametro y tipo Tipo de datos Descripcion

Axis IN TO_Axis_1 Objeto tecnologico Eje

Execute IN Bool Inicio de la tarea con flanco positivo (valor predeterminado: False)
Velocity IN Real Especificacion de velocidad para movimiento del eje (valor

predeterminado: 10.0)

Valores limite: Velocidad de inicio/parada < |Velocity| < velocidad

maxima

(Se permite Velocity = 0,0)

Direction IN Int Especificacion de direccion:

e 0: la direcciéon de rotacién corresponde a la sefal del valor
depositado en el parametro "Velocity" (valor predeterminado)

e 1:direccion positiva de rotacion (la sefal del valor del
parametro "Velocity" se ignora).

e 2:direccion negativa de rotacion (la sefial del valor del
parametro "Velocity" se ignora).

Current IN Bool Mantener velocidad actual:

o FALSE: "Mantener velocidad actual" esta desactivado. Se
utilizan los valores de los parametros "Velocity" y "Direction".
(Valor predeterminado)

o TRUE: "Mantener velocidad actual" esta activado. Los valores
de los parametros "Velocity" y "Direction” no se tienen en
cuenta.

Cuando el eje retoma el movimiento a la velocidad actual, el
parametro "InVelocity" vuelve a adoptar el valor TRUE.
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10.8 Instruccion MC_MoveVelocity

Parametro y tipo Tipo de datos Descripcion
InVelocity ouT Bool TRUE:

e Si"Current" = FALSE: Se ha alcanzado la velocidad
especificada en el parametro "Velocity".

e Si"Current" " = TRUE: El eje se desplaza a la velocidad actual
en el tiempo inicial.

Busy ouT Bool TRUE = La tarea esta siendo ejecutada.
CommandAborted ouT Bool TRUE = La tarea ha sido interrumpida por otra durante la
ejecucion.
Error ouT Bool TRUE = Se ha producido un error durante la ejecucion de la tarea.
La causa del error se indica en los parametros "Error|D" y
"Errorinfo".
ErrorlD ouT Word ID de error del parametro "Error" (valor predeterminado: 0000)
Errorinfo ouT Word ID de informacién de error del parametro "ErrorID" (valor
predeterminado: 0000)
N N
e N\ N
MC_MoveVelocity —Move 1 |- R e
Axis_1 | Axis InVelocity |- InVel_1 Exe 1 o I 1(4 : >t
Exe_1 — Execute Busy |- Busy_1 1L L S | I
- i - |
50.0 Vglomlty CommandAborted |- Abort_1 Busy1 o I I « I I .
1 | Direction Error |- ?? >
1"f——-----r—- """ -" -7 - = - === === === ==
0 — Current ErroriD |- I I
Errorinfo |- InVel_1 o £ : >t
1 ________________________
I I |
_Abortj 0 ’(’( —IT >t
MC_MoveVelocity rMove2z .\ L ____ ‘ _.
Axis_1 -] Axis InVelocity |- InVel_2 Exe_2 ¢ I_I ’(,( I ! L: t
Exe_2 —{ Execute Busy |- Busy_2 1L ey - - -l L . — -
15.0 - Velocity CommandAborted |- Busy_2 I I «. | ‘ IR t
1 - Direction Error |- o [ "
0 {current ErroriD |- 1 -=-=-=----~ "— —————————————— —I - -
Errorinfo |- _InVeI_2 0 ,{f >t
|
500]- - - - — g - m——— = — — — = — =~ — — Fmm—mm—— o= -
|
|
Velocity 150 - — /— — = — — — =2 - = - == -
Axis_1 0.0 I(d > t

Los siguientes valores se han configurado en la ventana "Animaciones > General": Aceleracion = 10.0 y deceleracion

=10.0

@ Una tarea MC_MoveVelocity activa sefializa con "InVel_1" que se ha alcanzado la velocidad de destino. Entonces
se interrumpe por otra tarea MC_MoveVelocity. La interrupcion se indica a través de "Abort_1". Cuando se alcanza
la nueva velocidad de destino 15.0, esto se indica a través de "InVel_2". El eje sigue desplazandose a la nueva
velocidad constante.

@) Una tarea MC_MoveVelocity activa queda interrumpida por otra tarea MC_MoveVelocity antes de alcanzar la
velocidad de destino. La interrupcion se indica a través de "Abort_1". Cuando se alcanza la nueva velocidad de
destino 15.0, esto se indica a través de "InVel_2". El eje sigue desplazandose a la nueva velocidad constante.
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10.9 Instruccion MC_MoveJog

Respuesta de correccion

La tarea MC_MoveVelocity puede ser La tarea MC_MoveVelocity nueva
interrumpida por las siguientes tareas de interrumpe las siguientes tareas de Motion
Motion Control: Control activas:

e MC_HomeMode = 3 e MC_HomeMode = 3

e MC_Halt e MC_Halt

e MC_MoveAbsolute e MC_MoveAbsolute

e MC_MoveRelative ¢ MC_MoveRelative

e MC_MoveVelocity e MC_MoveVelocity

e MC_Movedog e MC_Movedog

Nota

Comportamiento con velocidad ajustada cero (Velocity = 0.0)

Una tarea MC_MoveVelocity con "Velocity" = 0.0 (como una tarea MC_Halt) interrumpe
cualquier tarea activa de Motion Control con la deceleracion configurada. Cuando el eje se
para, el parametro de salida "InVelocity" indica TRUE como minimo durante un ciclo.

"Busy" indica el valor TRUE durante la operacién de deceleracién y cambia a FALSE junto
con "InVelocity". Si se activa el parametro "Execute" = TRUE, "InVelocity" y "Busy" estan
enclavados.

Cuando la tarea MC_MoveVelocity ha comenzado, el bit de estado "SpeedCommand" se
activa en el objeto tecnoldgico en cuestion. El bit de estado "ConstantVelocity" se activa
cuando el eje se detiene por completo. Ambos bits se adaptan a la nueva situacién cuando
comienza una nueva tarea de Motion Control.

10.9 Instruccion MC_MovedJog

Tabla 10- 19 Instruccion MC_MovedJog

KOP / FUP Descripcion
"MC_Mavelog Utilice la instruccion MC_MoveJog para mover el eje constantemente a la velocidad
ne” especifica en modo paso a paso. Esta instruccion se suele utilizar con fines de prueba
MC_Movelog A y mantenimiento.

- END Para utilizar la instrucciéon MC_MoveJog primero es necesario haber habilitado el eje.

Axis In% elacity =1 .
= JogForavard -
= logEackwward

Welocity -

Errori—.

1 STEP 7 crea el DB automaticamente al insertar la instruccion.
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10.9 Instruccion MC_MoveJog

Tabla 10- 20 Parametros de la instruccion MC_MoveJog

Parametro y tipo Tipo de datos Descripcion
Axis IN TO_Axis_1 Objeto tecnologico Eje
JogForward! IN Bool Mientras el parametro sea TRUE, el eje se mueve en direccion

positiva a la velocidad especificada en el parametro "Velocity". La
sefial del valor del parametro "Velocity" se ignora. (Valor
predeterminado: False)

JogBackward? IN Bool Mientras el parametro sea TRUE, el eje se mueve en direccion
negativa a la velocidad especificada en el parametro "Velocity". La
sefal del valor del parametro "Velocity" se ignora. (Valor
predeterminado: False)

Velocity IN Real Predeterminar velocidad para modo paso a paso (valor
predeterminado: 10.0)

Valores limite: Velocidad de inicio/parada < |Velocity| < velocidad

maxima
InVelocity ouT Bool TRUE = Se ha alcanzado la velocidad especificada en el parametro
"Velocity.
Busy ouT Bool TRUE = La tarea esta siendo ejecutada.
CommandAborted ouT Bool TRUE = La tarea ha sido interrumpida por otra durante la ejecucion.
Error ouT Bool TRUE = Se ha producido un error durante la ejecucion de la tarea.
La causa del error se indica en los parametros "ErrorlD" y "Errorinfo".
ErrorlD ouT Word ID de error del parametro "Error" (valor predeterminado: 0000)
Errorinfo ouT Word ID de informacién de error del parametro "ErrorID" (valor

predeterminado: 0000)

1 Si ambos parametros JogForward y JogBackward son TRUE al mismo tiempo, el eje se detiene con la deceleracion
configurada. Un error se indica en los parametros "Error", "ErrorID" y "Errorinfo".
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10.9 Instruccion MC_MoveJog

MC_MovelJog
Axis_1 —] Axis InVelocity |- InVel_1
Jog_F —]JogForward Busy [~ Busy_1
Jog_B - JogBackward CommandAborted |~
50.0 —{ Velocity Error |-

ErrorlD
Errorinfo

A A

—Movedog 4 N
1 I —— - — o = o o o e . m m m m m — m — — — — o — — — -
Jog_F I I £
1F-—-—-—=-=- === - — — — == = —I—I— —————————
Jog B ¢ 45 > t
Th & o p—— — — — — . —— — — — — — — — _
InVel_1 ¢ I I £ I I >t
1 — p— _— — -
Busy_1 g J I ’z’z I | >t
500 — - - - - - — —— — - — - — o — o — == — =

Velocity A

e ? \_/ )
BOOf ——— = = — = — = == — = = = =~ N—— — — -~ — = — -

v

Los siguientes valores se han configurado en la ventana "Animaciones > General": Aceleracién = 10.0 y deceleracion = 5.0

®

@

192

El eje se mueve en direccion positiva en modo paso a paso con "Jog_F". Cuando se alcanza la velocidad de
destino 50.0, esto se indica a través de "InVelo_1". El eje se frena hasta parar de nuevo tras la inicializacién de

Jog_F.

El eje se mueve en direccidon negativa en modo paso a paso con "Jog_B". Cuando se alcanza la velocidad de
destino 50.0, esto se indica a través de "InVelo_1". El eje se frena hasta parar de nuevo tras la inicializacién de

Jog_B.

Respuesta de correccion

La tarea MC_MovedJog puede ser
interrumpida por las siguientes tareas de

Motion Control.
MC_HomeMode = 3
MC_Halt
MC_MoveAbsolute
MC_MoveRelative
MC_MoveVelocity

MC_Movedog

La tarea MC_MovedJog nueva interrumpe
las siguientes tareas de Motion Control

activas:

MC_HomeMode = 3
MC_Halt
MC_MoveAbsolute
MC_MoveRelative
MC_MoveVelocity
MC_Movedog
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Facilidad de uso de las herramientas online

11.1 Establecer una conexion online con una CPU

Es necesaria una conexion online entre la programadora y la CPU para cargar programas y
datos de ingenieria del proyecto, asi como para las actividades siguientes:

® Comprobar programas de usuario

® Visualizar y cambiar el modo de operacién de la CPU (Pagina 194)

e \isualizar y ajustar la fecha y hora de la CPU (Pagina 204)

® \Visualizar la informacion del modulo

e Comparar y sincronizar (Pagina 202) bloques de programa de offline a online
e (Cargar y descargar bloques de programa

® Mostrar diagnoéstico y el bufer de diagnéstica (Pagina 203)

e Usar una tabla de observacién (Pagina 196) para probar el programa de usuario
vigilando y modificando valores

e Utilizar una tabla de forzado permanente para forzar valores en la CPU (Pagina 198)

Para establecer una conexion online en una CPU configurada, & establecer canexion anline
haga clic en la CPU en el arbol de navegacioén del proyecto y

haga clic en el boton "Establecer conexién online" en la vista

de proyectos:

ECrablucer Ceasaldn ol Si es la primera vez que se
Lt S ol realiza una conexion online
Dispesitig Tipo de dispasiowo Tipa de red Direcotin Fubeed
! o CPUTTI4COOD. TR 152184210 con esta CPU, hay que

seleccionar el tipo de interfaz
e PG/PC y la interfaz especifica
ime ARG piea et e cerge | [Wzcoremereecez 22 [=1[ PG/PC en el cuadro de
didlogo Establecer conexién
online antes de establecer

T=1

Diapaaitfns sccesiles an e aubrad da deatina.

e T T —— E—— una conexion online a una
- -— o = TCRP 182168210 ALY H
- z = Tiraceifn da acanrn — CPU detectada en dicha
. interfaz.
Aonaeliear
It ket ol
LT Iniviar ssanning.
:" Ireanca rede sace blwcar urm carmaon can s dreccEn 1927188210,
« Joenring finsliea do,
'»;o-e--on;&l_ 1 Canmeiar

La programadora se conecta a la CPU. Los marcos de color naranja indican una conexion
online. Ahora, se pueden usar las herramientas online y de diagndstico del arbol de
proyectos, asi como la Task Card de las herramientas online.
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11.2 Inferactuar con la CPU online

11.2

194

Interactuar con la CPU online

El portal Online y diagndstico proporciona un panel de operador que permite cambiar el
modo de operacién de la CPU. La Task Card "Herramientas online" muestra un panel de
operador en el que se indica el modo de operacion de la CPU. El panel también permite
cambiar el modo de operacién de la CPU. Utilice el botdn del panel de operador para
cambiar el modo de operacién (STOP o RUN). El panel de operador también dispone de un
boton MRES para reiniciar la memoria.

w Panel de coitrol de 1 CPU El color del indicador RUN/STOP muestra el estado operativo actual
PLSCY [PU A 1A RTRDG] de la CPU: Amairillo indica STOP Yy verde RUN.
B RUNTFTOP )
ERROR = E?C\F
MAINT e

Para utilizar el panel de operador es necesario que exista una conexiéon online con la CPU.
Una vez seleccionada la CPU en la configuracion de dispositivos o visualizando un bloque
I6gico de la CPU online es posible abrir el panel de operador desde la Task Card
"Herramientas online".

Tiepe. de o w Tlempo de ciclo
Diagrams del temps de cicla

. 2

- sl

Vs
2m3

Tiempo de cicla paramotiizado

Tlempes de ciclo medidoy

Es posible vigilar el tiempo de ciclo de una CPU online.

Momoria w Memaria

Memona de cargs
| Libre 55 %

Memaoria de rabajo
I Lilire 3%
Tamada en bytes Mem-oria de carge Mematia de trabajo. Memaria rémanenie Memosia remanente
ubre 200544h S1148 048 it 100°%
Dtupade 1684 b o
Total 209TEL S1200 048

También es posible ver la carga de memoria de la CPU.
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11.3 Conexion online para observar los valores en la CPU

11.3 Conexién online para observar los valores en la CPU

Para observar las variables debe existir una conexién online con la CPU. Haga clic en el
boton "Establecer conexién online" de la barra de herramientas.

7 Establecer conemion onling

Una vez establecida la conexion con la CPU, los encabezados de

L1l
S las areas de trabajo de STEP 7 aparecen en color naranja.
7 El arbol de proyectos muestra una comparacion entre el proyecto
offline y la CPU online. Un circulo verde significa que la CPU y el
i ‘f“!‘fe'q‘::‘d — ¥ proyecto estan sincronizados, es decir, que ambos tienen la misma

e g configuracion y programa de usuario.

- 5'5"'“'{-' 1[“"’ "’”i“"l‘ ¥ Las tablas de variables muestran las variables. Las tablas de
onfiguracion de disp

8 Grine ydiagnbstics observacion también pueden mostrar las variables, asi como

=g eloquesdeprogra. @ direcciones directas.

I ~arsgarnuzva blag

I e
b L@ Obyetos tecnologices
b Lg Vanables PLC i
w 3 Tablas de observacion

I ~arzgarnueva tabl

2l watch table_1
LAl
n E F oo oo
S =f ¢ # F. F. K =
Hombre Cirecoion Formato visualiza.. Valor de observac . Valor de forzado

“on* Sel0.0 Bool
2 i Sl 1 Bool
: | “Run® %w00.0 Bool

Para observar la ejecucion del programa de usuario y visualizar los valores de las
variables, haga clic en el botdn "Observar todos" de la barra de herramientas.

111
B =% 7 F. F. BI =3
Harnbra Dirzcaibn Farmate visualiza - Valor de abservac . Valor de forzada
"on" = (] Bool [E FALSE
2 o %01 Bool [ FALSE
3 “Fun® S0 0 Boal [E FALSE

El campo "Valor de observacion" muestra el valor de cada variable.
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11.4 Visualizacion sencilla del estado del programa de usuario

11.4

11.5

196

Visualizacién sencilla del estado del programa de usuario

También es posible observar el estado de las variables en los editores de programas KOP y
FUP. Utilice la barra de editores para visualizar el editor KOP. La barra de editores permite
conmutar la vista entre los editores abiertos sin tener que abrirlos o cerrarlos.

En la barra de herramientas del editor de programas, haga clic en el botén
"Activar/desactivar observaciéon" para ver el estado del programa de usuario.

Ot Fun

L ]
"N

La red del editor de programas indica el flujo de corriente en color verde.

También se puede hacer clic con el botdn derecho del ratdn en la instruccién o parametro
para modificar el valor de la instruccion.

Utilizar una tabla de observacion para vigilar la CPU

Una tabla de observacién permite vigilar y forzar datos a medida que la CPU ejecuta el
programa. Los datos pueden ser entradas (1), salidas (Q), marcas, DB o entradas de la
periferia (como p. ej., "On:P", "l 3.4:P" o0 "Q3.4:P"). No es posible monitorizar con precision
las salidas fisicas (como p. ej., Q0.0:P) debido a que la funcién de observacion sélo puede
visualizar el ultimo valor escrito de la memoria Q y no lee los valores reales de las salidas
fisicas.

La funcion de vigilancia no modifica la secuencia del programa. Facilita informacion sobre la
secuencia y los datos del programa en la CPU. También es posible utilizar la funcién
"Forzar" para probar la ejecucion del programa de usuario.

[ [

i MNembee  Direceidn Formate visuslisacitn  Valor de observacbn  Observar con dispano Forar con disparador Valor de formade 3
"Seart” 0.0 Eool Permanente Permanente
“Seop” W0 Bl P& FIv) Be i Parmanents
"Running” ®M00  Bool Permanente Permanents

Nota

Las entradas y salidas digitales utilizadas por el contador rapido (HSC) y los dispositivos con
modulacioén del ancho de pulso (PWM) y tren de impulsos (PTO) se asignan en la
configuracion de dispositivos. Al asignar las direcciones de las entradas y salidas digitales a
los dispositivos anteriores, los valores de las direcciones E/S asignadas no pueden
modificarse utilizando la funcién "Forzar permanentemente” de la tabla de observacion.
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11.5 Utilizar una tabla de observacion para vigilar la CPU

Una tabla de observacion permite monitorizar y forzar individualmente los valores de las
diferentes variables, seleccionando para ello una de las siguientes opciones:

e Al principio o al final del ciclo
® Cuando la CPU cambia al estado operativo STOP

® "Permanentemente" (el valor no es reseteado tras una transicién de STOP a RUN)

~ L PLC_ 1 [CPU 1214C DGDCDC] Para crear una tabla de observacion, proceda del

Y configuracian de dispositivos siguiente modo:
% Olnl'"”:'agn':'“'m 1. Haga doble clic en "Agregar nueva tabla de

] . B .y . .,
s e observacién" para abrir una tabla de observacion

b L Objetos tecnoldgicos
o nueva.

4 Fuentes externas .

» [, variables PLC 2. Introduzca el nombre de la variable o agregue

» [ Tipos de datas PLC una variable a la tabla de observacion.

(= oo
w || Tablas de observacian

ﬁb’ Agregar nuewva tabla de observacion

F=l Force table

Para forzar las variables debe existir una conexion online con la CPU. Las siguientes
opciones estan disponibles para forzar variables:

® "Forzar inmediatamente" cambia inmediatamente los valores de las direcciones
seleccionadas durante un ciclo.

e "Forzar con disparador" cambia los valores de las direcciones seleccionadas.

Esta funcion no confirma si las direcciones seleccionadas se han forzado realmente. Si
se requiere una confirmaciéon del cambio, utilice la funcién "Forzar inmediatamente”.

e "Habilitar salidas de periferia" permite activar las salidas de periferia cuando la CPU se
encuentra en estado operativo STOP. Esta funcién es util para probar el cableado de los
modulos de salida.

Las distintas funciones pueden seleccionarse mediante los botones situados en la parte
superior de la tabla de observacion. Introduzca el nombre de la variable que desea observar
y seleccione un formato de visualizacion en la lista desplegable. Si existe una conexion
online con la CPU y se hace clic en el boton "Observar”, se visualizara el valor real del punto
de datos en el campo "Valor de observacion".
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11.6 Utilizar la tabla de forzado permanente

11.6

198

Utilizar la tabla de forzado permanente

Una tabla de forzado permanente incluye una funcién de "forzado permanente" que
sobrescribe el valor de una entrada o salida con un valor especifico para la direccién de
entrada o salida de periferia. La CPU aplica el valor forzado permanentemente en la
memoria imagen de proceso de las entradas antes de ejecutar el programa de usuario y en
la memoria imagen de proceso de las salidas antes de escribir las salidas en los médulos.

Nota

Los valores de forzado permanente se guardan en la CPU y no en la tabla de forzado
permanente.

No se puede forzar permanentemente una entrada (o direccion "I") ni una salida (o direccion
"Q"). No obstante, si que es posible forzar permanentemente una entrada o salida de
periferia. La tabla de forzado permanente agrega automaticamente ":P" a la direccion (por
ejemplo: "On":P o "Run":P).

b |F. Fu| "=

i Hombre Direccidn Formato visualzacion valor de observacién  Valor de forzado permenents
1 "on"F %I0.0:-F ool TRUE (=
"off":F %I0.1:F Bool

“Run":F %Q0.1:P Bool b

En la celda "Valor de forzado permanente”, introduzca el valor de la entrada o salida que
debe forzarse. Puede emplearse la casilla de verificacién de la columna "Forzado
permanente" para permitir el forzado permanente de la entrada o salida.

F. F Utilice el botdn "Iniciar o reemplazar forzado permanente” para forzar
n .
permanentemente el valor de las variables en la tabla de forzado permanente.
Haga clic en el botén "Finalizar forzado permanente" para inicializar el valor de las
variables.

En la tabla de forzado permanente, es posible vigilar el estado del valor forzado para una
entrada. Sin embargo, no es posible vigilar el valor forzado de una salida.

También es posible observar el estado del valor forzado permanentemente en el editor de
programas.

Ot Fun

-
i
¥
|
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11.6 Utilizar la tabla de forzado permanente

ATENCION

Cuando una entrada o salida se fuerza permanentemente en la tabla de forzado
permanente, las acciones de forzado permanente se convierten en parte de la
configuracion del proyecto. Si se cierra STEP 7, los elementos forzados permanentemente
permanecen activados en el programa de la CPU hasta que se borran. Para borrar estos
elementos forzados permanentemente es necesario utilizar STEP 7 para establecer una
conexion con la CPU online y utilizar la tabla de forzado permanente para desactivar o
detener la funcion de forzado permanente de estos elementos.

La CPU permite forzar permanentemente las entradas y salidas. Para ello es preciso indicar
la direccion de la entrada o salida fisica (I_:P o Q_:P) en la tabla de observacion e iniciar la
funcion de forzado permanente.

El valor forzado permanentemente sobrescribe las lecturas de las entradas fisicas en el
programa. El programa utiliza el valor forzado permanentemente para el procesamiento.
Cuando el programa escribe en una salida fisica, el valor de forzado permanente
sobrescribe el de la salida. El valor forzado permanentemente aparece en la salida fisica 'y
es utilizado por el proceso.

Cuando una entrada o salida se fuerza permanentemente en la tabla de forzado
permanente, las acciones de forzado permanente se convierten en parte del programa de
usuario. Aunque se haya cerrado el software de programacion, las selecciones de forzado
permanente permanecen activadas en el programa de la CPU hasta que son borradas al
establecer una conexién online desde el software de programacion y se para la funcion de
forzado permanente. Los programas con entradas y/o salidas forzadas de forma
permanente que se hayan cargado en una CPU diferente desde una Memory Card seguiran
forzando permanentemente las E/S seleccionadas en el programa.

Si la CPU ejecuta el programa de usuario desde una Memory Card protegida contra
escritura, el forzado permanente de una E/S no se puede iniciar ni cambiar desde una tabla
de observacion, ya que no es posible sobrescribir los valores en el programa de usuario
protegido contra escritura. Todo intento de forzar permanentemente los valores protegidos
contra escritura generara un error. Si se utiliza una Memory Card para transferir un
programa de usuario, los elementos forzados permanentemente en esa Memory Card se
transferiran a la CPU.

Nota
Las E/S digitales asignadas al HSC, PWM y PTO no se pueden forzar permanentemente

Las E/S digitales utilizadas por el contador rapido (HSC) y los dispositivos con modulacion
del ancho de pulso (PWM) y tren de impulsos (PTO) se asignan durante la configuracion de
dispositivos. Si se asignan direcciones de E/S digitales a dichos dispositivos, los valores de
las direcciones de E/S asignadas no podran modificarse utilizando la funcién de forzado
permanente de la tabla de observacion.
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11.7 Obftener los valores online de un DB para restablecer los valores iniciales

Arranque RUN

A La funcién de forzado permanente no @ Mientras escribe la memoria de las salidas
afecta el borrado del area de memoria (Q) en las salidas fisicas, la CPU aplica el
de las entradas (l). valor de forzado permanente a medida que se

van actualizando las salidas.

B La funcién de forzado permanente no @ Al leer las entradas fisicas, la CPU aplica los
afecta la inicializacion de los valores de valores de forzado permanente
salida. inmediatamente antes de copiar las entradas

en la memoria I.

C Durante la ejecucion de los OBs de ® Durantela ejecucion del programa de usuario
arranque, la CPU aplica el valor de (OBs de ciclo), la CPU aplica el valor de
forzado permanente cuando el forzado permanente cuando el programa de
programa de usuario accede a la usuario accede a la entrada fisica o escribe
entrada fisica. en la salida fisica.

D El almacenamiento de los eventos de @ La funcién de forzado permanente no afecta
alarma en la cola de espera no se ve el procesamiento de peticiones de
afectado. comunicacion ni los diagndsticos de autotest.

E La habilitaciéon de escritura en las ® E procesamiento de las alarmas en cualquier
salidas no se ve afectada. parte del ciclo no se ve afectado.

11.7 Obtener los valores online de un DB para restablecer los valores
iniciales

Existe la posibilidad de obtener los valores actuales que se estan vigilando en una CPU
online con el fin de conseguir los valores iniciales de un DB global.

® Es necesario disponer de una conexién online con la CPU.
® [ a CPU debe estar en RUN.
e EI DB debe estar abierto en STEP 7.

=1 Utilice el botén "Muestra una instantéanea de los valores de observacion” para obtener
" los valores actuales de las variables seleccionadas en el DB. A continuacion, puede
copiar estos valores en la columna "Valor inicial" del DB.

1. En el editor de DB, haga clic en el botdén "Observar todos". La columna "Valor de
observacion" muestra los valores de datos actuales.

2. Haga clic en el botdn "Muestra una instantanea de los valores de observacion" para
visualizar los valores actuales en la columna "Instantanea".
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11.8
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11.8 Copia de elementos del proyecto

3. Haga clic en el botén "Observar todos" para detener la vigilancia de datos en la CPU.

. Copie un valor en la columna "Instantanea" de una variable.

— Seleccione un valor que deba copiarse.

— Haga clic con el botén derecho del ratdn en el valor seleccionado para abrir el menu
contextual.

— Elija el comando "Copiar".

. Pegue el valor copiado en la columna "Valor inicial" correspondiente a la variable. (Haga

clic con el botén derecho del ratén en la celda y seleccione "Pegar" del menu contextual.)

. Guarde el proyecto para configurar los valores copiados como nuevos valores iniciales

del DB.

. Compile y cargue el DB en la CPU. EI DB utiliza los nuevos valores iniciales una vez la

CPU ha pasado a RUN.

Nota

Los valores que se muestran en la columna "Valor de observaciéon" son siempre
copiados de la CPU. STEP 7 no comprueba si todos los valores provienen del mismo
ciclo de la CPU.

Copia de elementos del proyecto

También se pueden copiar bloques de programa de una CPU online o una Memory Card
conectada a la programadora.

Prepare el proyecto offline para los bloques de programa = pujsaat
Copiados: B Agrege dizpositive

Jﬁ-_ Dispositivas ¥ redes

1. Agregue un dispositivo CPU que coincida con la CPU £_1 [€hL 12142 DEBEBE]
Online '_h‘ canfigurscitn de dispositivos
) E: anline ¥ diagnosnon
2. Expanda el nodo de la CPU una vez de manera que - g Blogques de prograrms
se vea la carpeta "Bloques de programa". ¥ foreger mueva blogue
& hain [OB1)
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11.9 Comparacion y sincronizacion de CPU online y offline

Desde el arbol del proyecto, expanda el nodo "Accesos - (i pmemmnns

online" para seleccionar los bloques de programa de la » _j usa|s?uss] :
H . ¥ [ COM [Cable multimaestro RS2320FP)
CPU online: b Lf) PCSIM WS [TCRE) E
1. Expanda el nodo de la red y haga doble clic en +LY '"““:’ R N C°:““= :
" . . ™ . " w | [ Dolink DUB-E100 LUSE 2.0 Fast E
Actualizar dispositivos accesibles". ghen SRR e

3 Actualzar dispositves eccesibles
2. Expanda el nodo de la CPU. T ral192486.01]

¥ Online y disgnosnco

3. Arrastre la carpeta "Bloques de programa" desde la g Bloquas de pragrama
CPU online y suéltela en la carpeta "Bloques de & Main |01
" . & Bloque_1 [FCY]
programa" del proyecto offline. ¥ Tl Ol s mmsroldgices
4. En el cuadro de dialogo "Vista preliminar para cargar » [ Tipos de dstos PLC

del dispositivo", seleccione el cuadro para continuary,
a continuacion, haga clic en el botén "Cargar de
dispositivo".

Cuando finaliza la carga, todos los bloques de programa, « g
bloques tecnolégicos y variables se muestran en el area o
Ofﬂlne ‘?. Online y diagnbitico
* g Blogques de programa
B Aaregar nueve blague
2 Main [OE]
& Brogque_ [FCT]

CPU A0 DODDE]

guranibm de dispesithes

Nota

Se pueden copiar los bloques de programa de la CPU online en un programa existente. La
carpeta "Bloques de programa" del proyecto offline no tiene que estar vacia. No obstante, el
programa existente se elimina y se sustituye por el programa de usuario de la CPU online.

11.9 Comparacion y sincronizacion de CPU online y offline

Los bloques légicos de una CPU online y los del proyecto se pueden comparar. Si los
bloques légicos del proyecto no coinciden con los de la CPU online, el editor de
comparacion permite sincronizar el proyecto con la CPU online descargando los bloques
I6gicos del proyecto o cargandolos de la CPU online.

La sincronizacion es otro método para cargar un proyecto desde una CPU online.

[ Seleccione la CPU del proyecto.

M AmbwrenEas oo

= beams il preyeae Use el comando "Comparar offline/online" para abrir el editor
e de comparacion. (Acceda al comando desde el menu

= IrpnEr (ETey e progeces

"Herramientas" o haciendo clic con el botdn derecho del ratén
en la CPU del proyecto.)

E Flane e oqupsaan

Wb elffmicie "N
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11.10 Visualizar los eventos de diagndstico

| Haga clic en el botdn "Accion" para -
elegir entre carga, descarga o ninguna
[] .% L accion.
ornbre del ok 5 Ecckd.. Descmpord . L ona: . "
e~ I e Haga clic en el boton "Sincronizar” para

cargar los bloques légicos.

o
Mgl Blogues de progra. @ |

Haga clic en el boton "Comparacion detallada”  a,

—_— para visualizar los bloques Iégicos uno junto a
pev o omorm g otro.
e R La comparacion detallada destaca las
— (R diferencias entre los bloques légicos de la CPU
F }ﬁ online y los de la CPU del proyecto.
11.10 Visualizar los eventos de diagndstico

La CPU proporciona un bufer de diagndstico que contiene una entrada para cada evento de
diagnostico, como p. ej. un cambio en el estado operativo de la CPU o errores detectados
por la CPU o los modulos. Para acceder al bufer de diagnostico es preciso estar online.

Toda entrada incluye la fecha y hora del evento, asi como su categoria y descripcion. Las
entradas se visualizan en orden cronolégico. El evento mas reciente aparece en primer
lugar.

Estando conectada la alimentacién de
la CPU, los 50 eventos mas recientes
estan disponibles en este bufer.
Cuando se llena el bufer, un evento
nuevo reemplaza al evento mas
antiguo.

Cuando se corta la alimentacion, se

almacenan los diez eventos mas
recientes.
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11.117 Ajustar la direccion IP y la hora

11.11 Ajustar la direccion IP y la hora

Es posible ajustar la direccion IP y la hora en la CPU online. Tras acceder a "Online y
diagnéstico" desde el arbol de proyectos para una CPU en linea, es posible visualizar o
cambiar la direccion IP. También es posible visualizar o ajustar los parametros de fecha y
hora en la CPU online.

Encontrara mas informacion en el apartado Direccion IP.

Austar hora Asignar direccion IP,

Dwrecarbn WAL
Direccibn i 152 168 .0 i
HormlFbIvE: Mbscars de subred: 255 . 255 255 . 0
Llicer router.
Asignardireceida P

Hara del médula

 Adoptor de PGIFC Aplicar

Nota

Esta funcién sélo esta disponible para una CPU que sélo tenga una direccion MAC (que adn
no se le haya asignado una direccién IP) o en la que se hayan restablecido los valores de
fabrica.
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11.12 Descargar una direccion IP permanente en una CPU online

11.12 Descargar una direccion IP permanente en una CPU online

Para asignar una direccién IP, proceda del siguiente modo:

S Propiedades _'i. Informacidn % Diagnéstica [ Conflgure Ia dlreCCIén IP
General | = de la CPU (Pagina 73)
General s -
TS B Direcciones Ethemet ° Guarde y descargue |a
L Interfaz conectada en red con . v
Dpispned de witedal COﬂfIguraCIon en Ia
Sincrongachn horans Subved: | ro conectado = CPU
Agregar subred ’
Protocalo [P
(83 ajustar direceibe P em &l projects
Direccibn IP: | 192 . 168 . 2 ]
Wkso subred: | 755 . 255 . 255 .0
iy | Utilizar router
") Obeener direccibn IP por otrs vis
PROFINET

| btener &l nombee de difp oStV por ofre vis

Rombre del dipositrg
FROFINET  plc_t

Hombre commrids:  plehidied
Rdmend de ddpaidne: (D

La direccion IP y la mascara de subred de la CPU deben ser compatibles con la direccion IP

y la mascara de subred de la programadora. Consulte a su especialista en redes la direccion
IP y la mascara de subred de su CPU.

hutial del prayectn ® q Si la CPU no se ha configurado anteriormente, es posible
Dispositivos utilizar también "Accesos online" para establecer la direccion
100 2 IP
e Si una direccion IP se ha descargado como parte de la
dh Disposiivos y redes configuracién del dispositivo, no se perdera al desconectar y
b [ L1 [P 12140 DODODC) . .y
+ [l Datas cormunes volver a conectar la alimentacion del PLC.

¥ g Confguramén ded documentn
¥ L Wiomas y ez
= g Accasos onling

» ]| UsE [37Us8| -
¥ | CoM [Cable mukimaesrn R5232IPR] 18
) PLCEIM S [TCRNF] ]
) ineeb{R) PO 00 MT Metwark Conne . 1l
-

1) DLink DLIB-E 00 USE 2.0 Fasz Echern., W,
P+ ctsnlinr disposiivos accesibles
¥ Ul Acoessible devace [08-00-06-05-91-11]

Una vez que se ha descargado la configuracion del dispositivo, se puede ver la direccion IP
en la carpeta "Accesos online".

11.13 Utilizar la "CPU sin especificar" para cargar la configuracién
hardware

Si se dispone de una CPU fisica que puede conectarse a una programadora, la
configuracién hardware se carga facilmente.
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11.13 Utilizar la "CPU sin especificar” para cargar la configuracion hardware

En primer lugar, conecte la CPU a la programadora y cree un proyecto nuevo.

rem delg

‘B

[T Tr——

En la configuracion de dispositivos (vista del proyecto o
vista del portal), agregue un dispositivo nuevo, pero
seleccione la "CPU sin especificar" en lugar de una
e especifica. STEP 7 crea una CPU sin especificar.

Orfine | Opciones  Heramsentas
& Extablecer conexidn enlbne
4

& simudacibn

I cargar en dizpositivs

Carga susnzada £n dipaditan

i
Carger dispostng en FGFC

7 Dispositives accesibles
]

]

R Onliney dingrdstscn

waes s Una vez creada la CPU sin especificar se puede cargar la
T configuracién hardware desde la CPU online.

e En el editor de programacion, seleccione el comando
"Deteccion de hardware" del menu "Online".

e En el editor de configuracion de dispositivos, seleccione la
opcion para detectar la configuracion del dispositivo
conectado.

CirlaAlts D

=]

RN itk [”

Nl P 123

El dispositivo no estd especificado.

— Utilice el catélogo de hardware para especificar la CPU

= 0 determine la configuracion del dispositive conectado.

Tras seleccionar la CPU en el cuadro de dialogo online, STEP 7 carga la configuracion de
hardware de la CPU, incluidos todos los médulos (SM, SB o CM). La direccion IP no esta
cargada. Vaya a "Configuracion de dispositivos" para configurar la direccion IP

manualmente.
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Datos técnicos A

A1 Datos técnicos generales

Homologaciones

El sistema de automatizacion S7-1200 cumple las siguientes normas y especificaciones de
test. Los criterios de test del sistema de automatizacion S7-1200 se basan en estas normas
y especificaciones de test.

Homologacién CE

El sistema de automatizacion S7-1200 satisface los requisitos y objetivos relacionados con
la seguridad segun las directivas CE indicadas a continuacién y cumple las normas
europeas (EN) armonizadas para controladores programables publicadas en los Diarios
Oficiales de la Unién Europea.

e Directiva CE 2006/95/CE (Directiva de baja tension) "Material eléctrico destinado a
utilizarse con determinados limites de tensién"

— EN61131-2:2007 Autématas programables - Requisitos y ensayos de los equipos
e Directiva CE 2004/108/CE (Directiva CEM) "Compatibilidad electromagnética"

— Norma de emisién
EN 61000-6-4:2007: Entornos industriales

— Norma de inmunidad
EN 61000-6-2:2005: Entornos industriales

e Directiva CE 94/9/CE (ATEX) "Equipos y sistemas de proteccién para uso en atmosferas
potencialmente explosivas"

— EN 60079-15:2005: Tipo de proteccion 'n'

La Declaracién de conformidad CE se encuentra a disposicion de las autoridades
competentes en:

Siemens AG

IA AS RD ST PLC Amberg
Werner-von-Siemens-Str. 50
D92224 Amberg

Germany
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Daftos técnicos

A. 1 Datos técnicos generales

Homologacién cULus
Underwriters Laboratories Inc. cumple:
C Ié'l. US © Underwriters Laboratories, Inc.: UL 508 Listed (Industrial Control Equipment)
e Canadian Standards Association: CSA C22.2 Number 142 (Process Control Equipment)

ATENCION

La gama SIMATIC S7-1200 cumple la norma CSA.

El logotipo cULus indica que Underwriters Laboratories (UL) ha examinado y certificado
el S7-1200 segun las normas UL 508 y CSA 22.2 No. 142.

Homologacién FM

Factory Mutual Research (FM)
¢ 0 Numeros de clase 3600 y 3611 de la norma de aprobacion
APPROVED Aprobado para ser utilizado en:
Class I, Division 2, Gas Group A, B, C, D, Temperature Class T4A Ta =40° C
Class I, Zone 2, IIC, Temperature Class T4 Ta =40° C
Canadian Class |, Zone 2 instalacién segun CEC 18-150

Nota

El médulo de sefales SM 1223 DI 8 x 120/230 VAC, DQ 8 x relé (6ES7 223-1QH30-0XB0)
esta homologado para ser utilizado en Class 1, Division 2, Gas Group A, B, C, D,
Temperature Class T4 Ta =40° C.

Homologacién ATEX
EN 60079-0:2006: Atmosferas explosivas - Requisitos generales

EN 60079-15:2005: Material eléctrico para atmésferas de gas explosivas;
Tipo de proteccién 'n'
II3GExnAIlT4

Las siguientes condiciones especiales deben cumplirse para el uso seguro del S7-1200:

® [ os modulos deben montarse en una carcasa apropiada con un grado de proteccion
minimo de IP54 segun EN 60529, considerando las condiciones ambientales en las que
se utilizaran los equipos.

e Si, en condiciones nominales, la temperatura excede 70° C en el punto de entrada del
cable, o bien 80° C en el punto de derivacién de los conductores, la temperatura
realmente medida debera estar comprendida en el rango de temperatura admisible del
cable seleccionado.

® Se deberan tomar las medidas necesarias para impedir que se exceda la tension
nominal en mas de un 40% a causa de perturbaciones transitorias.

Easy Book
208 Manual de producto, 04/2011, ASE02486778-02




Daftos técnicos

A. 1 Datos técnicos generales

Aprobacién C-Tick
0 El S7-1200 cumple los requisitos de las normas segun AS/NZS 2064 (clase A).

Aprobaciéon marina

Los productos S7-1200 se someten con regularidad a pruebas para obtener
homologaciones especiales para aplicaciones y mercados especificos. Contacte con el
representante de Siemens mas préximo para obtener una lista de las homologaciones
actuales y los respectivos numeros de referencia.

Sociedades de clasificacion:

® ABS (American Bureau of Shipping)
e BV (Bureau Veritas)

® DNV (Det Norske Veritas)

® GL (Germanischer Lloyd)

® | RS (Lloyds Register of Shipping)

e C(Class NK (Nippon Kaiji Kyokai)

Nota

El CM 1242-5 (mdédulo esclavo PROFIBUS), el CM 1243-5 (médulo maestro PROFIBUS)
y el CP 1242-7 (médulo GPRS) no tienen aprobacién maritima.

Entornos industriales

El sistema de automatizacion S7-1200 esta disefiado para ser utilizado en entornos
industriales.

Tabla A- 1 Entornos industriales

Campo de aplicacion Requisitos respecto a la emision de Requisitos respecto a la inmunidad a
interferencias interferencias
Industrial EN 61000-6-4:2007 EN 61000-6-2:2005
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A. 1 Datos técnicos generales

Compatibilidad electromagnética

La compatibilidad electromagnética (también conocida por sus siglas CEM o EMC) es la
capacidad de un dispositivo eléctrico para funcionar de forma satisfactoria en un entorno
electromagnético sin causar interferencias electromagnéticas (EMI) sobre otros dispositivos
eléctricos de ese entorno.

Tabla A- 2

Inmunidad segun EN 61000-6-2

Compatibilidad electromagnética - Inmunidad segtn EN 61000-6-2

Prueba de inmunidad de campos
electromagnéticos de radiofrecuencia
radiada

EN 61000-4-2 Descarga en el aire de 8 kV en todas las superficies
Descargas electrostaticas Descarga en contactos de 6 kV en las superficies conductoras expuestas
EN 61000-4-3 80 a 1000 MHz, 10 V/m, 80% AM a 1 kHz

1,4a2,0GHz, 3V/m, 80% AM a 1 kHz
2,0a2,7GHz, 1V/m, 80% AM a 1 kHz

Inmunidad a ondas de choque

EN 61000-4-4 2 kV, 5 kHz con red de conexién a la alimentacion AC y DC
Transitorios eléctricos rapidos 2 kV, 5 kHz con borne de conexién a las E/S
EN 6100-4-5 Sistemas AC - 2 kV en modo comun, 1kV en modo diferencial

Sistemas DC - 2 kV en modo comun, 1kV en modo diferencial
Para los sistemas DC (sefales E/S, sistemas de alimentacion DC) se requiere
proteccion externa.

EN 61000-4-6
Perturbaciones conducidas

150 kHz a 80 MHz, 10 V RMS, 80% AM a 1kHz

EN 61000-4-11
Inmunidad a cortes e interrupciones
breves

Sistemas AC
0% durante 1 ciclo, 40% durante 12 ciclos y 70% durante 30 ciclos a 60 Hz

Tabla A- 3

Emisiones conducidas y radiadas segun EN 61000-6-4

Compatibilidad electromagnética - Emisiones conducidas y radiadas segun EN 61000-6-4

Emisiones conducidas

De 0,15 MHz a 0,5 MHz

<79dB (pV) casi cresta; <66 dB (uV) valor medio

EN 55011, clase A, grupo 1

De 0.5 MHz a 5 MHz

<73dB (uV) casi cresta; <60 dB (uV) valor medio

De 5 MHz a 30 MHz

<73dB (pV) casi cresta; <60 dB (uV) valor medio

Emisiones radiadas

De 30 MHz a 230 MHz

<40dB (pV/m) casi cresta; medidoa 10 m

EN 55011, clase A, grupo 1

De 230 MHz a 1 GHz

<47dB (uV/m) casi cresta; medidoa 10 m

Condiciones ambientales

Tabla A- 4

Transporte y almacenamiento

Condiciones ambientales - Transporte y almacenamiento

EN 60068-2-2, ensayo Bb, calor seco y
EN 60068-2-1, ensayo Ab, frio

-40°Ca+70°C

EN 60068230, ensayo Dd, calor humedo

25° C a 55° C, 95% de humedad

EN 60068-2-14, ensayo Na, choque de
temperatura

-40° C a +70° C, tiempo de secado 3 horas, 5 ciclos
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A. 1 Datos técnicos generales

Condiciones ambientales - Transporte y almacenamiento

EN 60068232, caida libre

0,3 m, 5 veces, embalado para embarque

Presion atmosférica

1080 a 660h Pa (equivale a una altitud de -1000 a 3500m)

Tabla A-5  Condiciones de manejo

Condiciones ambientales - Funcionamiento

Rango de temperatura ambiente
(aire de entrada 25 mm bajo la unidad)

0° C a 55° C en montaje horizontal
0° C a 45° C en montaje vertical
95% de humedad no condensante

Presion atmosférica

1080 a 795 hPa (equivale a una altitud de -1000 a 2000m)

Concentracion de contaminantes

S02: < 0,5 ppm; H2S: < 0,1 ppm; RH < 60% no condensante

EN 60068214, ensayo Nb, cambio de temperatura

5° C a 55° C, 3° C/minuto

EN 60068227, choque mecanico

15 G, 11 ms impulso, 6 choques en c/u de 3 ejes

EN 6006826, vibracion sinusoidal

Montaje en perfil DIN: 3,5 mm de 5a 9 Hz, 1Gde 9 a 150 Hz
Montaje en panel: 7,0 mm de 5 a 9 Hz, 2G de 9 a 150 Hz
10 barridos por eje, 1 octava por minuto

Tabla A-6  Prueba de aislamiento a hipervoltajes

Prueba de aislamiento a hipervoltajes

Circuitos nominales de 24 V/5V

Circuitos de 115/230 V a tierra

Circuitos de 115/230 V a circuitos de 115/230 V
Circuitos de 115 V/230V a circuitos de 24 V/5 V

520 V DC (ensayo de tipo de limites de aislamiento 6ptico)
1.500 V AC (ensayo de rutina)/1950 V DC (ensayo de tipo)
1.500 V AC (ensayo de rutina)/1950 V DC (ensayo de tipo)
1.500 V AC (ensayo de rutina)/3250 V DC (ensayo de tipo)

Clase de proteccién

® Clase de proteccion Il segun EN 61131-2 (el conductor protector no se requiere)

Grado de proteccion

® Proteccion mecanica IP20, EN 60529

® Protege los dedos contra el contacto con alta tension, segun ensayos realizados con
sondas estandar. Se requiere proteccion externa contra polvo, impurezas, agua y objetos
extrafios de < 12,5mm de diametro.

Tensiones nominales

Tabla A-7 Tensiones nominales

Tensién nominal

Tolerancia

24V DC

20,4V DCa28,8VDC

120/230 V AC

85V ACa264VAC,47 a63 Hz
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A. 1 Datos técnicos generales

ATENCION

Cuando un contacto mecanico aplica tensiéon a una CPU S7-1200, o bien a un médulo de
sefales digitales, envia una sefial "1" a las salidas digitales durante aprox.

50 microsegundos. Ello poria causar un funcionamiento inesperado de los equipos o del
proceso, lo que podria ocasionar la muerte o lesiones graves al personal y/o dafos al
equipo. Considere ésto especialmente si desea utilizar dispositivos que reaccionen a

impulsos de breve duracion.

Vida util de los relés

212

La figura siguiente muestra los datos tipicos de rendimiento de los relés suministrados por el
comercio especializado. El rendimiento real puede variar dependiendo de la aplicacién. Un
circuito de proteccion externo adaptado a la carga permite prolongar la vida util de los
contactos.

30 V DC de carga inductiva (L/R=7 ms)
Intensidad normal de servicio (A)

4000 I @ Vida util (x 103 operaciones)
1
@ ® 250V AC carga resistiva
1000 N = 30 V DC carga resistiva
500 \\ ~—~ ® 250V AC de carga inductiva (p.f.=0,4)
300 S =
@
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A.2 Modulos CPU

A.2 Mddulos CPU
Para obtener una lista mas completa de los médulos disponibles para S7-1200, véase el
manual de sistema del S7-1200 o la pagina web de atencién al cliente
(http://www.siemens.com/automation/support-request).
Tabla A-8  Especificaciones generales
Especificaciones generales CPU 1211C CPU 1212C CPU 1214C
Dimensiones (A x A x P) 90 x 100 x 75 (mm) 90 x 100 x 75 (mm) 110 x 100 x 75 (mm)
Peso o AC/DClrele e 420 gramos e 425 gramos e 475 gramos
e DC/DClrelé e 380 gramos e 385 gramos e 435 gramos
o DC/DC/DC e 370 gramos e 370 gramos e 415 gramos
Disipacion de e AC/DClrelé e« 10W o« 11W o 14W
potencia « DC/DClrelé .« 8W e 9W .« 12W
e DC/DC/DC e 8W e 9W e 12W
Intensidad disponible (5 V DC) para SM y 750 mA max. 1000 mA max. 1600 mA max.
bus CM
Intensidad disponible (24 V DC) 300 mA max. 300 mA max. 400 mA max.

alimentacion de sensores

Consumo de corriente de las entradas

digitales (24 V DC)

4 mA/entrada utilizada

4 mA/entrada utilizada

4 mA/entrada utilizada

Tabla A-9  Propiedades de la CPU
Propiedades de la CPU CPU 1211C CPU 1212C CPU 1214C
Memoria de usuario
e Memoria de trabajo e 25KB e 25KB e 50KB
e Memoria de carga e 1MB e 1MB e 2MB
e Memoria remanente e 2KB e 2KB e 2KB
E/S digitales integradas 6 entradas 8 entradas 14 entradas
Consulte los datos técnicos 4 salidas 6 salidas 10 salidas
(Pagina 223).
E/S analdgicas integradas 2 entradas 2 entradas 2 entradas

Consulte los datos técnicos
(Pagina 231).

Tamanfo de la memoria
imagen de proceso

e 1024 bytes

e 1024 bytes

e 1024 bytes

* Entradas « 1024 bytes « 1024 bytes « 1024 bytes
e Salidas

Area de marcas (M) 4096 bytes 4096 bytes 8192 bytes
Ampliacion con médulos SM Ninguno 2 SMs max. 8 SMs max.
Ampliacion con SB 1 SB max. 1 SB max. 1 SB max.

Easy Book

Manual de producto, 04/2011, ASE02486778-02

213


http://www.siemens.com/automation/support-request�

Daftos técnicos

A.2 Modulos CPU

Propiedades de la CPU CPU 1211C CPU 1212C CPU 1214C

Ampliaciéon con CM 3 CM/CP max. 3 CM/CP max. 3 CM/CP max.

Contadores rapidos 3 en total 4 en total 6 en total

e Fase simple e 3a100 kHz e 3a100kHzy e 3a100kHzy
(frecuencia de reloj) 1a 30 kHz 3a30kHz

e Fase de cuadratura e 3a80kHz e 3a80kHzy e 3a80kHzy
(frecuencia de reloj) 1a20kHz 3a20kHz

Generadores de impulsos * 2 2 2

Entradas de captura de 14

impulsos

Alarmas de retardo/ciclicas 4 en total 4 en total 4 en total

con resolucion de 1 ms

con resolucion de 1 ms

con resolucion de 1 ms

Alarmas de flanco

Con SB opcional

6 crecientes y 6
decrecientes

10 crecientes y 10
decrecientes

8 crecientes y 8
decrecientes

12 crecientes y 12
decrecientes

12 crecientes y 12
decrecientes
16 crecientes y 16
decrecientes

Reloj en tiempo real

Precision

Tiempo de retencion
(capacitador de alto
rendimiento sin
mantenimiento)

e +/- 60 segundos/mes

40°C

10 dias tip./6 dias min. a

e +/- 60 segundos/mes

e 10 dias tip./6 dias min. a

40°C

e +/- 60 segundos/mes

o 10 dias tip./6 dias min. a

40°C

Velocidad de ejecucién

Booleano
Transferir palabra

Funciones matematicas
con numeros reales

e 0,1 ps/instruccién
e 12 ps/instruccion
e 18 ps/instruccion

e 0,1 ps/instruccién
e 12 ps/instruccion

e 18 ps/instruccion

e 0,1 ps/instruccién
e 12 ps/instruccion

e 18 ps/instruccioén

1

Para modelos de CPU con salidas de relé, se debe instalar una Signal Board (SB) digital para emplear los generadores

de impulsos.
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Tabla A- 10 Comunicacion

A.2 Modulos CPU

Datos técnicos

CPU 1211C

CPU 1212C

CPU 1214C

Comunicacion
e Transferencia de datos

e Aislamiento (sefal
externa a logica del PLC)

e Tipo de cable

1 puerto Ethernet
10/100 Mb/s

e Aislado por
transformador, 1500 V
DC

e CATb5e apantallado

1 puerto Ethernet
e 10/100 Mb/s

e Aislado por
transformador, 1500 V
DC

e CATb5e apantallado

1 puerto Ethernet
e 10/100 Mb/s

¢ Aislado por
transformador, 1500 V
DC

e CAT5e apantallado

Conexiones
e HMI e 3 e 3 e 3
e PG o 1 o 1 o 1
e Programa de usuario e 8 e 8 e 8
e CPUaCPU e 3 e 3 e 3
Tabla A- 11 Esquema de cableado para CPU 1214C AC/DCl/relé
CPU 1214C AC/DClrelé
ONO)
L] I P P P P I P O P A O P P
T ERE o0
DC|
QPVVDVVVDVVDVDVDDD) @@@U:
1 N L+ MM 0 1 2 3 4 5 6 7 0 1 2 3 4 5 2M 0 1
i " Dla DIb || Al I:ﬂ:
120-240VAC  24VDC H 24VDCINPUTS wé\l&%G :
I 214-1BE30-0XB0
RELAY OUTPUTS
N O
w.o 1 2 3 41225 6 7 0 1
@@@@@@@@@@@@“;
I I .
i ?
@ Salida alimentacién de sensor 24 V DC. Para una inmunidad a pertubaciones adicional, conecte
"M" a masa
aunque no se utilice la alimentacion del sensor.
@ Para entradas NPN, conecte "-" a "M" (como se indica). Para entradas PNP, conecte "+" a "M".
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Tabla A- 12 Esquema de cableado para CPU 1214C DC/DC/DC

CPU 1214C DC/DC/DC

,J___J_._J_. ﬂ_lllllllllllllléé

@@@@@@@@@@@@@@@@@@%@@@@F;f
|

|L+ M J.,-|L+ M"WM 01 2 3 45 6701 23 4 ,5| |2M R

g @ Dia Db Al

DC 28T 24VDCINPUTS ANALOG |
1 INPUTS

214-1AE30-0XB0

24VDC OUTPUTS
DQa DQb |
3+3M 0 1 2 3 4 5 6 7 0 .1
QDD DD)

110000000008

(D salida alimentacion de sensor 24 V DC. Para una inmunidad a pertubaciones adicional, conecte

"M" a masa

aunque no se utilice la alimentacién del sensor.

@ Para entradas NPN, conecte "-" a "M" (como se indica). Para entradas PNP, conecte "+" a "M".
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A3

A.3.1

Mdédulos de E/S digitales

Para obtener una lista mas completa de los médulos disponibles para S7-1200, véase el
manual de sistema del S7-1200 o la pagina web de atencién al cliente
(http://www.siemens.com/automation/support-request).

A.3 Mddulos de E/S digitales

SB 1221, SB 1222 y SB 1223 entrada/salida digital (DI, DQ y DI/DQ)

Tabla A- 13 SB 1221 con entradas digitales (DI) y SB 1222 con salidas digitales (DQ)

General

SB 1221 DI 4 (200 KHz)

SB 1222 DQ 4 (200 KHz)

Referencia

e 24V DC: 6ES7 221-3BD30-0XB0
e 5V DC: 6ES7 221-3AD30-0XB0

e 24V DC: 6ES7 222-1BD30-0XB0
e 5V DC: 6ES7 222-1AD30-0XB0

Dimensiones (An. x Al. x P.)

38 x 62 x 21 (mm)

38 x 62 x 21 (mm)

Peso 35 gramos 35 gramos
Disipacién de potencia e 24VDC:15W 0,5W

e 5VDC:1,0W
Consumo de Bus SM 40 mA 35 mA
corriente 24VDC o 24VDC:7mA/entrada + 20 mA 15 mA

e 5V DC:15mA/entrada + 15 mA

Entradas/salidas

4 entradas (fuente)

4 salidas (estado solido - MOSFET)

Tabla A- 14 SB 1223 con combinacion de entradas/salidas digitales (DI / DQ)

General

SB 1223 DI / DQ (200 kHz)

SB 1223 DI2/DQ 2

Referencia

e 24V DC: 6ES7 223-3BD30-0XB0
e 5V DC: 6ES7 223-3AD30-0XB0

6ES7 223-0BD30-0XB0

Dimensiones (An. x Al. x P.)

38 x 62 x 21 (mm)

38 x 62 x 21 (mm)

Peso 35 gramos 40 gramos
Disipacién de potencia e 24V DC:1,0W 24V DC:1,0W
e 5VDC:05W
Consumo de Bus SM 35 mA 50 mA
corriente 24V DC e 24V DC:7 mA/entrada + 20 mA 4 mA/entrada utilizada

e 5V DC:15mA/entrada + 15 mA

Entradas/salidas

2 entradas (fuente)
2 salidas (estado sélido - MOSFET)

2 entradas (CEl tipo 1, sumidero)
2 salidas (estado sélido - MOSFET)
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A.3 Mddulos de E/S digitales

Nota

Las SB de alta velocidad (200 kHz) emplean entradas PNP. Una SB estandar (20 kHz)
emplea entradas NPN. Consulte los datos técnicos de las entradas y salidas digitales
(Pagina 223).

Las salidas rapidas (200 KHz) (SB 1222 y SB 1223) pueden ser PNP o NPN. Para salidas
PNP, conecte "Carga" a "-" (como se indica). Para salidas NPN, conecte "Carga" a "+".

Tabla A- 15 Esquemas de cableado de SB digitales

Médulo de entradas SB 1221 Médulo de salidas SB 1222 Médulo de entradas/salidas SB 1223
SB 1221 DI 4 (200 kHz) SB 1222 DQ 4 (200 kHz) SB 1223 DI 2/ DQ 2 (200 kHz)
$B 1221 DC 200 KHz SB 1222 DC 200 KHz $B 1223 DCIDC 200 KHz
DI 4x24VDC DQ 4x24VDC 0.1A DI 2x5VDC / DQ 2x5VDC 0.1A
6ES7 221-3BD30-0XB0 6ES7 222-1BD30-0XB0 6ES7 223-3AD30-0XB0
oooo oooo oooo
0.1.23 01
Dle Dle
DQe DQe
0.1.2.3 01
oooo oooo oooo
I:I 24{V}DC Dle I:I 24VDC DQe I:I 5VDC  Dle DQe
Mo 1 2 3 + Mo 1 2 3 [Gr Mo allo
Qo022 QROVPDD Q0222
L177) il A1/
24VDC E 24VDC - 5vDC E
) L o o ®
©) Soporta Unicamente entradas PNP. @ Para salidas PNP, conectar "Carga" ©) Soporta Unicamente entradas PNP.
a "-" (como se indica). Para salidas . " "
NPN, conecte "Carga" a "+" @ Para sallda§ P_NP, conectar. Carga
a "-" (como se indica). Para salidas
NPN, conecte "Carga" a "+".

218

Nota

Las SB rapidas (200 MHz) (SB 1221 y SB 1223) sélo soportan entradas NPN. La SB 1223
estandar solo soporta entradas PNP.

Las salidas rapidas (200 MHz) (SB 1222 y SB 1223) pueden ser PNP o NPN. Para salidas
PNP, conecte "Carga" a "-" (como se indica). Para salidas NPN, conecte "Carga" a "+".
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A3.2

Tabla A- 16 SM 1221 con entrada digital (DI)

SM 1221 con entrada digital (DI)

A.3 Mddulos de E/S digitales

Datos técnicos

SM 1221 DI 8 (24 V DC)

SM 1221 DI 16 (24 V DC)

Referencia

6ES7 221-1BF30-0XB0

6ES7 221-1BH30-0XB0O

Numero de entradas (DI)

Consulte los datos técnicos (Pagina 223).

8

16

Dimensiones An. x Al. x P. (mm) 45 x 100 x 75 45 x 100 x 75
Peso 170 gramos 210 gramos
Disipacién de potencia 1,5W 25W
Consumo de corriente: Bus SM 105 mA 130 mA
24V DC 4 mA/entrada utilizada 4 mA/entrada utilizada

Tabla A- 17 Esquema de cableado para modulos de entradas digitales SM 1221 (DI)

SM 1221 DI 8 (24 V DC)

SM 1221 DI 16 (24 V DC)

L]
DC

@

iJ:_

22222,

L e

&'/

™Mo 1 2 3
Dla
24VDCINPUTS

(XT213]

24VDC INPUTS
Dla
M4 5 6 7

|| 221-18F30-0x80

Q
\:|+_

o]

I_z4vnc INPUTS |

.
® eIM 0 1 2 3|,
L oe|ma 5 o6 7]

oooooooo H

01234567 -

Dla

m SM 1221
DC

Dib
01234567 1

DIAG | O

oooooooo H

e e[3M 0 1 2 3|
e e[® 4 5 6 7]Dib

[ 221-18H30-0xB0

[ 24v0CNpuT,

@ Para entradas NPN, conecte "-" a "M" (como se indica). Para entradas PNP, conecte "+" a "M".
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A.3.3

SM 1222 con salida digital (DQ)

Tabla A- 18 SM 1222 con salida digital (DQ)

Datos técnicos

SM 1222 DQ (relé)

SM 1222 DQ (24 V DC)

Referencia

e DQ 8: 6ES7 222-1HF30-0XB0
e DQ 16: 6ES7 222-1HH30-0XB0

e DQ 8: 6ES7 222-1BF30-0XB0
e DQ 16: 6ES7 222-1BH30-0XB0

Numero de salidas (DQ)

Consulte los datos técnicos
(Pagina 223).

8 (DQ 8) 6 16 (DQ 16)

8 (DQ 8) 6 16 (DQ 16)

Dimensiones An. x Al. x P. (mm)

45x 100 x 75

45x 100 x 75

Peso

¢ DQ 8: 190 gramos
e DQ 16: 260 gramos

e DQ 8: 180 gramos
e DQ 16: 220 gramos

Disipacion de potencia

e DQ8:45W
e DQ16:85W

e DQ8:15W
e DQ16:25W

Consumo de Bus SM

corriente:

e DQ8:120 A
e DQ16:135mA

e DQ8:120 mA
e DQ 16: 140 mA

24V DC

11 mA/bobina de relé utilizada

N/A

Tabla A- 19 Esquema de cableado para SM 1222 con salida digital (DQ)

SM 1222 DQ 16 (salida de 24 V DC)

SM 1222 DQ 16 (salida de relé)

AT 0

<N O

a G U % %%,

24VDC O

Q20202

2%
voc [ _M[ e [0 1 2 3] pa
\QJ_.-OO.4.5.6.7/
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Daftos técnicos

A.3 Mddulos de E/S digitales

A3.4 SM 1223 V DC entrada/salida digital (DI / DQ)

Tabla A-20 SM 1223 combinacién de entradas/salidas digitales (DI / DQ)

Datos técnicos SM 1223 DI (24 V DC) / DQ (relé) SM 1223 DI (24 V DC) / DQ (24 V DC)
Referencia DI 8 / DQ 8: BES7 223-1PH30-0XB0 DI 8 / DQ 8: 6ES7 223-1BH30-0XB0
DI 16 / DQ 16: 6ES7 223-1PL30-0XB0 DI 8 / DQ 8: 6ES7 223-1BL30-0XB0
Numero de entradas / salidas e Entradas: 8 6 16 (24 V DC) e Entradas: 8 6 16 (24 V DC)
(BI7DQ) e Salidas: 8 6 16 (relé) e Salidas: 8 6 16 (24 V DC)

Consulte los datos técnicos
(Pagina 223).

Dimensiones An. x Al. x P. e DI8/DQ8:45x100x 75 e DI8/DQ8:45x 100 x 75
(mm) « DI16/DQ 16: 70 x 100 x 75 « DI16/DQ 16: 70 x 100 x 75
Peso e DI 8/DQ 8: 230 gramos e DI 8/DQ 8: 210 gramos

e DI16/DQ 16: 350 gramos e DI16/DQ 16: 310 gramos
Disipacion de potencia e DI8/DQ8:55W e DI8/DQ8:25W

e DI16/DQ16:10 W e DI16/DQ16:4,5W
Consumo de Bus SM e DI8/DQ8: 145 mA » DI8/DQ8: 145 mA
corriente « DI 16/DQ 16: 180 mA « DI 16/DQ 16: 185 mA

24V DC 4 mA / entrada utilizada 4 mA / entrada utilizada

11 mA / bobina de relé utilizada
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Daftos técnicos

A.3 Mddulos de E/S digitales

Tabla A- 21 Esquemas de cableado para modulos SM 1223 con combinacion de DI / DQ

SM 1223 DI 16 (24 V DC) / DQ 16 (24 V DC) SM 1223 DI 16 (24 V DC) / DQ 16 (relé)
ST T T T T T 1. T T T T TTT1
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24VDC OUTPUTS.
RELAY QUTPUTS,

G % %% %% %%,

A.3.5 SM 1223 120/230 V AC entradas / salidas de relé

Tabla A-22 SM 1223 combinacién de entradas/salidas digitales V AC (DI / DQ)

Datos técnicos SM 1223 DI (120/230 V AC) / DQ (relé)
Referencia DI 8/ DQ 8: 6ES7 223-1QH30-0XB0O

Numero de entradas / salidas (DI / DQ) Entradas: 8 (120/230 V AC)
Consultar los datos técnicos de las entradas de 120/230 V AC (Pagina 225).

Salidas: 8 (relé)
Consultar los datos técnicos de las salidas digitales (Pagina 226).

Dimensiones An. x Al. x P. (mm) 45 x 100 x 75

Peso 190 gramos

Disipacion de potencia 55W

Consumo de Bus SM 145 mA

corriente 24V DC 11 mA / bobina de relé utilizada
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Datos tecnicos
A.4 Datos técnicos de las entradas y salidas digitales

Nota

El médulo de sefiales SM 1223 DI 8 x 120/230 V AC, DQ 8 x relé (6ES7 223-1QH30-0XB0)
esta homologado para ser utilizado en Clase 1, Division 2, Gas Grupo A, B, C, D, clase de
temperatura T4 Ta = 40° C.

Tabla A- 23 Esquema de cableado del SM 1223 DI (120/230 V AC) / DQ 8 (relé)

SM 1223 DI 8 (120/230 V AC) / DQ 8 (relé)

1 |
Q
S
Q
Q
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A4 Datos técnicos de las entradas y salidas digitales

A4.1 Entradas digitales de 24 V DC (Dl)

Tabla A- 24 Datos técnicos de las entradas digitales (DI)

Datos técnicos CPU, SMy SB SB répida (200 kHz)
Tipo e CPUy SM: IEC tipo 1 sumidero SB 1221 200 KHz y SB 1223200 KHz: Fuente
(Sumidero/fuente)

e SB 1223: |EC tipo 1 sumidero
(solo sumidero)

Tensién nominal 24V DC a 4 mA, nominal SB 24V DC: 24V DC a7 mA, nominal
SB5V DC:5V DC a 15 mA, nominal
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Daftos técnicos

A.4 Datos técnicos de las entradas y salidas digitales

Datos técnicos CPU, SMy SB SB rapida (200 kHz)

Tensién continua admisible 30 V DC, max. SB 24V DC: 28,8V DC
SB5VDC:6VDC

Tension de choque 35V DC durante 0,5 seg. SB 24 VV DC: 35 V DC durante 0,5 seg.
SB5VDC:6V

Sefial 1 l6gica (min.) 15V DCa25mA SB 24 V DC: L+ menos 10 V DC a 2,9 mA
SB 5V DC: L+ menos 2,0V DC a 5,1 mA

Sefial 0 logica (max.) 5VDCa1mA SB 24V DC: L+ menos 5V DC a 1,4 mA
SB 5V DC: L+ menos 1,0V DC a 2,2 mA

Aislamiento (campo a 500 V AC durante 1 minuto 500 V AC durante 1 minuto

l6gica)

Grupos de aislamiento e CPU:1 e SB1221Dl4:1

e SM1221DI8:2 e SB1223DI2:1

e SM 1221 DI 16: 4
e SB1223DI2:1

e SM1223:2
Tiempos de filtro 0,2,04,08,16,3,2,6,4y 12,8 ms 0,2,04,08,1,6,3,2,64y12,8ms
(seleccionable en grupos de 4) (seleccionable en grupos de 4)
Numero de entradas ON e SM1221ySM 1223 DI 8: 8 e SB1221Dl4: 4
simultaneamente e SM 1221y SM 1223 DI 16: 16 e SB1223DI2:2
e SB1223DI2:2
Longitud de cable (metros) « 500 m apantallado, 300 m no 50 m par trenzado apantallado
apantallado

e CPU: 50 m apantallado para HSC

ATENCION

En caso de conmutar frecuencias superiores a 20 kHz, es importante que las entradas
digitales reciban una forma de onda cuadrada. Tenga en cuenta las siguientes
posibilidades para mejorar la calidad de sefal hacia las entradas:

Minimizar la longitud del cable

Cambiar el driver tipo sumidero NPN por uno tipo sumidero NPN y fuente PNP
Cambiar el cable por uno de mayor calidad

Sustituir el circuito/los componentes de 24 V por unos de 5V

Afadir una carga externa a la entrada
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Daftos técnicos

A.4 Datos técnicos de las entradas y salidas digitales

Tabla A- 25 Frecuencias de entrada de reloj HSC (max.)

Datos técnicos Fase simple Fase en cuadratura
CPU 1211C 100 kHz 80 kHz
CPU 1212C 100 KHz (de la.0 a la.5) y 80 KHz (de la.0 a la.5) y
30 KHz (de 1a.6 a la.7) 20 KHz (de la.6 a 1a.7)
CPU 1214C 100 kHz (de la.0 a la.5) y 80 kHz (de la.0 ala.5) y
30 kHz (de la.6 a Ib.5) 20 kHz (de 1a.6 a 1b.5)
SB de alta velocidad (200 kHz) 200 kHz 160 kHz
SB de velocidad estandar (20 kHz) 30 kHz 20 kHz
1 Nivel 1 16gico =de 15a26 V DC
A4.2 Entradas digitales 120/230 V AC

Tabla A- 26  Entradas digitales 120/230 V AC

Datos técnicos SM

Tipo Tipo 1 IEC

Tension nominal 120VAC a6 mA,230VACa9mA
Tension continua admisible 264V AC

Tension de choque N/A

Sefial 1 légica (min.)

79V ACa25mA

Senal 0 légica (max.)

20VACa1mA

Corriente de fuga (max.)

1 mA

Aislamiento (campo a logica)

1500 V AC durante 1 minuto

Grupos de aislamiento?

4

Tiempos de retardo a la entradas

e Tip. 0,2 a 12,8 ms, seleccionable por el usuario

e Maximo: --
Conexion de detector de proximidad a 2 hilos (Bero) 1mA
(max.)
Longitud del cable Sin apantallar 300 metros
Apantallado 500 metros
Numero de entradas ON simultaneamente 8

1 Los canales de un mismo grupo deben ser de la misma fase.
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Daftos técnicos

A.4 Datos técnicos de las entradas y salidas digitales

A4.3

Tabla A- 27

Salidas digitales (DQ)

¢ Cuales son los datos técnicos de las salidas digitales (DQ)?

Datos técnicos

Relé
(CPU y SM)

24V DC
(CPU, SMy SB)

200 kHz 24 V DC
(SB)

Tipo

Relé, contacto seco

Estado sélido MOSFET
(fuente)

Estado sélido MOSFET
(sumidero/fuente)

Rango de tension

De5a30VDC6
de 5a 250V AC

20,4a28,8VDC

De 20,4 2a 28,8V DC*
De 4,252 6,0V DC 2

Sefial 1 logica a intensidad N/A 20 V DC min. L+ menos 1,5V 1
max. L+ menos 0,7 V 2
Sefial 0 logica con carga de N/A CPU: 20 V DC min., 1,0V DC, max. !
10 KQ 0,1V DC max. 0,2V DC, max. 2
SB: 0,1V DC max.
SM DC: 0,1V DC max.
Intensidad (max.) 20A 0,5A 0,1A
Carga de lamparas 30w DC/200W AC SB:5 W N/A
Resistencia en estado ON Max. 0,2 Q (si son nuevas) 0,6 Q max. 11 Qmax."67 Q max. 2
Resistencia en estado desact. N/A N/A 6 Q max. 16 0,2 Q max. 2
Corriente de fuga por salida N/A 10 yA max. N/A
Frecuencia de tren de CPU: N/A3 CPU: 100 kHz max., 2 Hz 200 kHz max., 2 Hz min.

impulsos

min.4
SB: 20 kHz max., 2 Hz min.5

Sobrecorriente momentanea

7 A si estan cerrados los
contactos

CPU: 8 A durante max. 100
ms

SB: 5 A durante max. 100
ms

SM: 8 A durante max. 100
ms

0,11 A

Proteccidn contra sobrecargas

No

No

No

Aislamiento (campo a légica)

Entre bobina y contacto:
1500 V AC durante 1 minuto

Entre bobina y circuito
l6gico: Ninguno

500 V AC durante 1 minuto

500 V AC durante 1 minuto

Grupos de aislamiento e CPU1211C: 1 e CPU:1 16
e CPU1212C: 2 e SB:1
e CPU1214C: 2 e SM(DQ8): 1
e SMDQ8:2 ¢ SM (DQ 16): 1
e SMDQ16: 4
Resistencia de aislamiento 100 MQ min. si son nuevas  N/A N/A
Aislamiento entre contactos 750 V AC durante 1 minuto ~ N/A N/A

abiertos

226

Easy Book

Manual de producto, 04/2011, ASE02486778-02



Daftos técnicos

A.4 Datos técnicos de las entradas y salidas digitales

Datos técnicos Relé 24V DC 200 kHz 24 Vv DC
(CPU y SM) (CPU, SM y SB) (SB)
Intensidad por neutro CPU: CPU: 0,4 A
SM relé: e SB:1A
e SM1222:10A(DQ8y e SMDQ8:4A
DQ 16) e« SMDQ16:8A
e SM1223DI8/DQ8
relé: 10 A
e SM1223DI16/DQ 16
relé: 8 A
Tension de corte inductiva N/A L+ menos 48 V, Ninguno
Disipacién de 1 W
Frecuencia maxima de 1Hz N/A N/A
conmutacion de relé
Retardo de conmutacién 10 ms max. CPU: 1,5 us + 300 ns asc. !

e DeQa.0aQa3:10yus
max., OFF a ON 3,0 ps
max., ON a OFF

e DeQa.4aQb.1:50 pus
max., OFF a ON
200 ps max., ON a OFF
SB: 2 ys max. OFF a ON;
10 ys max. ON a OFF

SM: 50 ys max., OFF a ON
200 ps max., ON a OFF

1,5 us + 300 ns desc. !

200 ns + 300 ns asc.2
200 ns + 300 ns desc. 2

Vida util mecanica (sin carga) Relé: 10.000.000 ciclos N/A N/A
abiertos/cerrados
Vida util de los contactos bajo  Relé: 100.000 ciclos N/A N/A

carga nominal

abiertos/cerrados

Reaccién al cambiar de RUN
a STOP

Ultimo valor o valor
sustitutivo (valor
predeterminado: 0)

Ultimo valor o valor
sustitutivo (valor
predeterminado: 0)

Ultimo valor o valor
sustitutivo (valor
predeterminado: 0)

Longitud de cable (metros)

500 m apantallado,
150 m no apantallado

500 m apantallado,
150 m no apantallado

50 m par trenzado
apantallado

1 SB 24V DC 200 KHz
2 SB5VDC 200 KHz

3 Para modelos de CPU con salidas de relé, se debe instalar una Signal Board (SB) digital para emplear los generadores

de impulsos.

4 En funcién del receptor de impulsos y del cable, un resistor de carga adicional (al menos 10% de la intensidad nominal)
puede mejorar la calidad de la sefial de los impulsos y la inmunidad a interferencias.

5 En funciéon del receptor de impulsos y del cable, un resistor de carga adicional (al menos 10% de la intensidad nominal)
puede mejorar la calidad de la sefial de los impulsos y la inmunidad a interferencias.

6 SB 1223 200 KHz DI 2/ DQ 2: Sin aislamiento hacia entradas
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A.5 Mddulos de E/S analdgicas

A.5 Médulos de E/S analdgicas

Para obtener una lista mas completa de los mddulos disponibles para S7-1200, véase el
manual de sistema del S7-1200 o la pagina web de atencion al cliente

(http://www.siemens.com/automation/support-request).

A.5.1 SB 1231 y SB 1232 con entrada analdgica (Al) y salida analdgica (AQ)

Tabla A- 28 Especificaciones generales

Datos técnicos

SB 1231 Al 1 (12 bits) !

SB 1232 AQ 1 (12 bits)

Referencia

6ES7 231-4HA30-0XB0O

6ES7 232-4HA30-0XB0O

Dimensiones An. x Al. x P. (mm)

38 x62x21 mm

38 x62x21 mm

Peso 35 gramos 40 gramos
Disipacion de potencia 0,4 W 1,5W

Consumo de corriente (bus SM) 55 mA 15 mA

Consumo de corriente (24 V DC) Ninguno 40 mA (sin carga)

NuUmero de entradas / salidas

1

1

Tipo

Tension o intensidad (diferencial)

Tensioén o intensidad

1

superior.

Tabla A- 29

Esquemas de cableado de SB analdgicas

Para poder utilizar la SB 1231 Al 1 x entrada analégica, el firmware de la CPU tiene que ser de la versiéon 2.0 o

SB 1231 Al 1 (12 bits)

SB 1232 AQ 1 (12 bits)

SB 1231 Al
Al x 12 BIT +/- 10VDC/ 0-20mA
6ES7 231-4HA30-0XBO

oooo

Lo
A

oooo

® ® [R 0+ 0+ O-

OOODDD

SB 1232 AQ
AQ 1x12 BIT +/- 10VDC 0-20mA

BEST 232-4HA30-0XBO

AQ
0

AQ
M O]+ o o @

QQ0DDD

[l

@ Conecte "R" y "0+" para corriente.
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A5.2 SM 1231 con entrada analégica (Al)

Tabla A- 30 SM 1231 con entradas analdgicas (Al)

A.5 Mddulos de E/S analdgicas

Datos técnicos

SM 1231 Al 4 (13 bits)

SM 1231 Al 8 (13 bits)

Referencia (MLFB)

6ES7 231-4HD30-0XB0

6ES7 231-4HF30-0XB0O

Numero de entradas

4 entradas (Al)

8 entradas (Al)

Tipo

Tension o intensidad (diferencial),
seleccionable en grupos de 2

Tension o intensidad (diferencial),
seleccionable en grupos de 2

Dimensiones An. x Al. x P. (mm)

45 x 100 x 75

45x 100 x 75

Peso 180 gramos 180 gramos

Disipacién de potencia 1,5W 1,5W

Consumo de corriente (bus SM) 80 mA 90 mA

Consumo de corriente (24 V DC) 45 mA 45 mA
Ab.3 SM 1232 con salida analégica (AQ)

Tabla A- 31 SM 1232 con salidas analdgicas (AQ)

Datos técnicos

SM 1232 AQ 2 (14 bits)

SM 1232 AQ 4 (14 bits)

Referencia (MLFB)

6ES7 232-4HB30-0XB0O

6ES7 232-4HD30-0XB0

Numero y tipo de salidas

2 salidas (AQ)

4 salidas (AQ)

Dimensiones An. x Al. x P. (mm) 45x100 x 75 45x100 x 75
Peso 180 gramos 180 gramos
Disipacién de potencia 1,5W 1,5W
Consumo de corriente (bus SM) 80 mA 80 mA

Consumo de corriente (24 V DC)

45 mA (sin carga)

45 mA (sin carga)

A5.4 SM 1234 con entrada/salida anal6gica (Al/AQ)

Tabla A- 32 SM 1234 con combinacion de entrada/salida analdgicas (AlI/AQ)

Datos técnicos

SM 1234 Al 4 (13 bits) / AQ 2 (14 bits)

Referencia (MLFB)

6ES7 234-4HE30-0XB0

Numero de entradas
Tipo

4 entradas (Al)

Tension o intensidad (diferencial), seleccionable en grupos de 2

Numero de salidas

2 salidas (AQ)

Tipo Tension o intensidad (diferencial)
Dimensiones An. x Al. x P. (mm) 45 x 100 x 75

Peso 220 gramos

Disipacién de potencia 20wW
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A.5 Mddulos de E/S analdgicas

Datos técnicos SM 1234 Al 4 (13 bits) / AQ 2 (14 bits)
Consumo de corriente (bus SM) 80 mA
Consumo de corriente (24 V DC) 60 mA (sin carga)
A5.5 Diagramas de cableado de SM 1231 (Al), SM 1232 (AQ) y SM 1234 (AlI/AQ)

Tabla A- 33 Diagramas de cableado de SMs analdgicos

SM 1231 Al 8 (13 bits) SM 1232 AQ 4 (13 bits) SM 1234 Al 4 (13 bits) / AQ2 (14 bits)
DC;J'__ll_Gl}) _€|0)Vorl DC;J___11 Dc__J-__ll_é‘i}) _Cfl})Vorl

S " +

% QDD F % 2% % %%,
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24 24

vpC Lkt ML [0+ O+ 1] p welt ML o o o o w
o o o[ 2|3+ 3 w

® & 0 o ¢ o o

o o oM 0™ 11 AQ

Q2222
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L
L

\NPUTS" |

\NPUTS" |
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ANALOG
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e o oM O™ 11
e o o[oM 2I3M 3] AQ

2222,

o o o [4 415+ 5]
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2222,

(XT213]

NALOG OUTPUTS.

gl

|| 234-4HE30-0XBO

231-4HF30-0XBO [X[2[3]
232-4HD30-0XBO [X[2[3]

NALOG OUTPUT:

gl

NALOG INPUTS

=

Q2222

00

U4 % %%, U4 % %%,

\L@
&
J

1
T

Nota

Las entradas analdgicas que no se utilicen deben cortocircuitarse.
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A.6

A.6.1

Tabla A- 34 Datos técnicos de entradas analdgicas (Al)

A.6 Datos técnicos de E/S analdgicas

Datos técnicos de E/S analdgicas

Datos técnicos de entradas analégicas (CPU, SM y SB)

Datos técnicos

CPU

SB

SM

Tipo Tensién (asimétrica) Tensién o intensidad Tension o intensidad
(diferencial) (diferencial), seleccionable
en grupos de 2
Rango De0Oa10V 10V, 5V, 25V 0 10V, 25V, 25V 6
de 0 a 20 mA de 0 a20 mA
Resolucion 10 bits 11 bits + bit de signo 12 bits + bit de signo
Rango total De 0 a 27648 De -27.648 a 27.648 De -27.648 a 27.648

(palabra de datos)

Precision 3,0% / 3,5% de rango 1+0,3% / £0,6% de rango +0,1% / £0,2% de rango
(25°C/de0ab5°C) maximo maximo maximo
Rango de Tension: Tension: Tension:

sobreimpulso/subimpulso
(palabra de datos)

De 27.649 a 32.511

De 32.511 a2 27.649 /
de -27.649 a -32.512

De 32.511 a2 27.649 /
de -27.649 a -32.512

(V. nota 1) Intensidad: N/A Intensidad: Intensidad:
De 32.511 2 27.649 / De 32.511 a 27.649 /
de 0 a-4.864 de 0 a-4.864
Rebase por exceso/defecto Tension: Tension: Tension:

(palabra de datos)
(V. nota 1)

De 32.512 a2 32.767

De 32.767 a 32.512/
de -32.513 a -32.768

De 32.767 a 32.512/
de -32.513 a -32.768

Intensidad: N/A

Intensidad:
De 32.767 a 32.512/
de -4865 a -32.768

Intensidad:
De 32.767 a 32.512/
de -4865 a -32.768

Tension/intensidad soportada
maxima

35V DC (tension)

+35V /40 mA

+35V /40 mA

Filtrado Ninguno, débil, medio o Ninguno, débil, medio o Ninguno, débil, medio o
(V. nota 2) fuerte fuerte fuerte

Supresién de ruido 10, 50 6 60 Hz 400, 60, 50 6 10 Hz 400, 60, 50 6 10 Hz

(V. nota 2)

Principio de medicién

Conversién de valor real

Conversién de valor real

Conversién de valor real

Rechazo en modo comun

40 dB, DC a 60 Hz

40 dB, DC a 60 Hz

40 dB, DC a 60 Hz

Rango de sefiales de servicio
(sefal y tension en modo
comun)

Inferior a +12 V y superior a
12V

Inferior a +35 V y superior a
-35V

Inferior a +12 V y superior a -
12V

Impedancia de carga

Diferencial: 2100 KQ

Diferencial:

220 MQ (tension),
250 Q (intensidad)
Modo comun:

55 MQ (tension),
55 Q (intensidad)

Diferencial:

9 MQ (tension),
250 Q (intensidad)
Modo comun:

4,5 MQ (tension),
4,5 Q (intensidad)
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A.6 Datos técnicos de E/S analdgicas

Datos técnicos

CPU

SB SM

Aislamiento (campo a ldgica)

Ninguno

Ninguno Ninguno

Longitud de cable (metros)

100 m, par trenzado

apantallado

100 m, trenzado y

100 m, trenzado y
apantallado apantallado

Diagnostico

Rebase por exceso/defecto Rebase por exceso/defecto

(V. nota 3)

Rebase por exceso / defecto

24 V DC, baja tensién

Nota 1: Consulte los rangos de medicion de tension e intensidad (Pagina 232) de las entradas analégicas para determinar
los rangos de sobreimpulso/subimpulso y rebase por exceso/defecto.

Nota 2: Consulte los tliempos de respuesta a un escalén (Pagina 233) para determinar los valores de filtrado y supresién

de ruido.

Nota 3: Para SM 1231 Al 4 (13 bits): Si se aplica una tensién superior a +30 V DC o inferior a -15 V DC a la entrada, el
valor resultante se desconocera y es posible que no se active el rebase por exceso o por defecto correspondiente.

A.6.2

Rangos de medida de entradas (Al) de tensién e intensidad

Tabla A- 35 Representacion de entradas analdgicas para tension

Sistema Rango de medida de tensién

Decimal | Hexadecimal +10V 5V +2,5V De0Oa10V

32767 7TFFF 11,851V 5926V |2,963V Rebase por 11,851V Rebase por

32512 7F00 exceso exceso

32511 TEFF 11,759 V 5879V 2,940V Rango de 11,759 V Rango de

27649 6C01 sobreimpulso sobreimpulso

27648 6C00 10V 5V 25V Rango nominal 10V Rango nominal

20736 5100 75V 3,75V 1,875V 75V

1 1 361,7 pv 180,8 yvV | 90,4 pv 361,7 pv

0 0 oV oV ov ov

-1 FFFF Los valores

-20736 | AF00 75V 3,75V |-1,875V negativos no

27648 | 9400 10V 5V 25V se soportan

-27649 93FF Rango de

-32512 8100 11,759V |-5879V |-2,940Vv |Subimpulso

-32513 80FF Rebase por

-32768 | 8000 11,851V |-5926V |-2963Vv |defecto
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A.6.3

A.6 Datos técnicos de E/S analdgicas

Respuesta a un escalon de las entradas analégicas (Al)

En la tabla siguiente, se muestran los tiempos de respuesta a un escalon de las entradas
analdgicas (Al) de la CPU, SB y SM.

Tabla A- 36 Respuesta a un escalon (ms) para las entradas analdgicas

Seleccion de filtrado (valor medio de Seleccion del tiempo de integracion !
muestreo) 400 Hz (2,5ms) | 60 Hz (16,6 ms) | 50 Hz (20 ms) | 10 Hz (100 ms)
Sin (1 ciclo): Nose | CPU N/A 63 65 130
promedia SB 4,5 18,7 22,0 102
SM 4 18 22 100
Débil (4 ciclos): 4 CPU N/A 84 93 340
muestreos SB 10,6 59,3 70,8 346
SM 9 52 63 320
Medio (16 ciclos): 16 | CPU N/A 221 258 1210
muestreos SB 33,0 208 250 1240
SM 32 203 241 1200
Intenso (32 ciclos): | CPU N/A 424 499 2410
32 muestreos SB 63.0 408 490 2440
SM 61 400 483 2410
Frecuencia de CPU N/A 417 5 25
muestreo SB 0,156 1,042 1,250 6,250
SM
e (4 canales) e 0,625 o 417 . o 25
e (8 canales) e 1,25 o 417 . e 25

0V a 10V, medido a un 95% (CPU y SB), 0 a rango maximo, medido a un 95% (SM),

A6.4

Tabla A- 37 Tiempo de muestreo y tiempo de actualizacion de SM y CPU

Tiempo de muestreo y tiempos de actualizacién de entradas analdgicas

Supresién de frecuencias Tiempo de muestreo Tiempo de actualizacién de todos los canales
(tiempo de integracién) SMde 4 canales | SM de 8 canales CPU Al
400 Hz (2,5 ms) 0,625 ms' 2,5ms 10 ms N/A ms
60 Hz (16,6 ms) 4,170 ms 4,17 ms 4,17 ms 4,17 ms
50 Hz (20 ms) 5,000 ms 5ms 5ms 5ms
10 Hz (100 ms) 25,000 ms 25 ms 25ms 25ms

1 Latasa de muestreo de la SM de 8 canales es de 1,250 ms.
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A.6 Datos técnicos de E/S analdgicas

Tabla A- 38 Tiempo de muestreo y tiempo de actualizacion de SB

Supresién de frecuencias Tiempo de muestreo Tiempo de actualizacién de la SB
(tiempo de integracién)
400 Hz (2,5 ms) 0,156 ms 0,156 ms
60 Hz (16,6 ms) 1,042 ms 1,042 ms
50 Hz (20 ms) 1,250 ms 1,25 ms
10 Hz (100 ms) 6,250 ms 6,25 ms
A.6.5 Datos técnicos de salidas analdgicas (SB y SM)

Tabla A- 39 Datos técnicos de las salidas analdgicas (AQ)

Intensidad: 11 bits

Datos técnicos SB SM

Tipo Tension o intensidad Tension o intensidad
Rango +10V60a20 mA +10V60a20mA
Resolucion Tension: 12 bits Tension: 14 bits

Intensidad: 13 bits

(25°C/de0ab55°C)

Rango total Tension: De -27.648 a 27.648 Tension: De -27.648 a 27.648
(palabra de datos) Intensidad: De 0 a 27.648 Intensidad: De 0 a 27.648

(V. nota 1)

Precision +0,5% / £1% de rango maximo +0,3% / £0,6% de rango maximo

Tiempo de estabilizacion
(95% del nuevo valor)

Tension: 300 pS (R), 750 pS (1 uF)
Intensidad: 600 uS (1 mH), 2 ms (10 mH)

Tension: 300 pS (R), 750 pS (1 uF)
Intensidad: 600 yS (1 mH), 2 ms (10 mH)

Impedancia de carga

Tensién: 2 1000 Q
Intensidad: < 600 Q

Tensioén: =2 1000 Q
Intensidad: < 600 Q

Reaccion al cambiar de
RUN a STOP

Ultimo valor o valor sustitutivo (valor
predeterminado: 0)

Ultimo valor o valor sustitutivo (valor
predeterminado: 0)

Aislamiento
(de campo a ldgica)

Ninguno

Ninguno

Longitud de cable (metros) | 100 m, trenzado y apantallado

100 m, trenzado y apantallado

tension)

intensidad)

Diagnéstico ¢ Rebase por exceso/defecto

e Cortocircuito a tierra (sélo en modo de

e Rotura de hilo (sé6lo en modo de

e Rebase por exceso/defecto

e Cortocircuito a tierra (s6lo en modo de
tension)

e Rotura de hilo (s6lo en modo de
intensidad)

e 24V DC, baja tensién

Nota 1: Consulte los rangos de salidas de tensién e intensidad (Pagina 235) para obtener el rango maximo.
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Easy Book
Manual de producto, 04/2011, A5SE02486778-02




Daftos técnicos

A.6.6

A.6 Datos técnicos de E/S analdgicas

Rangos de medicién de salidas (AQ) de tension e intensidad

Tabla A- 40 Representacion de salidas analdgicas para intensidad

Sistema Rango de salida de intensidad
Decimal Hexadecimal 0 mA a 20 mA
32767 7TFFF V. nota 1 Rebase por exceso
32512 7F00 V. nota 1
32511 7TEFF 23,52 mA Rango de sobreimpulso
27649 6CO01
27648 6C00 20 mA Rango nominal
20736 5100 15 mA
1 1 723,4 nA
0 0 0 mA

1 En una condicién de rebase por exceso o por defecto, la reaccion de las salidas analdgicas correspondera a las
propiedades ajustadas en la configuracion de dispositivos para el médulo de sefales analdgico. En el parametro
"Reaccion a STOP de la CPU", seleccione: "Aplicar valor sustitutivo" o "Mantener ultimo valor".

Tabla A- 41 Representacion de salidas analdgicas para tension
Sistema Rango de salida de tensioén
Decimal Hexadecimal 10V
32767 7TFFF V. nota 1 Rebase por exceso
32512 7F00 V. nota 1
32511 TEFF 11,76 V Rango de sobreimpulso
27649 6CO01
27648 6C00 0V Rango nominal
20736 5100 75V
1 1 361,7pV
0 0 oV
-1 FFFF -361,7 p Vv
-20736 AFO00 75V
-27648 9400 -0V
-27649 93FF Rango de subimpulso
-32512 8100 -11,76 V
-32513 80FF V. nota 1 Rebase por defecto
-32768 8000 V. nota 1

1 En una condicién de rebase por exceso o por defecto, la reaccién de las salidas analégicas correspondera a las
propiedades ajustadas en la configuracién de dispositivos para el médulo de sefiales analdgico. En el parametro
"Reaccion a STOP de la CPU", seleccione: "Aplicar valor sustitutivo" o "Mantener ultimo valor".
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A.7 Mddulos RTD y termopar

A7

236

Modulos RTD y termopar

Los mddulos de termopar (TC) (SB 1231 TC y SM 1231 TC) miden el valor de la tension
suministrada a las entradas analdgicas. Este valor puede ser tanto la temperatura de un
termopar como voltios.

e Si se trata de voltios, el valor maximo del rango nominal seran 27648 decimales.

e Si se trata de temperatura, el valor se expresara en grados multiplicados por diez (p. €j.
25,3 grados se expresaran como 253 decimales).

Los modulos RTD (TC) (SB 1231 RTD y SM 1231 RTD) miden el valor de la resistencia
conectada a las entradas analdgicas. Este valor puede ser tanto temperatura como
resistencia.

® Si se trata de resistencia, el valor maximo del rango nominal seran 27648 decimales.

e Si se trata de temperatura, el valor se expresara en grados multiplicados por diez (p. €j.
25,3 grados se expresaran como 253 decimales).

Los médulos RTD soportan mediciones con conexiones de 2, 3 y 4 hilos que van al sensor
de resistencia.

Nota

Los médulos RTD y TC indicaran 32767 en cualquier canal que esté activado y que no
tenga conectado ninguin sensor. Si la deteccidn de rotura de hilo también esta habilitada, en
el moédulo se encenderan de forma intermitente los LEDs rojos correspondientes.

En caso de utilizar rangos de 500 Q y 1000 Q del RTD con otros resistores de menor valor,
el error puede aumentar al doble del error especificado. La exactitud mas elevada se
alcanza para los rangos de 10 Q del RTD con conexiones a 4 hilos.

La resistencia de los hilos en el modo de 2 hilos dara lugar a un error de lectura en el sensor
y, por ello, no se garantiza la exactitud.

ATENCION

Después de aplicar tensién al moédulo, éste lleva a cabo una calibracién interna del
convertidor de analégico a digital. Durante este tiempo, el médulo indica un valor de 32767
en cada canal hasta que haya informacién valida disponible en el canal respectivo. Es
posible que el programa de usuario deba autorizar este tiempo de inicializacion. Como la
configuracion del médulo puede modificar la duracion del tiempo de inicializacion, es
conveniente verificar el comportamiento del médulo en la configuracion. Si es necesario, se
puede incluir Iégica en el programa de usuario para adaptarse al tiempo de inicializacién
del médulo.
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A.7 Mddulos RTD y termopar

A.7A1 Datos técnicos de SB 1231 RTD y SB 1231 TC

Nota

Para utilizar estas SB TC y RTD, el firmware de la CPU tiene que ser de la version 2.0 o
superior.

Tabla A- 42 Especificaciones generales

Datos técnicos SB 1231 Al 1 (16 bits) TC SB 1231 Al 1 (16 bits) RTD

Referencia 6ES7 231-5QA30-0XB0 6ES7 231-5PA30-0XB0

Dimensiones An. x Al. x P. (mm) 38 x62 x21 mm 38 x62 x21 mm

Peso 35 gramos 35 gramos

Disipacién de potencia 0,5W 0,7W

Consumo de corriente (bus SM) 5mA 5 mA

Consumo de corriente (24 V DC) 20 mA 25 mA

Numero de entradas (Pagina 241) 1 1

Tipo TC flotante y mV RTD y Q indicado por el médulo

Diagnéstico e Rebase por exceso/defecto -2 ¢ Rebase por exceso/defecto 1.2
e Rotura de hilo 3 e Rotura de hilo 3

1 Lainformacion de las alarmas de rebase por exceso/defecto se indicara en los valores de datos analdgicos aunque las
alarmas estén deshabilitadas en la configuracion del médulo.

2 RTD: La deteccion de rebase por defecto nunca esta habilitada para los rangos de resistencia.

3 Sila alarma de rotura de hilo esta deshabilitada y se presenta una condicion de rotura de hilo en la linea del sensor, el
moddulo puede sefializar valores aleatorios.
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A.7 Mddulos RTD y termopar

Tabla A- 43 Diagramas de cableado para SB 1231 TC y RTD

SB 1231 231-5QA30 Al 1 (16 bits) TC

SB 1231 231-5PA30 Al 1 (16 bits) RTD

238

SB12317TC SB1231RTD
AI1XTCx 16 BIT Al1XRTD X 16 BIT
6ES7 231-5QA30-0XBO BEST 231-5PA30-0XB0 Me M- I+ - Mt M- -
oooo oooog
0 L0 |
Al Al
@ ®
oooo oooog
M+ M-+ I
Al0-TC AIO - RTD
o o o o0 0] o oMM I+ ]
ODDDD PODDDD
\ ) UCD ®
@ Entrada loop-back RTD no utilizada
(@ RTD a 2 hilos ® RTD a 3 hilos @ RTD a 4 hilos
A7.2 Datos técnicos de SM 1231 RTD
Tabla A- 44  Especificaciones generales
Datos técnicos SM 1231 Al 4 x RTD x 16 bits SM 1231 Al 8 x RTD x16 bits
Referencia 6ES7 231-5PD30-0XB0 6ES7 231-5PF30-0XB0
Dimensiones 45x 100 x 75 70x 100 x 75
An. x Al. x P. (mm)
Peso 220 gramos 270 gramos
Disipacién de potencia 1,5W 1,5W
Consumo de corriente 80 mA 90 mA
(bus SM)
Consumo de corriente ! 40 mA 40 mA
(24 v DC)
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Datos técnicos

SM 1231 Al 4 x RTD x 16 bits

SM 1231 Al 8 x RTD x16 bits

Numero de entradas
(Pagina 241)

Tipo

4

RTD y Q indicado por el médulo

8

RTD y Q indicado por el médulo

Diagnéstico

e Rebase por exceso/defecto 23
e Baja tension 24 V DC2

¢ Rotura de hilo (sélo en modo de

intensidad) 4

e Rebase por exceso/defecto?3
e Bajatension 24 V DC?
e Rotura de hilo (s6lo en modo de

intensidad) 4

20,4 a 28,8 V DC (clase 2, potencia limitada o alimentacion de sensor de la CPU)

La informacion de las alarmas de diagnostico de baja tension y de rebase por exceso/defecto se indicara en los valores

de datos analdgicos aunque las alarmas estén deshabilitadas en la configuracién del médulo.

La deteccion de rebase por defecto nunca esta habilitada para los rangos de resistencia.

Si la alarma de rotura de hilo esta deshabilitada y se presenta una condicion de rotura de hilo en la linea del sensor, el
moddulo puede sefializar valores aleatorios.

Tabla A- 45 Diagramas de cableado de SMs RTD

SM 1231 RTD 4 (16 bits)

SM 1231 RTD 8 (16 bits)

Referencias

Tabla A- 46  Especificaciones generales

Dc’_J-__l_‘L Fl@ o TR M @ Entradas de bucle
: I —® RTD no utilizadas
. — @ RTD de dos hilos
Ve M e L = T M+ M-
3|[0222222| |¢ ;W@@@@@@@@@@@ - @ RTD de fres hilos
§ § = % @ RTD de cuatro
UYL Y E E hilos
" £ DD
Unc M| L M+ M-I+ A0 0] 24\ ®
& e e eu M- I kA voC [Lt M]L M+ M-+ |M+ M- I+ |- |AIO-]
q O e o o |+ M- I+ ||M+ M- I+ I-]23
N o o oW+ M I+ I-]A s ML M+ M-+ -
) OIWMH e d o o o[V M I M+ M =+ 145
2 o o o [Vr M I+ I|IMt M- [+ I |AI67
g g g QDD DDDDDDD)| =
Sleeooooa)| - g 5 F g
f«d@@@@@@@@@@@ -
_@  —
A.7.3 Datos técnicos de SM 1231 TC

Modelo

SM 1231 Al4 x 16 bits TC

SM 1231 AI8 x 16 bits TC

Referencia

6ES7 231-5QD30-0XB0

6ES7 231-5QF30-0XB0O

Dimensiones
An. x Al. x P. (mm)

45 x 100 x 75

45x 100 x 75
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Modelo SM 1231 Al4 x 16 bits TC SM 1231 AI8 x 16 bits TC
Peso 180 gramos XXX gramos

Disipacion de potencia 1,5W 1,5W

Consumo de corriente 80 mA 80 mA

(bus SM)

Consumo de corriente 1 40 mA 40 mA

(24 V DC)

Numero de entradas 4 8

(Pagina 241) TC flotante y mV TC flotante y mV

Tipo

Diagnostico e Rebase por exceso/defecto? ¢ Rebase por exceso/defecto?

e Baja tension 24 V DC2

¢ Rotura de hilo (sélo en modo de

intensidad) 3

e Baja tension 24 V DC?

e Rotura de hilo (sélo en modo de
intensidad) 3

1 20,4 a 28,8V DC (clase 2, potencia limitada o alimentacion de sensor de la CPU)

2 Lainformacion de las alarmas de diagnéstico de baja tensién y de rebase por exceso/defecto se indicara en los valores
de datos analégicos aunque las alarmas estén deshabilitadas en la configuracién del médulo.

3 Sila alarma de rotura de hilo esta deshabilitada y se presenta una condicién de rotura de hilo en la linea del sensor, el
modulo puede sefalizar valores aleatorios.

Tabla A- 47 Diagramas de cableado de SMs TC

SM 1231 Al 4 TC (16 bits)

SM 1231 Al 8 TC (16 bits)

Notas

@ SM 1231 Al 8 TC: Para
mejorar la claridad, TC 2, 3,4y
5 no se muestran conectados.

be _—J‘—_ll*/\‘ */.\‘ DC ;J;_ 11+/.\— +/.\—
+ n @
5 QLD §@@@@@@@ z
QODD2D22)|S
%um%&ﬂuu&J

e @ o |2+ 2-|3+ 3-

R el s] -

231-5QD30-0XB0

TCANALOG INPUTS

Al Al
o o o |2+ 2-|3+ 3-

G,

+v7 +v,

231-5QF30-0XB0

e o o |4+ 4[5+ 5
o o of6- 67+ /1A

Q02022

G,

TC ANALOG INPUT!

®
4\./— +V—
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A7.4

A.7 Mddulos RTD y termopar

Datos técnicos de entradas analdgicas para RTDy TC (SM y SB)

Tabla A- 48 Entradas analdgicas para médulos RTD y TC (SB y SM)

Datos técnicos

RTD y termopar (TC)

Nudmero de entradas

1 (SB), 4 u 8 (SM)

Tipo e RTD: RTD y Q indicado por el médulo
e TC: TC flotante y mV
Rango Consultar las tablas de tipo RTD/TC:

¢ Rango nominal (palabra de datos)

¢ Rango de sobreimpulso/subimpulso (palabra de
datos)

¢ Rebase por exceso/defecto (palabra de datos)

e RTD (Pagina 243)
e [TC (Pagina 242)

Resolucion Temperatura 0,1°C/0,1°F
Resistencia / tension Signo mas (+) de 15 bits
Tension soportada maxima 35V

Supresion de ruido

85 dB para el ajuste de filtro seleccionado
(10 Hz, 50 Hz, 60 Hz 6 400 Hz)

Rechazo en modo comun

>120dB a 120 VAC

Impedancia

=10 MQ

Aislamiento De campo a légica

500 V AC

De campo a 24V DC

SMRTDy SM TC: 500 V AC
(no aplicable a SB RTD y SB TC)

24 V DC a circuito légico

SMRTDy SM TC: 500 V AC
(no aplicable a SB RTD y SB TC)

Aislamiento entre canales

¢ SM RTD: Ninguno
(no aplicable a SB RTD)

e SMTC:120V AC
(no aplicable a SB TC)

Precision (25 °C / de 0 a 55 °C)

Consultar las tablas de tipo RTD/TC:
e RTD (Pagina 243)
e [TC (Pagina 242)

Repetitividad

+0,05% FS

Disipacion maxima del sensor

e RTD: 0,5 mW
e TC: No aplicable

Principio de medicién

Integrador

Tiempo de actualizacion del modulo

Consultar las tablas de seleccién de filtro RTD/TC:
e RTD (Pagina 245)
e [TC (Pagina 242)

Error de unioén fria

e RTD: No aplicable
e TC:%1,5°C
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Datos técnicos RTD y termopar (TC)
Longitud de cable (metros) 100 metros hasta el sensor (max.)
Resistencia del cable e RTD:20Q, 2,7 Q para 10 Q RTD max.

e TC:100 Q max.

A.7.5 Tipo de termopar

Tabla A- 49 Tabla de seleccion de termopares (rangos y precision)

Tipo Rango de Rango Rango Rango de Precision rango 3 4 | Precision rango 3
saturacion nominal limite | nominal limite | saturaciéon normal a 25 °C 4normal de 0 °C
minimo? inferior superior maximo? ab5°C

J -210,0 °C -150,0 °C 1200,0 °C 1450,0 °C 10,3 °C 10,6 °C

K -270,0 °C -200,0 °C 1372,0 °C 1622,0 °C 10,4 °C 1,0 °C

T -270,0 °C -200,0 °C 400,0 °C 540,0 °C 10,5 °C +1,0 °C

E -270,0 °C -200,0 °C 1000,0 °C 1200,0 °C 10,3 °C 10,6 °C

R&S -50,0 °C 100,0°C 1768,0 °C 2019,0 °C +1,0°C +2,5°C

N -270,0 °C -200,0 °C 1300,0 °C 1550,0 °C 1,0 °C 11,6 °C

C 0,0°C 100,0 °C 2315,0 °C 2500,0 °C 10,7 °C 12,7 °C

TXK/XK(L) |-200,0°C -150,0 °C 800,0 °C 1050,0 °C 10,6 °C +1,2°C

Tension -32512 -27648 27648 32511 +0,05% 10,1%

-80 mV 80 mV

1 Los valores de termopares inferiores al valor del rango de saturacion minimo se notifican como -32768.
2 Los valores de termopares superiores al valor del rango de saturacion maximo se notifican como 32767.

3 El error de la unidn fria interna es de £1,5 °C en todos los rangos. Esto debe anadirse al error en esta tabla. Para
cumplir estas especificaciones, el modulo requiere como minimo 30 minutos de calentamiento.

4 Solo para SM TC de 4 canales: En presencia de radiofrecuencia radiada de 970 MHz a 990 MHz, la precision puede
verse reducida.

A.7.6 Seleccién de filtros de termopares y tiempos de actualizacién

Para medir termopares, se recomienda utilizar un tiempo de integracién de 100 ms. El uso
de tiempos de integracion inferiores aumentara el error de repetibilidad de las lecturas de
temperatura.
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Tabla A- 50 Seleccion de filtros de termopares y tiempos de actualizacion

Supresion de
frecuencias (Hz)

Tiempo de
integracion (ms)

Tiempo de actualizacién (segundos)

SB de 1 canal SM de 4 canales SM de 8 canales
10 100 0,301 1,225 2,450
50 20 0,061 0,263 0,525
60 16,67 0,051 0,223 0,445
400 10 0,031 0,143 0,285

1 Para mantener la resolucién y exactitud del médulo con la supresiéon de 400 Hz, el tiempo de integraciéon es de 10 ms.
Esta seleccion también suprime perturbaciones de 100 Hz y 200 Hz.

A7.7 Tabla de seleccién de tipos de sensor RTD
Tabla A- 51 Rangos y precision de los diferentes sensores soportados por los médulos RTD
Coeficiente de Tipo de RTD Rango de Rango Rango Rango de Exactitud Exactitud
temperatura saturacion nominal nominal | saturacién del rango del rango
minimo’ limite inferior limite maximo? normal a 25 normal
superior °C entre 0 °Cy
55 °C
Pt 0,003850 Pt 10 -243,0 °C -200,0 °C 850,0 °C 1000,0°C | #1,0°C +2,0°C
ITS90 Pt 50 -243,0°C -200,0°C 850,0°C 1000,0°C +0,5°C +1,0°C
DIN EN 60751 Pt 100
Pt 200
Pt 500
Pt 1000
Pt 0,003902 Pt 100 -243,0°C -200,0°C 850,0°C 1000,0°C +0,5°C +1,0°C
Pt 0,003916 Pt 200 -243,0°C 200,0°C  |850,0°C  |1000,0°C  [#0,5°C +1,0°C
Pt 0,003920
Pt 500
Pt 1000
Pt 0,003910 Pt 10 -273,2°C -240,0 °C 1100,0°C | 1295°C +1,0°C +2,0°C
Pt 50 -273,2°C -240,0°C 1100,0°C 1295°C +0,8°C +1,6 °C
Pt 100
Pt 500
Ni 0,006720 Ni 100 -105,0 °C -60,0 °C 250,0 °C 295,0°C +0,5°C +1,0°C
Ni 0,006180 Ni 120
Ni 200
Ni 500
Ni 1000
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Coeficiente de Tipo de RTD Rango de Rango Rango Rango de Exactitud Exactitud
temperatura saturacion nominal nominal | saturacién del rango del rango
minimo? limite inferior limite maximo? normal a 25 normal
superior °C entre0°Cy
55 °C
LG-Ni 0,005000 LG-Ni 1000 -105,0°C -60,0°C 250,0°C 295,0°C 10,5°C +1,0°C
Ni 0,006170 Ni 100 -105,0 °C -60,0 °C 180,0 °C 212,4 °C 10,5°C +1,0°C
Cu 0,004270 Cu10 -240,0°C -200,0°C 260,0°C 312,0°C +1,0°C 1+2,0°C
Cu 0,004260 Cu10 -60,0°C -50,0 °C 200,0 °C 240,0 °C +1,0°C 1+2,0°C
Cu 50 -60,0°C -50,0°C 200,0°C 240,0°C 10,6°C +1,2°C
Cu 100
Cu 0,004280 Cu10 -240,0°C -200,0°C 200,0°C 240,0°C +1,0°C 12,0°C
Cu 50 -240,0°C -200,0°C 200,0°C 240,0°C 10,7°C +1,4°C
Cu 100
1 Los valores de RTD inferiores al valor del rango de saturacion minimo se notifican como -32768.
2 Los valores de RTD superiores al valor del rango de saturacion maximo se notifican como -32768.
Tabla A- 52 Resistencia
Rango Rango de Rango nominal Rango nominal | Rango de Precision del Precisién del
saturacion limite inferior limite superior | saturacién rango normala | rango normal
minimo maximo' 25°C entre 0 °Cy 55
°C
150 Q n/a 0(0Q) 27648 (150 Q) 176,383 Q 10,05% £0,1%
300 Q n/a 0(0Q) 27648 (300 Q) 352,767 Q 10,05% £0.1%
600 Q n/a 0(0Q) 27648 (600 Q) 705,534 Q 10,05% 10,1%
1 Los valores de RTD superiores al valor del rango de saturacion maximo se notifican como -32768.
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A.7.8 Seleccidn de filtros RTD y tiempos de actualizacion

Tabla A- 53 Seleccion de filtros y tiempos de actualizacion

Supresion de Tiempo de Tiempo de actualizacion (segundos)
frecuenczi:z)de ruido | integracion (ms) SB de 1 canal SM de 4 canales SM de 8 canales

10 100 4/2 hilos: 0.301 4/2 hilos: 1.222 4/2 hilos: 2.445

3 hilos: 0.601 3 hilos: 2.445 3 hilos: 4.845
50 20 4/2 hilos: 0.061 4/2 hilos: 0.262 4/2 hilos: 0.525

3 hilos: 0.121 3 hilos: .505 3 hilos: 1.015
60 16.67 4/2 hilos: 0.051 4/2 hilos: 0.222 4/2 hilos: 0.445

3 hilos: 0.101 3 hilos: 0.424 3 hilos: 0.845
4001 10 4/2 hilos: 0.031 4/2 hilos: 0.142 4/2 hilos: 0.285

3 hilos: 0.061 3 hilos: 0.264 3 hilos: 0.525

1 Para mantener la resolucién y la exactitud del médulo seleccionando el filtro de 400 Hz, el tiempo de integracién es de
10 ms. Esta seleccion también rechaza perturbaciones de 100 Hz y 200 Hz.

A.8 Interfaces de comunicacion

Para obtener una lista mas completa de los médulos disponibles para S7-1200, véase el
manual de sistema del S7-1200 o la pagina web de atencién al cliente
(http://www.siemens.com/automation/support-request).

A.8.1 Maestro/esclavo PROFIBUS

Nota

Los CMs PROFIBUS S7-1200 y el CP GPRS no estan homologados para aplicaciones
maritimas

Los mddulos siguientes no tienen aprobacion maritima:

e Modulo esclavo PROFIBUS CM 1242-5

e Médulo maestro PROFIBUS CM 1243-5

e Médulo CP 1242-7 GPRS

Nota

Para utilizar estos modulos el firmware de la CPU debe tener la versién 2.0 o superior.
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A.8.1.1 CM 1242-5 PROFIBUS slave

Tabla A- 54 Datos técnicos del CM 1242-5

Datos técnicos

Referencia 6GK7 242-5DX30-0XEO
Interfaces
Conexion a PROFIBUS Conector hembra Sub-D de 9 polos

Consumo maximo de corriente en la interfaz PROFIBUS en 15 mA a 5 V (sélo para la terminacién de bus) *)
caso de conexiéon de componentes de red (por ejemplo,
componentes 6pticos)

Condiciones ambientales permitidas

Temperatura ambiente

e durante el almacenamiento e -40°C..+70°C

e durante el transporte e -40°C..+70°C

e durante la fase de servicio en caso de instalacion vertical e 0°C... +55°C
(perfil horizontal)

e durante la fase de servicio en caso de instalacion e 0°C..+45°C

horizontal (perfil vertical)

Humedad relativa de 25 °C durante la fase de servicio, sin 95 %
condensacion, como maximo

Clase de proteccion IP20

Alimentacién eléctrica, consumo de corriente, potencia perdida

Clase de la alimentacion eléctrica DC
Alimentacion eléctrica del bus de panel posterior 5V
Corriente consumida (tipica) 150 mA
Potencia real perdida (tipica) 0,75W
Medidas y peso

e Ancho e 30mm
e Alto e 100 mm
e Profundo e 75mm
Peso

e Peso neto e 115¢g
e Peso incluyendo el embalaje e 152¢g

*) La carga de corriente mediante un consumidor externo, que se conecta entre VP (pin 6) y DGND (pin 5), puede ser de 15
mA como maximo para la terminacion del bus (resistente a cortocircuito).
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Interfaz PROFIBUS

Tabla A- 55 Asignacion de contactos del conector hembra Sub-D

o Pin Descripcion Pin Descripcion
1 - libre - 6 P5V2: alimentacion eléctrica de +5V
6 9 - libre - 7 - libre -
! 3 3 RxD/TxD-P: Conductor de datos 8 RxD/TxD-N: Conductor de datos A
8 . B
9
5 RTS 9 - libre -
PY 5 M5V2: tierra de referencia de Carcasa | Conexion de tierra
datos (masa DGND)

A.8.1.2 CM 1243-5 PROFIBUS master

Tabla A- 56 Datos técnicos del CM 1243-5

Datos técnicos

Referencia 6GK7 243-5DX30-0XEOQ
Interfaces
Conexién a PROFIBUS Conector hembra Sub-D de 9 polos

Consumo maximo de corriente en la interfaz PROFIBUS en 15 mA a 5 V (sélo para la terminacién de bus) *
caso de conexién de componentes de red (por ejemplo,
componentes Opticos)

Condiciones ambientales permitidas

Temperatura ambiente

¢ durante el almacenamiento e -40°C..+70°C

e durante el transporte e -40°C..+70°C

¢ durante la fase de servicio en caso de instalacion vertical e 0°C... +55°C
(perfil horizontal)

e durante la fase de servicio en caso de instalacion e 0°C..+45°C

horizontal (perfil vertical)

Humedad relativa de 25 °C durante la fase de servicio, sin 95 %
condensacion, como maximo

Clase de proteccion IP20

Alimentacién eléctrica, consumo de corriente, potencia perdida

Clase de la alimentacion eléctrica DC
Tension de alimentacion / externa 24V

e minima e 192V
e maxima e 288V

Corriente consumida (tipica)

e deDC24V e 100 mA
e desde el bus de panel posterior de la S7-1200 e OmA
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Datos técnicos

Potencia real perdida (tipica)
e deDC24V
o desde el bus de panel posterior de S7-1200

24 W
ow

Alimentacion eléctrica de DC 24 V / externa
e Seccién de cable minima
e Seccidn de cable maxima

o Momento de apriete de los bornes roscados

min.: 0,14 mm2 (AWG 25)
max.: 1,5 mm2 (AWG 15)
0,45 Nm (4 Ib.in.)

Medidas y peso

e Ancho e 30mm
e Alto e 100 mm
e Profundo e 75mm
Peso

e Peso neto e 1349

e Peso incluyendo el embalaje e 1719

*) La carga de corriente mediante un consumidor externo, que se conecta entre VP (pin 6) y DGND (pin 5), puede ser de 15
mA como maximo para la terminacion del bus (resistente a cortocircuito).

Interfaz PROFIBUS

Tabla A- 57 Asignacion de contactos del conector hembra Sub-D

( Pin Descripcion Pin Descripcion
1 1 - libre - 6 VP: alimentacién de tensién +5 V sélo
6 9 para resistencias de cierre de bus
7 (terminacion);
8 3 no para la alimentacién de aparatos
9 4 externos
5 2 - libre - 7 - libre -
(] 3 RxD/TxD-P: Conductor de datos 8 RxD/TxD-N: Conductor de datos A
B
4 CNTR-P: RTS 9 - libre -
5 DGND: masa para sefales de Carcasa | Conexion de tierra
datos y VP
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Cable PROFIBUS

A.8 Interfaces de comunicacion

ATENCION

funcion.

Colocacion del apantallado del cable PROFIBUS
El apantallado del cable PROFIBUS debe estar colocado.

Aisle a tal fin un extremo del cable PROFIBUS y una la pantalla con la puesta a tierra de la

A.8.2 CP GPRS

Nota

Los CMs PROFIBUS S7-1200 y el CP GPRS no estan homologados para aplicaciones

maritimas

Los mddulos siguientes no tienen aprobacion maritima:
e Modulo esclavo PROFIBUS CM 1242-5
e Médulo maestro PROFIBUS CM 1243-5

e Médulo CP 1242-7 GPRS

Nota

Para utilizar estos modulos el firmware de la CPU debe tener la versién 2.0 o superior.

A.8.2.1 Datos técnicos del CP 1242-7

Tabla A- 58 Datos técnicos del CP 1242-7

Datos técnicos

Referencia

6GK7 242-7KX30-0XEO

Interfaz de radiofrecuencia

Conexién de antena

Conector SMA

Impedancia nominal

50 Ohm

Radioconexion

Potencia de emisién maxima

e GSM 850, Class 4: +33 dBm *2dBm
e GSM 900, Class 4: +33 dBm +2dBm
e GSM 1800, Class 1: +30 dBm +2dBm
e GSM 1900, Class 1: +30 dBm +2dBm
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Datos técnicos

GPRS Clase de Multislot 10

Clase de equipo terminal B

Esquema de codificacion 1...4 (GMSK)
SMS Modo operativo saliente: MO

Servicio: punto a punto

Condiciones ambientales permitidas

Temperatura ambiente

e durante el almacenamiento e -40°C..+70°C

e durante el transporte e -40°C..+70°C

e durante la fase de servicio en caso de instalacion vertical e 0°C... +55°C
(perfil horizontal)

e durante la fase de servicio en caso de instalacién e 0°C..+45°C
horizontal (perfil vertical)

Humedad relativa de 25 °C durante la fase de servicio, sin 95 %

condensacion, como maximo

Clase de proteccion IP20

Alimentacién eléctrica, consumo de corriente, potencia perdida

Clase de la alimentacion eléctrica DC

Tension de alimentacion / externa 24V

e minima e 192V

e maxima e 288V

Corriente consumida (tipica)

e deDC24V e 100 mA

e desde el bus de panel posterior de S7-1200 e OmA

Potencia real perdida (tipica)

e deDC24V o 24W

e desde el bus de panel posterior de la S7-1200 e OW

Alimentacion eléctrica de DC 24 V

Seccion de cable minima
Seccion de cable maxima
Momento de apriete de los bornes roscados

min.: 0,14 mm2 (AWG 25)
max.: 1,5 mm2 (AWG 15)
0,45 Nm (4 Ib.in.)

Medidas y peso

e Ancho e 30mm
e Alto e 100 mm
e Profundo e 75mm
Peso

e Peso neto e 133g

e Peso incluyendo el embalaje e 1709
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Datos técnicos de la antena de GSM/GPRS ANT794-4MR

Easy Book

A.8 Interfaces de comunicacion

ANT794-4AMR

Referencia

6NH9860-1AA00

Redes de telefonia movil

GSM / GPRS

Gamas de frecuencia

o 824..960 MHz (GSM 850, 900)
e 1710...1 880 MHz (GSM 1 800)
e 1900...2 200 MHz (GSM / UMTS)

Caracteristica

omnidireccional

Ganancia de la antena 0dB

Impedancia 50 Ohm

Relacion de ondas estacionarias (SWR) <20

Potencia max. 20 W

Polaridad lineal vertical

Conector SMA

Longitud del cable de antena 5m

Material exterior PVC duro, resistente a UV
Clase de proteccion IP20

Condiciones ambientales permitidas

e Temperatura de servicio

o Temperatura de transporte/almacenaje
e Humedad relativa

e -40 °C hasta +70 °C
e -40 °C hasta +70 °C
e 100 %

Material exterior

PVC duro, resistente a UV

Construccién Antena con cable de 5 m unido fijo y conector
macho SMA

Medidas (D x H) en mm 25x 193

Peso

e Antenaincl. cable e 3109

e Piezas para montaje e 549

Montaje

Con escuadra adjuntada
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Datos técnicos de la antena plana ANT794-3M

Referencia 6NH9870-1AAQ00
Redes de telefonia movil GSM 900 GSM 1800/1900
Gamas de frecuencia 890 - 960 MHz 1710 - 1990 MHz
Relacion de ondas <21 <1,5:1
estacionarias (VSWR)
Pérdida de retorno (Tx) =10dB =14 dB
Ganancia de la antena 0dB
Impedancia 50 Ohm
Potencia max. 10w
Cable de la antena Cable HF RG 174 (conectado fijamente) con un conector SMA
Longitud del cable 1,2m
Clase de proteccion IP 64
Margen de temperatura -40°C hasta +75°C
permitido
Inflamabilidad UL 94 V2
Material exterior ABS Polylac PA-765, gris luminoso (RAL 7035)
Medidas (An x L x Al) en mm 70,5 x 146,5 x 20,5
Peso 1309
A.8.3 Teleservice (TS)
Los manuales siguientes contienen los datos técnicos del TS Adapter IE Basic y el
TS Adapter modular:

® Herramientas de ingenieria para software industrial
TS Adapter modular

® Herramientas de ingenieria para software industrial
TS Adapter |IE Basic
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A.8.4 Comunicacion RS485 y RS232
A.8.4.1 Datos técnicos de CB 1241 RS485
Nota

Para utilizar esta CB el firmware de la CPU debe tener la version 2.0 o superior.

Tabla A- 59 Especificaciones generales

Datos técnicos

CB 1241 RS485

Referencia 6ES7 241-1CH30-1XB0
Dimensiones 38 x62 x 21
Peso 40 gramos

Tabla A- 60 Transmisor y receptor

Datos técnicos

CB 1241 RS485

Tipo

RS485 (semiduplex de 2 hilos)

Rango de tensién en modo comun

-7V a+12V, 1 segundo, 3 VRMS continuo

Tension de salida diferencial del transmisor

2V min.aRL=100Q
1,5V min.aRL=54 Q

Terminacion y polarizacion

10 Ka +5V en B, pin 3 RS485
10K a GND en A, pin 4 RS485

Terminacion opcional

Conexioén del pin TB al pin T/RB, la impedancia de terminacion
efectiva es de 127 Q, se conecta al pin 3 RS485

Conexion del pin TA al pin T/RA, la impedancia de terminacion
efectiva es de 127 Q, se conecta al pin 4 RS485

Impedancia de entrada del receptor

5,4K Q min. incluyendo terminacion

Umbral/sensibilidad del receptor

+/- 0,2 V min., 60 mV de histéresis tipica

Aislamiento
Senal RS485 a conexion a masa
Sefial RS485 a logica de la CPU

500 V AC durante 1 minuto

Longitud de cable, apantallado

1000 m max.

Velocidad de transferencia

300 baudios, 600 baudios, 1,2 kbits, 2,4 kbits, 4,8 kbits, 9,6 kbits
(valor predeterminado), 19,2 kbits, 38,4 kbits, 57,6 kbits, 76,8 kbits,
115,2 kbits

Paridad

Sin paridad (valor predeterminado), par, impar, marca (bit de paridad
siempre establecido a 1), espacio (bit de paridad siempre
establecido a 0)

Numero de bits de parada

1 (valor predeterminado), 2

Control de flujo

No soportado

Tiempo de espera

0 a 65535 ms
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Tabla A- 61  Suministro eléctrico

Datos técnicos CB 1241 RS485
Pérdida de potencia (disipacion) 1,5W
Consumo de corriente (bus SM), max. 50 mA
Consumo de corriente (24 V DC) max. 80 mA

CB 1241 RS485 (6ES7 241-1CH30-1XB0)

(B 1241 RS485

6ES7 241-1CH30-1XB0

oooo

(D Conecte "TA"y TB" tal y como se indica para finalizar la red. (En la red RS485 solo
deben finalizarse los dispositivos terminadores.)

@ Utilice un cable de par trenzado apantallado y conéctelo a tierra.

Sélo se terminan los dos extremos de la red RS485. Los dispositivos que estan entre los
dos dispositivos terminadores no se terminan ni polarizan. Consulte la seccién "Polarizar y
terminar un conector de red RS485".
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A8.4.2 CM 1241 RS485 y RS232

Tabla A- 62 Especificaciones generales

A.8 Interfaces de comunicacion

Datos técnicos CM 1241 RS485

CM 1241 RS232

Dimensiones (A x A x P) 30 x 100 x 75 (mm)

30x100 x 75 mm

Peso 150 gramos 150 gramos

Pérdida de potencia (disipacion) 1,1W 1,1W

Desde +5V DC 220 mA 220 mA
Tabla A- 63 Transmisor y receptor

Datos técnicos Descripcion

Tipo e RS485 (semidlplex de 2 hilos)

RS232 (duplex completo)

Transmisor Rango de tensiéon en modo comun -7V a+12V, 1 segundo, 3 VRMS continuo
(RS485) Tension de salida diferencial del 2V min.aRL =100 Q
transmisor 1,5V min.aRL=54 Q
Terminacion y polarizaciéon 10K Q a +5V en B, pin PROFIBUS 3
10K Q a GND en A, pin PROFIBUS 8
Transmisor Tension de salida del transmisor +/-5Vmin.aRL=3KQ
(RS232) Tensién de salida del transmisor +/- 15V DC max.
Receptor Impedancia de entrada del receptor e RS485: 54K Q min. incluyendo terminacion
e RS232: 3K Q min.
Umbral/sensibilidad del receptor e RS485: +/- 0,2 V min., 60 mV de histéresis tipica
e RS232: 0,8 V min. bajo, 2,4 max. alto, histéresis tipica:
0,5V
Tensién de entrada del receptor +/- 30 V DC max.
(s6lo RS232)
Aislamiento Senal a conexién a masa 500 V AC durante 1 minuto

Sefial a logica de CPU

Longitud del cable, apantallado (max.)

e RS485: 1000 m.
e RS232:10 m.

Velocidad de transferencia

300 baudios, 600 baudios, 1,2 kbits, 2,4 kbits, 4,8 kbits, 9,6
kbits (valor predeterminado), 19,2 kbits, 38,4 kbits, 57,6 kbits,
76,8 kbits, 115,2 kbits

Paridad

Sin paridad (valor predeterminado), par, impar, marca (bit de
paridad siempre establecido a 1), espacio (bit de paridad
siempre establecido a 0)

Numero de bits de parada

1 (valor predeterminado), 2

Control de flujo (RS232)

No soportado

Control de flujo (RS485)

Hardware, software

Tiempo de espera

0 a 65535 ms
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Tabla A- 64 Conector y cableado de CM 1241 RS485

Pin Descripcion Conector Pin Descripcion
(hembra)
1 GND Masa légica o de comunicacion , |6PWR +5V con resistor en serie de 100 ohmios:
° . Salida
2 Sin conexion 8 . L7 Sin conexion
3 TxD+ Sefal B (RxD/TxD+): Entrada/salida 7 , |8 TXD- Sefal A (RxD/TxD-): Entrada/salida
4 RTS Peticion de transmitir (nivel TTL): ° 119 Sin conexion
Salida
5 GND Masa logica o de comunicacion SHELL Conexion a masa

1 RTS es una sefial de nivel TTL y se puede emplear para controlar otro dispositivo semiduplex basado en esta sefial. Se
habilita al transmitir datos y se deshabilita el resto del tiempo. Al contrario de lo que sucede con CM 1241 RS232, en el
CM 1241 RS485 no hay ningun control de la sefial por parte del usuario. No se puede establecer de forma manual ni
hacer que se amplie.

Tabla A- 65 Conector y cableado de CM 1241 RS232

Pin Descripcion Conector Pin Descripcién
(macho)
1 DCD Deteccion de portadora de datos: 6 DSR Equipo de datos listo: Entrada
QI
Entrada sl @ ol -
2 RxD Datos recibidos de DCE: Entrada 1o ol 7 RTS Peticion de transmitir Salida
3 TxD Datos transmitidos a DCE: Salida o 9 ol. [8CTS Listo para transmitir: Entrada
4 DTR Terminal de datos disponible: Salida "9 Qs |9RI Indicacion de timbre (no utilizado)
5 GND Masa logica SHELL Conexion a masa
A9 Productos adicionales
A.9.1 Médulo de alimentacion PM 1207
El PM 1207 es un médulo de alimentacion para SIMATIC S7-1200. Ofrece las funciones
siguientes:
e Entrada 120/230 V AC, salida 24 V DC/2,5 A
e Referencia: 6ESP 332-1SH71
Para obtener mas informacién sobre este producto y consultar la documentacién del
producto, visite la pagina web de atencién al cliente
(http://www.siemens.com/automation/support-request).
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A.9 Productos adicionales

Mddulo de conmutacién compacto CSM 1277

El CSM1277 es un médulo de conmutacion compacto Industrial Ethernet. Se puede emplear
para multiplicar la interfaz Ethernet del S7-1200 y permitir asi una comunicacién simultanea
con paneles de operador, programadoras u otros controladores. Ofrece las funciones
siguientes:

® 4 sockets RJ45 para la conexion a Industrial Ethernet

® 3 bujias polares en la placa de bornes para la conexion de la alimentacion externa de 24
V DC encima

® | EDs para mostrar el estado y el diagnéstico de puertos Industrial Ethernet
e Referencia: 6GK7 277-1AA00-0AAQ

Para obtener mas informacién sobre este producto y consultar la documentacion del
producto, visite la pagina web de atencion al cliente
(http://www.siemens.com/automation/support-request).
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