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El software SoMachine nos permite programar diferentes modelos dentro de la gama
de maquinas compactas. Entre estos destacan el M241 y M251, como gama de PLC,
pero también incluye la posibilidad de programar pantallas HMI con y sin controlador
propio, y controladores de motores como la interpoladora de ejes LMC058 6 LMCO078
para servomotores. En este manual utilizaremos los controladores légicos (M241 y
M251) sobre todo, ya que para los otros se ampliaran manuales para HMI vy
controlador de motores.

SoMachine
Motion

‘.-[lll_'il *-
.

performance

SoMachine
Basic

Controllers

1.1 CONTROLADOR LOGICO MODICON M241

Existen varios modelos de controladores M241con distinta alimentacion y diferentes
puertos de comunicacion embebidos.




El modelo de controlador, con el que vamos a realizar el desarrollo de este manual
SoMachine es el TM241CEC24R el cual se alimenta con 230 VAC vy dispone de:
e 14 entradas de 24 VDC, de estas 14 entradas hay 8 rapidas (hasta 200 KHz),
especificas para funcion especiales como el contaje de alta velocidad (HSC).
e 4 salidas de transistor de 24 VDC, especificas para funciones especiales como
PWM (modulacion de amplitud de impulsos, 20 KHz) y PTO (salidas de tren de
impulsos, 100 KHz).
e 6 salidas de relé (soporta hasta 2 A de corriente por salida) hasta 20 millones de
ciclos.
e Dos puertos serie RS 232/RS 485 (protocolos SoMachine-Network, Modbus, ASCII)
e Un puerto Ethernet, protocolo Modbus TCP (cliente/servidor) o servidor web.
e Un puerto maestro de bus CANopen (hasta 63 esclavos).

Descripcion y cableado del Controlador

15/16 17

14 ‘ 0 onoRr ‘j'@'ﬂ““ B 6 7 18
M241 10U av 11 Ut 1
13 TM?ML'E?.LE;S; 2
=}
4
12
5
6
11

Interruptor de Run/Stop
Ranura para tarjeta de memoria SD
Ranura para la bateria de reserva
Ranuras para cartuchos de E/S o cartuchos de aplicacion.
Bloque de visualizacién LED que muestra el estado de las E/S
Conector USB mini-B para programacion
Pestafia para bloqueo en carril 5 simétrico
Conexi6n de salidas légicas de relé/transistor: borneros de tornillos extraibles
Interruptor de resistencia final de linea del bus CANopen
Bornero de tornillos extraible, 3 bornas para conectar la alimentacién 24 VCC o 100-240 VAC
(segtn el modelo).
Conector para el bus CANopen (bornero de tornillos)
Conector RJ45 para red Ethernet y LED de actividad
Bloque de visualizacion LED que muestra:
- El estado del controlador y sus componentes (bateria, tarjeta de memoria SD)
- El estado de los puertos de comunicacién incorporados (bus CANopen, puertos serie,
Ethernet)
Conector bus TM4: bus de comunicacioén para conectar los modulos de comunicacién Modicon
T™4.
Puerto serie SL1 (RS232 o RS485): conector RJ45
Puerto serie SL2 (RS485): borneros de tornillos
Conexion de entradas logicas de 24 VCC: borneros de tornillos extraibles.
Conector bus TM3 para conectar a los moédulos de extension Modicon TM3
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Cableado de la alimentacién del médulo a 24 VDC 6 230 VAC.

e e = + _
2 R <80 mm
2A (3.151in.)
+ & 1,5 mm2Z min.
S - AWG 14 max.
\"ﬁ =24V as
=
L N
I 2 &
= 1 <80 mm
[Lﬂ £ 2A” (3.151in.)
& @ 1.5 mm? min
© AWG 14 max.
| — ~ 100...240 V
50/60 Hz

Cableado de Entradas rapidas.

0.5 A"[] 1. 1
l |
| 24V |ov |como| 10 ‘ 1" | 12 | 13 ‘r.i_m‘comd 14 | 15 | 18 | 17 | ‘comz| 18 ‘ |9‘|10 ||11 ||12||13|
1) (1 (1)
(1) Los bornes COMO, COM1, COM2 no estan internamente conectados.

Cableado para Salidas Rapidas.

vo+| vo-| TrRo | TR1 | TR2 |TR3|

~
i
L

2A

000
T_

Cableado salidas relé.
(1 (1) (1) (1) (2)

|COM1| Q4 | Qs |COM2| Q6 | Q7 |COM3| Qs ICOM4| Q9 | Tl u
|
I
- I
= ] __I ~ !

L1 [ L1 |
| A C 1 8A C

I 1 1
I +— 1 1
|—

(1) Los bornes COMO, COM1, COM2 no estan internamente conectados.

(2) Para mejorar el tiempo de vida de los contactos, y para protegerlo de posibles dafios
de una carga inductiva , debe conectar un diodo en paralelo para cada carga inductiva
en DC o un amortiguador RC en paralelo de cada carga inductiva CA
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Conexionado del bus CANopen (bornero).

r&mv_en____-i Pin | Signal Description Marking | Color of Cable
: 1 Not used Reserved NC RD: red
'l 2 |caAN_H CAN_L bus line CAN_H | WH: white
3 CAN_SHLD | Optional CAN shield | Shield -
4 CAN_L CAN_L bus line CAN_L BU: blue
o = b CAN_GND CAN Ground GND BK: black
I\ EJ,:I:)I _Il él
LT: Resistencia de fin de linea de 120 Q.
Conexionado del puerto serie 1(RJ45).
Pin |RS232 |RS485
1 RxD N.C.
2 TxD N.C.
3 N.C. N.C.
4 N.C. D1
5 N.C. DO
6 N.C. N.C.
7 N.C.* 5Vdc
8 Common | Common
(*) 5V de alimentacion para el RS485, no conectar en RS232.
Conexionado del puerto serie 2 (bornero).
Pin RS485
e e e e COoM 0V com.
e e 2 S Shield Shield
Ol Shéd 0O DA DO DO (B-)
iz D1 D1 (A+)
Conexionado del puerto Ethernet (RJ45).
Pin N° Signal
1 TD+
2 TD-
— 3 RD+
—— 4 -
— 5 -
[ 6 RD-
7 -
8 -

12
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MODULOS DE AMPLIACION.
Hay varios médulos de ampliacion, digitales, analdgicos y de comunicacion.

Modulos de ampliacion de entradas y salidas digitales:

Médulos de ampliacion de entradas y salidas analdgicas

100 mA* 100 mA*®
Tcl—f_i—+=m {24¢ _1|:Eim—2ﬁ
=V -0-\1’- =MV .O'V.
L\—@ L—-»d:-\
TM3AI2H/TM3AI2ZHG # 2 # 12
100 mA* e N
24V NC NC
;24+V _D_V_ NC NC
) "_2 {10+ A tig-
=7 1 [
ey =2 Res Puni 2 - B
N = NC B
Ji—\T NG &
NC NC NC
+ - A =
(1yo..10v + - _.-—f—“l s A 1+ A
5.! 12[D)VA : H 10+ - ——g— - B Puni FE - B
m. — 1! + 3 B
4 20 mA 10— . NC B prg LA
A At a e
NC < _@1i . R
Mo 10V |+ prg S ™ s ——
+10V A i g
0..20mA |— 11 7 _,~+—A]F,Laoh A= e A
T — " 2) 1
d.20ma [ sollil Ilri; =T oo LB =0
. NC 2 'ne B g NG B
=

RTD N RTD




1.2 CONTROLADOR LOGICO MODICON M251

Este mddulo a diferencia del anterior, no tiene ni entradas ni salidas embebidas en el
controlador, pero siempre tiene al menos un puerto de comunicacion Ethernet.
Dependiendo de la necesidad, también hay dos modelos diferentes uno con un puerto
mas de Ethernet y el otro con un puerto CANopen integrado.

El modelo de controlador, con el que vamos a realizar el desarrollo de este manual
SoMachine es el TM251ESE el cual se alimenta con 24 VDC y dispone de:

e Un puertos serie RS 232/RS 485 (protocolos SoMachine-Network, Modbus, ASCII)
e Un puerto Ethernet 1, protocolo Modbus TCP (cliente/servidor) o servidor web.
e Un puerto Ethernet 2, protocolo Modbus TCP (I/O Scanning)

Descripcion y cableado del Controlador

Fhem
M251 TM251MESE

Ethernet 1

L 15
(] Ethernet 2
MAC@ 00-80-F4-A1-3B-67
]
|

MAC@ 00-80-F4-3C-G8-5M

S:ran-ifler

L]

[

] |
.I- - -|'

11 12 1"

Dos conectores RJ45 en un switch para red Ethernet de maquinas o fabrica con LED de actividad
En controlador TM25IMESE: conector RJ45 para red Ethernet 2 de bus de campocon LED de actividad
Un puerto serie SL (RS232 o RS485): conector RJ45

Interruptor de Run/Stop

14
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Bloque de visualizacion LED que muestra: el estado del controlador, bateria, tarjeta de memoria SD
Ethernet
Conector bus TM4: bus de comunicacioén para conectar los moédulos de comunicacién Modicon TM4
Conector bus TM3 para conectar los médulos de extension Modicon TM3
Ranura para la tarjeta de memoria SD
Conector USB mini-B para programacion
Lengiietas para montaje con tornillos en un panel
Pestafia para bloqueo en carril 5 simétrico
Bornero de tornillos extraible, 3 bornas para conectar la alimentacion de 24 VDC
Cubierta de proteccion (slot para tarjeta SD y puerto de programacion USB mini-B)
Gancho de sujecion (gancho no incluido)
Ranura para la bateria de reserva

Cableado de la alimentacién del médulo a 24 VDC 6 230 VAC.

1< 80 mm
(3.151n.)

@ 1,5 mm?2 min.
AWG 14 max.

SvapapapepapappzhaNEnS

e Pin |RS232 |RS485
1 RxD N.C.
: 2 TxD N.C.
i [ 3 N.C. N.C.
— 4 N.C. D1
— 5 N.C. DO
= 6 N.C. N.C.
7 N.C.* 5 \Vdc
8 Common | Common

(*) 5V de alimentacion para el R5485, no conectar en RS232.

Conexionado del puerto Ethernet 1 (RJ45).

Pin N° Signal
1 TD+
2 TD-
8 3 RD+
Ethemet 1 | —
[ 4 -
—— 5 -
—— 1
6 RD-
7 -
8 -

El puerto Ethernet 1 dispone de dos puertos RJ45 y la direccién MAC estd justo
debajo del contorno verde.




Conexionado del puerto Ethernet 2 (RJ45).

Pin N° Signal

(o=

[TTTTTT]

| N[O ON
1

Ethernet -

TM4ES4 TM251MESE

HMISCU

OTB1EQssss

TM2Z1CEsss
Modbus TCP

10 SCANNER
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1.3.- GESTION DE LA MEMORIA:

Flash R

1.  Proceso interno iniciado automaticamente al
conectar la alimentacion y reiniciar, los

Dedicaled : . .
1 ta archivos se transfieren desde la memoria
applicalion Flash a la RAM (Sobrescribiéndola).
2. Proceso que lo inicia el usuario, a través del
7 cable de programacién o Ethernet, donde se

carga los archivos desde el Somachine,
Webserver 6 FTP.

0s

Proceso iniciado automaticamente por un
script (transferencia de datos) o por una

‘4\7 v (clonacién) cuando se conecta una tarjeta
SD.

PC S0 Card

La Memoria RAM (64Mb) esta distribuida en dos areas:

e Area de aplicacion: Formada por el drea de datos del sistema 192 Kb, de los cuales hay
125 Kb, para la me memoria interna %MW que ird desde el indice 0 al 63999, 64 Kb
para las variables retentivas y persistentes y 3 Kb de memoria reservada. Y 8 Mb para
el area de usuario que incluye los simbolos, variables, aplicacion y librerias.

e Area de sistema operativo (OS).

Nota: Las variables retentivas son aquellas en las que permanece su valor, si se
produce un error interno que pasa el controlador a STOP o se hace un ‘reinicio
en caliente’, si hacemos un download o un reinicio en frio perderemos los datos
de las variables RETAIN, si queremos mantener el valor en esas condiciones
tendremos que declararar las variables como persistentes, en este caso la Unica
manera de inicializar las variables PERSISTENT es hacer un Reset a origen.

La memoria Flash es de 128 Mb y guarda la siguiente informacion:

e Aplicacion de inicio: Este archivo reside en la memoria Flash y contiene el cédigo
binario compilado de la aplicacién ejecutable. Cada vez que el controlador se reinicia,
la aplicacidon que se ejecuta se saca de la aplicacién de inicio y se copia en la memoria
RAM.

e Archivo de origen: Archivo con el programa sin compilar que se puede descargar
desde la memoria flash a la PC, si el archivo de origen no se encuentra disponible en el
PC.

e Archivo de Postconfiguracion: Archivo que contiene la configuracién de los puertos de
Ethernet, linea serie, y los parametros de firewall. Los pardmetros especificados en el
archivo tienen prioridad sobre los parametros de la aplicacién ejecutable en cada
reinicio.

e Datalogging: Archivos en el que el controlador registra los eventos segun lo
especificado por la aplicacién de usuario.

e Webvisualizations: Paginas HTML que se muestran por el servidor web para el sitio
web incorporado en el controlador.

e Firmware del controlador que se puede escribir en la memoria Flash. El archivo de
firmware se aplica en el préximo reinicio del controlador.

e Variables declaradas como remanentes, tanto persistentes como retentivas.

17



1.4.- ARQUITECTURA DE LA MAQUETA DE PRACTICAS.

Para facilitar lo conexion y el buen uso del material de practicas, a la hora de realizar
las practicas, la asignacion de direcciones IP’s y el nombre de red y el password de la
wifi siguen el estandar que se muestra en la figura.

Acces Point Wifi
IP:192468x25¢ & .. . X -
| SSID:democase x ! ((.
;& .))) | Password: democase x!

TM251ESE TM241CEC24R i HMISCUAS
IP1192.168.X.20 IP: 192.168.x.10 IP: 192.168.x.30

m e

Alli donde pone ‘x’ viene dado en funcion del numero de maleta. Ejemplo si tenemos
la maqueta de practica que tiene el nombre de red ‘democase_8’, significa que las
direcciones IP’s de esa maqueta concreta sera 192.168.80.254 para el Acces point,
192.168.80.20 para el controlador M251, 192.168.80.10 para el controlador M241 y
192.168.80.30 para el terminal tactil HMISCUADS.

Ethernet

18
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CAPITULO

2
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2. SOFTWARE SOMACHINE

2.1 - INTERFACE DE USUARIO

La navegacioén dentro del SoMachine es intuitiva y muy visual. El interface de usuario
estd optimizado para que en los diferentes pasos del proyecto, se habiliten las
herramientas necesarias para ese paso. El interface de usuario habilitara las opciones
que se puedan realizar en cada paso. El espacio de trabajo ha sido optimizado, para
s6lo mostrar lo necesario en cada momento.

2.2 - ABRIR SOMACHINE
Seleccionar el icono SoMachine en el menu de inicio de Windows:

Inicio » Programas »Schneider Electric » SoMachine> » SoMachine

o
Hacer doble clic en el icono de SoMachine en el escritorio.

Pictures

';W__E Microsoft Office Word 2007 3
Music
Uniity Pro XL b [
Computer 1 Modbus ;l
T i s J Morpho
| 3| Miarosoft Office PawerPeint 2007 — p
% | OpenPraj
TZF WMware Player ¥ | Devices and Printers " ’ .
A ||, PDF Technaologies
Kdz| 7-zip File Manager » | Default Programs | PDFCreator

S + | Help and Support | Productivity and Tools
| QT Lite
Vijeo Designer 6.2 3
| SAP Front End
BT | Schneider Electric
8 xpsmowIn 2

- v J Communication Drivers
| Camtasia Stucio 3 - )
P - ) Lexium CT
| X5 | Microsoft Office Excel 2007 2 - License Manager
- !

SoMove - - , Motion

, Motion Control

| M5X Configurator
Search programs and files #2)] shutdown |

| PCSoft

ﬂla_ﬂlg'_"ll HH _,‘IE[ i Power.Suite

| Schneider Electric Software Update
| SoCollaborative

| SoMachine
| SoMachine Basic
| SoMachine Software

Controller Assistant

Gateway Management Console
. Gateway
‘ il softses

Er som

|@

, SoMaove

e Configuration Manager

| | Telemecanigue
| Vijeo Designer hd
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2.3- VENTANA DE INICIO

La ventana de inicio, es la ventana que aparece una vez iniciado el SoMachine y en
ella podremos seleccionar las siguiente opciones para abrir un proyecto existente o
crea uno nuevo proyecto, por ejemplo.

SoMachine Central _ -
f s E S22 ogic Builde Jleo-Designer | Maintenance w | | Tools ¥ - 5y
1.- Ment general
Get started @  2.- Pantalla principal
Start>  Recent Projects > 3.- Barra de tareas del SO

Remaining time until trial period expires : 13 day(s)

News

Connect Controller

New Project M Review of the Seine Aval Electri

Open Project 7/12/2013 <

Name Last Change  Directory ——3
Projectproject  7/16/2013 D Created:
2013.07.15_test... 7/16/2013 D:\user01_proj... Title:
2013.06.25_test... 7/16/2013 D:\user01_proj... Noi Author:
o image Company:
Last change:
Version:
Schneider
& Eleetric
?a'Startl |[Z1SoMachine Central & Project - Vileo-Frame | 3

Opciones en la pantalla de inicio

Cuando se inicia SoMachine, se muestra la pantalla de inicio de SoMachine Central.
Esta pantalla ofrece las siguientes funciones de proyecto:

Abrir Proyectos recientes

Conectar con el controlador

Nuevo proyecto

Abrir proyecto

Lista de proyectos abiertos recientemente

IR T o

Ademas, proporciona las ultimas noticias de Schneider Electric.
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Get started ©
Start>  Recent Projects >

'\ . SR T——
2 . Connect Controller
3 P New Project BN Review of the seine Aval Electric Vehicles trial

4 =% Open Project 712/2013 v

Name Last Change Metal working machine_MF.project

711712013 \wser01_proj.. Created:  7/17/2013
Projectproject ~ 7/17/2013 ; Tite: Performance CANmotio...
2013.07.15_test... 7M7/2013  D:luser01_proj... Author: Machine Solutions

2013.06.25 test... 7/17/2013  D:user01_proj... Company:  Schneider Electric
Last change: 7/17/2013
Version:  0.0.0.0

A

2.4 — SOMACHINE CENTRAL

Una vez creado el creado 6 abierto cualquier tipo de proyecto el SoMachine nos
muestra la ventana de SoMachine Central, que proporciona interface general con los
elementos que figuran a continuacion.

1 2

SoMachine Cenitral - V4.1 (Administrator)

@ practica_1.project
W= Si1®1==? Lagis Bulkder Maintenance ¥

Workflow

Workflow

Application Design

Controlier HMI \
Configuration Multiple Download Maintenance 3

controllars mmlﬂ §> §>

Set of tooks halping
Download to all o maintain your
machina.

Configuration

The Configuration step offers the option to add and remove devices toffrom the eurrently opened project. Launching the
LogicBuilder in the configuration mode is also an option.

Manage Devices

1.- Barra de herramientas Open Configuration.

2.- Barra de acceso a las aplicaciones

Schneider
3.- Centro de ayuda LElectric

23



Barra de herramientas

La barra de herramientas es parte del menu general de la ventana del SoMachine

Central.

Cada icono de la barra de herramientas muestra la informacion sobre la accién que
realiza dicha herramienta cuando el puntero del ratdon se mueve sobre el icono
correspondiente sin hacer clic.

1

Dﬁé}[ﬁ]l?‘%l 4} | ?

5 8

1

Icono Descripcion

1 Abra el menu principal

Crearun nuevo proyecto

Abra un proyecto existente.

Guarde el proyecto, que actualmente tiene el foco.

Guarde el proyecto, que actualmente tiene el foco, con un nuevo nombre.

Abra el cuadro de didlogo de opciones del sistema

Conectar con el confrolador

W|l~N|oa|n|&|w]|N

Abra el Centro de ayuda

Icono del menu general de funciones

El menu general ofrece funciones que se necesitan frecuentemente, para abrir el menu
general, haga clic en el icono de la barra de herramientas SoMachine central.

s

' *g Vijeo-Designer

Close Project
Save Project as...
Import...

Export...

Print...

Page Setup...

About

¥ Exit

PO~

— © o ~

@, DIk 1 ?

Abrir el Logic Builder.
Abrir el Vijeo-Designer.
Cerrar proyecto

Guardar proyecto como ...

a. Guardar proyecto como..

b. Guardar proyecto como Biblioteca compilada

c.  Guardar proyecto como plantilla ...

d. Guarda la libreriay la coloca en el repositorio de bibliotecas

e. Guardar archivo ...

Importar ...

a. Importacién Vijeo Designer Proyecto ...

b. Importar proyecto SoMachine basico ...
Exportar ...

a. Exportacién de proyecto Vijeo Designer ...

b. Exportacién de proyecto de SoMachine Basic ...
Imprimir ... (Define el contenido de la documentacion)
Pagina de configuracion
Acerca de

0. Salida
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Barra de acceso a herramientas

La barra de herramientas de acceso se muestra en la parte superior de SoMachine
Central. Le permite cambiar a otras herramientas integradas para SoMachine.

Cada icono de la barra de herramientas de acceso muestra una punta de la
herramienta cuando el puntero del raton se mueve sobre el icono correspondiente sin
hacer clic.

Maintenance

Logic Builder Vijeo-Designer SoMachine Basic Tools

Controller Assistant

Download Firmware ATV-IMC
Download Firmware M238 (USB)
Download Firmware M238 (Serial Port)
Download Firmware HMI

SoMachine Configuration Manager
Schneider Electric License Manager

L

|

Descripcion
Abrir el interface de programacion del SoMachine

Boton
Logic Builder

Vijeo-Designer Abrir el Vijeo Designer.

SoMachine Basic Abrir el SoMachine Basic.

Seleccione una herramienta de mantenimiento (por ejemplo: Controller

Mantenimiento Assistant 6 Configuracién del OPC

Herramientas Abrir la herramienta seleccionada.

2.5 - CREAR UN PROYECTO VACIO

Cuando se crea un ‘Nuevo Proyecto vacio’ se crea un proyecto simple, sin pre
configuracién de dispositivos, ni légica. Sobre la base de su nivel de experiencia, esta
opciodn le ofrece total flexibilidad.

En la ventana de inicio, hacer clic en ‘New Project > Empty project’ 6 pulsar el botén de
‘Select’ que hay en el marco ‘Empty Project’.

SoMachine Central - V4.1 (Administrator)

0O & I3 11?2 ( Il Il I

Get started

Start =

Maintenance ¥ | | Tools

New Project =

| select |

| select |

Recent Projects Assistant Using Assistant Template Based Empty Project
. Meed help? SoMachine  will Templates allow a short project Plain project without any pre-
Connect Controller With template guide you to find the best way times by relying on a project configuration of devices or
to start a new project. Based that has alrsady  been logic. Based on your level of
New Project Empty proj on the information that your successfully,. We offer project expertiss, you may require the
enter, SoMachine will proposs templates  starting  with 2 full flexibility. In most cases you
. ) the best ways to start your machine type or a given
Open Project New I|brary project. recemmended architecture.

benefit more from using
template or the assistant.
| Select




En el area de trabajo, aparecen dos pestafas, en la pestafa ‘General’ escribiremos el
Nombre de nuestro proyecto en el campo ‘Project Name'.

Get started

Start = New Project = Empty project =

Recer | Assist| Mew Empty Projft
Conni With 1 eneral Hroperties
.................................. .
.

l=
New | Empt { Project Neme

1 -
Open | Mew | § [Mombre del provecio| ] =
)

| Creale Projet |

En la pestafia ‘Properties’ especificaremos informacién relacionada con el proyecto.
Cuando abrimos esta pestafia nos aparecen tres subpestafias que donde que agrupa
diferente tipo de informacion.

En la subpestafia ‘General’ afiadiremos los datos generales del proyecto.

New Empty Project

General Properties

Project Properties

General Custom Project Image
Title: PROJECT_XX_YY
Author Juan Olea Pastor

Company: | SCHNEIDER ELECTRIC

Version 0.0.00

Description: [COMENTARIOS DEL PROYECTO 1

Creaf® Froject .

En la subpestana ‘Custom’ afadiremos otros datos de interés para nuestro proyecto
(Ej. Persona de contacto, teléfonos), apretando el botén ‘Add’ se afnadira un campo,
seleccionado el tipo de campo en la columna ‘Type'.

New Empty Project

General Properties

Project Properties

General Custom Project Image
Custom Information

Mame Information Type Remove
email joan.olea@schneider-electric.com Text - @
T
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En la subpestafa ‘Project Image’ podemos asociar una imagen a nuestro proyecto
para ayudarnos a identificarlo mejor.

New Empty Project

‘General | Properties |

I Project Properties

General Custom |iject Image |
Image
| Change.

‘ | Remowe |
li.'..s E E

&3 —

Una vez insertada toda la informacion, finalizaremos pulsando el botén ‘Create
Project’ que se encuentra en la parte inferior derecha.

Nota: Las informacion del proyecto es en todo momento accesible y modificable
desde la pestafia ‘Propiedades’ de la pantalla principal del SoMachine Central.

2.6.— FLUJO DE DESARROLLO DEL PROYECTO

Después de generar un nuevo proyecto o abrir un proyecto existente, se muestra la
pantalla de flujo de trabajo. La pantalla muestra una representacion grafica de la
gestion del flujo de trabajo del proyecto.

SoMachine Central - V4.1 (Administrator)

@ practica_1.project
A O~ 2% =x] ? | Logic Builder | | Vijeo-Designer | | SoMachine Basic | | Maintenance ¥ | | Tools ¥ |
Workflow Versions
Workflow
Application Design
Gontroller HMI
Configuration Multiple Download Maintenance
Program one or Program and
multiple design your HMI
; > controllers panal. ; > ; >
Set of tools helping
Add and remove Download to all to maintain your
devices devicas machina.
Configuration

The Configuration step offers the option to add and remove devices to/from the currently opened project. Launching the
LogicBuilder in the configuration mode is also an option.

| Manage Devices |

| ©pen Configuration |
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Para interactuar con el flujo de trabajo, haga clic en los diferentes pasos del flujo de
trabajo, que estan representados como botones. Si selecciona un paso del flujo de
trabajo, la informacion detallada de este paso se muestra en la parte inferior de la
pantalla.

Elemento Descripcion

En esta etapa, se puede afiadir, eliminar y configurar

Configuracion : o o
los dispositives y la comunicacion.

En este paso, se puede programar el
controlador (o varios controladores)
de su proyecto. Se abrira la
herramienta de programacion ‘Logic

Controlador

Builder’.
Disefio de En este paso, se puede programar y
aplicaciones HMI disefiar la aplicacion HMI. Haga clic
en el botén, para iniciar el Vijeo-
Designer.

. *No disponible con esta version de
Movimiento SolMachine.

*No disponible con esta versionde
SoMachine.

Descarga En este paso, usted puede descargar el proyecto a los
Multiple dispositivos.

En este paso, se pueden realizar ciertas acciones de
mantenimiento de los equipos de nuestro proyecto.
Mantenimiento Haga clic en este boton, para abrir la respectiva
herramienta de mantenimiento (por ejemplo Controller
Assistant, la configuracién OPC).

Seguridad

Area de Muestra informacién detallada del paso seleccionado
informacion en el flujo de trabajo.

2.7.- VENTANA DE CONFIGURACION

Para abrir la ventana de configuracién hardware, desde la ventana general del
SoMachine Central, seleccionaremos la pestafia de ‘Workflow’ (flujo de trabajo).
Dentro de los bloques del flujo de trabajo de un proyecto seleccionamos el primer
bloque ‘Configuration’.

SoMachine Central - V4.1 (Administrator)

@ prueba_ATV32.project
d O = 2% =] ? [ Logic Builder | | | Maintenance ¥ | | Tools ¥ |

Help Center w

Versions

Workflow

Application Design

,—————==- ~ Controller
h \
1 Configuration : Multiple Download Maintenance

\ .
h 1 Program one or
| ‘ 1 multiple
I controllers

| > > >
1 1
\ 1 Set of tools helping
\ | Addandremove 1 Download to all to maintain your

| devices devices machine_

Configuration

The Configuration step offers the option to add and remove devices to/from the currently opened project. Launching
the LogicBuilder in the configuration mode is also an option.

| Manage Devices |

| ©pen Configuration |
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En la ventana de configuraciéon de hardware aparece dos areas, el area de la izquierda
aparece el catalogo de dispositivos que se puede afadir al proyecto, en el area de la

derecha aparecen todos los dispositivos que ya han sido afiadidos al proyecto.

Please select your devices E]

Catalog Project Devices

Laogic Cantraller
HMI Controller
Drive Controller
Magelis HMI & iPC
Motion Controller

Dentro del area de catalogo, los diferentes dispositivos se agrupan en las siguientes
familias:

Logic Controller: Controladores légicos estandar (M238, M258, M241, M251,
M221)

HMI Controller: Esta familia engloba a las pantallas HMI que disponen de
control para ser programado también (XBTGC, HMISCU, XBTGK y todos los
modelos de XBTGT con control)

Driver Controller: Controlador que se incorpora a un variador de frecuencia
como elemento principal de la arquitectura de control, por ejemplo para las
aplicaciones de Hoisting (ATV-IMC)

Magelis HMI & iPC: Dispositivos HMI e IPC, todas aquellas pantallas HMI de la
familia Magelis sin control.

Motion Controller: Controladores que disponen de Canopen sincronizado para
poder interpolar ejes (LMC058)
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2.7.1 Afadir un equipo al proyecto

En el area de la izquierda ‘Catalog’, seleccionar el equipo que se desea afadir al
proyecto, una vez seleccionado aparecen en el centro los iconos de una flechas para
mover los equipos de un area a otra. Pulsar la flecha que indica hacia la derecha y el
equipo seleccionado aparecera en el area de la derecha y ya estara incluido en el

proyecto.

Catalog

4 Logic Controller
M233
M253
4 M241
TM241CEC24T/U

Please select your devices

Project Devices

Behncider Slaatr i, ek S m— 2

TM241CEC24R
Schneider Electric | 4.0.2.9

STMEITEAITIUT T T
Schneider Elactric | 4.0.2.9

TM241CE24T/U
Schneider Elactric | 4.0.2.5

TM241C40T/U
Schneider Elactric | 4.0.2.5

TM241C24T/U
Schneider Elactric | 4.0.2.5

TM241CE40R
Schneider Elactric | 4.0.2.9

TM241CE24R
Schneider Elactric | 4.0.2.9

TM241C40R
Schneider Blecrric | 4.0.2.9

TM241C24R
Schneider Elactric | 4.0.2.9

M251
Mz221
HMI Controller
4 Drive Controller
ATV-IMC

Mlmmnlin LIMAT 0. 30F

N\

<

()

Cuando el equipo se haya afadido, aparecera su representacién grafica en el area de
la derecha ‘Project Devices’.

Catalog

M251
M221

HMI

4 Drive Controller
ATV-IMC

Please select your devices

Project Devices
— e o e =

Schneider Blecrric | 40.25 -

TM241C40T/U
Schnsider Elecrc | 40.28
TM241C24T/U
Schnsider Electrc | 40.28

Id TM241CEC24R

Name MyController

Schnsider Electrc | 40.28

TMI41CE24R
Schnsider Electrc | 40.2.8

TM241C40R

Id HMISST

f
|
TM241CE40R |
I
|

Name HMISST

Sehnsider Electric | 40.28

TM241C24R
Sehnsider Elacric | 40.28

Controller

4 Magelis HMI & iPC
XBTGK Series
XBTGT1005 Series
HMISTO Series

4 HMISTU Series

HMISTUS53

Schraider Bacrc | 35343
HMISTUS5S

Schrsider Eecrc | 35,341
HMISST

Schneider Elacric | 35.3.43

YATAT200N Seriss -
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2.7.2 Aiadir un modulo de expansidn a un equipo

Para afadir un modulo de expansion a un equipo, en la ventana general SoMachine
Central, hay que pulsar el botén ‘Open Configuration’.

SoMachine Central - V4.1 (Administrator)

@ practica_2_18_09_14.project”
4 D E EJ EJ | 3’@ | =& | ? | Logic Builder | | #2 Vieo-Designer | | | Maintenance ¥ | | Tools ¥ |
Help Center w
Workflow Versions. Properties
Workflow
Application Design
Controller HMI
Configuration Multiple Download Maintenance
Program one or Program and
‘multiple design your HM|
> controllers panel. > >
Set of tools helping
Add and remove Download to all to maintain your
devices devices machine.

Configuration

The Configuration step offers the option to add and remove devices toffrom the currently opened project. Launching the

LogicBuilder in the configuration mede is also an option.
\: Manage Devices |

Se abre la ventana de programacion ‘Logic Builder’ y aparece en el ‘Navegador’ ya
aparece seleccionada la pestana de ‘Device tree’ expandimos el controlador y al
seleccionar ‘10_BUS (IO bus — TM3)’ aparece en lado de la derecha un simbolo de ‘+’
para anadir modulos de expansion.

s

= 5] practica_2 18 09_14 -
=[] MyController (TM241CEC24R)
& oI (Digital Inputs)
&% DQ (Digital Outputs)
i Counters (Counters)
M Pulse_Generators (Pulse Generators)
ﬁ Cartridge_1 (Cartridge)
[_E* 10_Bus (10 bus - TM3) [+]

T COM_Eus [COM bus)
Ethernet_1 (Ethernet Network)

+-8# Serial_Line_1 (Serial line)

+-8# Serial_Line_2 (Serial line)
[ can_1 (cANopen bus)

™ Use DTM Connection
Tools tree | % Devices tree |¢ Applications tree
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Aparecera la ventana flotante de ‘Add Device’, en ella aparecen todos los médulos de
expansién que se pueden afadir a ese equipo (tanto TM2, TM3 y TM4). Para
agregarlo bastara con seleccionarlo en la lista y pulsar el botén de la parte de abajo
‘Add Device”. Cuando se selecciona un médulo en el campo ‘Infomation’ aparece
una descripcion del moédulo seleccionado (en este caso un moédulo analégico
TM3AMG6/G que dispone de 4 entradas y 2 salidas analégicas V/).

il Add Device x|
Name: [JEENEN
— Action:
{* pppenddevice { Insertdevice ¢ Plugdevice ¢ Update device
—Device:
Vendor: I::AII vendors > j
Mame | Vendaor | Version ﬂ
g% T™Mz2DMM24DRF  Schneider Electric  3.1.2.12
g"’ TM2DMMBDRT Schneider Electric  3.1.2.12
E" TM2DRA16RT Schneider Electric 3.1.2.14
a" TM2DRABRT Schneider Electric 3.1.2.14
a" TM3AIZH/G Schneider Electric 1.0.0.12 J
a" TM3A/G Schneider Electric 1.0.0.10
go— IRCALRG Schosider Flectric 10010
g"’ TM3AME/G Schneider Electric 1.0.0.10 ]
E" TM3AQ2/G Schneider Electric 1.0.0.8
ﬂ" TM3AQ4/G Schneider Electric 1.0.0.8 ;I
r Display all versions {for experts only)
r Display outdated versions
— Information:
g%  Name:TM3aMG/G
Vendor: Schneider Electric
Categories:
Version: 1.0.0.10
Order Number: TM3AME /G
Description: TM3AME (screw), TM3AMGG (spring)
Expansion module with 4 analog inputs {(+- 10 v, 0-10V, 0-20 mA, 4-20mA) and 2
analog outputs {+ 10V, 0-10, 0-20 mA, 4-20mA), 12 bits, removable terminal
blocks.
Append selected device as last child of
I0_Bus
& (You can select another target node in the navigator while this window is open.)
Add Device Close

Cuando hayamos incluido los médulos de expansién deseados pulsaremos ‘Close’
para cerrar la ventana.

Nota: Hay tener en cuenta la limitaciones hardware de cada uno de los
controladores a la hora de afiadir mddulos de expansion. Por ejemplo, el M241
tiene una limitacion de 7 modulos de ampliacién, siempre que no se ponga un
modulo de expansion de bus, también hay que tener en cuenta, que en este
controlador, los médulos TM2 no se pueden intercalar con médulos TM3, sino
hay que ponerlos al final del bus del PLC.
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Debajo del ‘I1O_Bus (IO bus — TM3)’ en el ‘Navegador’, apareceran representados
todos los mdédulos de expansion afadidos.

Devices tree * 0 X

=3 practiea 2 18 09 14 -]
=[] MyController (TM241CEC24R)
(& b1 (Digital Inputs)
& D0 (Digital Outputs)
i Counters (Counters)
M. Pulse_Generators (Pulse Generators)
f—ﬁ Earmdoe_T(Carimdae) = N\
| = #8 10_Bus (10 bus - TM3) 1
1 g% Module_1 (TM3aME/E) 1
. _g: Modde 2 (TM3AMS/G). |
* Module_3 (TM3AIZH/G)
A% Module_4 (TM2DDOSTT)
[ com_Bus (COM bus)
Ethernet_1 (Ethernet Metwork)
+-i7 Serial_Line_1 (Serial ling)
+-57 Serial_Line_2 (Serial ling)
[ cAn_1 (CaNopen bus)

2.7.3 Configurar modulos de expansion de I/O discretas

Si dentro del ‘Navegador’ hacemos doble clic en uno de los médulos de ampliacion
afiadidos, en el area de trabajo aparecen la ventana de configuracién del modulo.

En la pestafia ‘I/O Mapping’ podemos asignarle un simbolo a cada una de las
entradas ¢ salidas fisicas del modulo, escribiéndolo en el campo ‘Variable’ de cada
una de ellas.

@ practica_2_18 09 _14.project® - SoMachine Logic Builder - V4.1 {Administrator)
= Edi ev; Project Build Onlne Debug Tools Window Help
F=1s | ¢4 85 |02 - ) e | | & | [E [F selectal
=
[] Module_5 -
1/0 Mapping rmation |
=3 practica_2 18 09 14 ~]| Channels
= m MyController (TM241CEC24R) Variable | Mapping ‘ Channel Address ‘ Type | Default \da\ua| Unit
i o1 (Digital Inputs) =-[3 Inputs
ﬁ DQ (Digital Outputs) = %% iwModule_5_IW0 & W0 %IW2  WORD
LI Counters (Counters) A METeha . T T T T T T T T TRodT \
M Pulse_Generators (Pulse Generators) 4 I % Paro ] n %41 BOOL 1
m Cartridge_1 (Cartridge) '.-" I % Rearme @ Z %IX4.2 BOOL
=% 10_Bus (10 bus - M3 Lot R/ il %43 BOOL |
| " Module 5 (TM3D116K) <" | ] 1 %4 BOOL I
A7 Module_s (TM3DQ16TK) | b ] 5 %45 BOOL
A% Module_1 (TM3AM&/5) H 16 %a6 BOOL |
A* Module_2 (mMzams/a) I#% 7 %047 BOOL
4% Module_3 (MzAT2H/G) 1 ] 18 %50 BOOL
A" Module_4 (TM2DD0STT) L] 13 %Sl BooL |
[ com_us (COM bus) % 10 %52 BOOL |
E Ethernet_1 (Ethernet Network) I k] i %53 BOOL
+ 57 Serial_Line_1 (Serial ling) h ] 2 %54 BOOL |
+-u# Serial_Line_2 (Serial ling) I p 13 %ID5.5 BOOL I
m CAN_1 {CAMopen bus) I E I14 %IDX5.6 BOOL
L] 115 %Ds7 sool )
N o o o o oo -
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2.7.4 Configurar las funciones incrustadas

En esta opcion se puede realizar la configuracién de las entradas y salidas que hay
embebidas en el controlador. En funcion del tipo y modelo de controlador el nimero de

entradas y salidas variara. Ejemplo: el

rapidas, 6 salidas digitales y 4 salidas rapidas.

Pz
i)

A

HMISCUxAS (HMISCUxAS)
PLC (TM241CEC24R)

(% o1 (Digital Inputs)

& 0Q (Digital Cutputs)
L7 Counters {Counters)
M Pulse_Generators (Pulse Generators)

e Configuracion de las entradas/salidas incrustadas

M241 tiene 6 entradas digitales, 8 entradas

Entrando en ‘DI’ se pueden configurar las entradas digitales incrustadas en la pestafa
‘Configuracién 1/O’, asi como poner los simbolos en ‘Asignacion 1/O’.

S A7 HME -
+ HMISCUxAS (HMISCUxAS)
= lﬂi—PL&ﬁml&caR)—

(& o (pigital Tnputs) |
U 8 @ritmutmmisi=
I Counters {(Counters)

ML Pulse_Generators (Pulse Generators)

[ o1 x

1/0 Mapping I 1/0 Configuration I

Channels

Variable | Mapping | Channel Address | Type | Default\"alue| Unit | Description )

=4 Inputs

= 4% WwDI_IW0 ] wo %IND  WORD

% Marcha @ 0 %Ix0.0 BOOL Fastinput, 5i...
M Paro (] I %Ix0.1 BOOL Fast input, 5i
A 2 %IND.2 BOOL Fastinput, Si...

Entrando en ‘DO’ se pueden configurar las salidas digitales incrustadas en la pestana
‘Configuracién 1/O’, asi como poner los simbolos en ‘Asignacion 1/0O’.

Devices tree - 0 X

i I

P7HMT
HMISCUxAS (HMISCUxAS)
[ pLC (TM241CEC24R)
( B DRfDighel gt =
€ 0 (Digital Cutputs)
(o Coer tomes (o b))
ML Pulee_Generators (Pulse Generatars)

@ e x|

1/0 Mapping I IO Configuration I

annels

Varizble | Mapping | Channel Address ‘ Type ‘ Default \u'alual Unit ‘ Description il
=-[_dl Outputs
=5 Qwo %LOWD  WORD
K@ Maotor ] Qo %QX0.0 BOOL Fastoutput,...
'@ Q1 %QX0.1 BOOL Fastoutput,...
T Q2 % Q¥0.2 BOOL Fastoutput,...

e Configuracidn de las entradas de contaje rapido (HSC)

Configuracién de las entradas de conteo rapido. La funcion HSC puede contar pulsos
provenientes de sensores, encoders, etc. Las HSC son independientes del tiempo de

scan del controlador.

[ wsc |
H5CO |Hsc 1 | Hsc2 | Hsca | Hsc# | Hecs | Hece | Hsc 7 |
Variable: I
Parametro | Tipo | Val0r| ‘Walar predeterminado| Unidad ‘ Descripion
= [ HsC
= 4 HsCoo
@ Tipo Enumeration of BYTE No utilizado Mo utilizado Tipo de contadar

+- & Pardmetros

+- @ Entradas del relaj

+- & Entradas auxiiares

+- 6 Umbrales

+- & Salidas reflejas
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e Configuracion de las salidas rapidas (PTO_PWM)

La funcion PTO nos genera una sefal de pulsos con un numero especifico de pulsos y
un periodo de tiempo determinado. Las funciones PTO se pueden configurar en dos
modos diferentes.

- Tren de pulsos.

- Pulso de ancho modulado PWM.

Hay dos canales PTO disponibles, cada canal PTO estan asociadas a 2 salidas
rapidas y una entrada estandar.

[ PTO_PwM |

PTODO IPTOll

Wariable: I

Parametra ‘ Tipo | Valor Yalar predeterminadol UnidM Descripcion
= [ PTO/PM
=@ PTOOD
Modalidad Enumeration of BYTE Mo utilizada Mo utilizado Modalidad de usa

Aceleracién/Deceleracian
Frecuencia
Entradas auxiiares

LR R

H

Punto de referenda

2.7.5 Configurar comunicaciones

Dependiendo del tipo y modelo de controlador, se disponen de mas o menos puertos y
protocolos de comunicacion, Para el modelo M241 TM238LFDC24DT, por ejemplo,
seria:

ElQl?
H Edf  WView Project Buid Online Debug T

=2 | 44 &)

= practica 2 18 09 14 >
= ﬂj MyController (TM241CEC24R)
% DI (Digital Inputs)
& 0Q (Digital Cutputs)
I Counters {Counters)
ML Pulse_Generators (Pulse Generators)
m Cartridge_1 (Cartridge)
=% 10_Bus {10 bus -TM3)
8¢ wodule_s (M0 16K)
A" module_6 (TM30Q18TK)
A% Module_1 (TM3AMG/G)
A% Module_2 (TM3AME/5)
A+ Module_3 (TM3AI3H/G)
4" wodule_4 (rvanoosTT)
— [H=COM: Bua(COM bogy == == m
E Ethernet_1 (Ethernet Network)

| IS 7 Serial_Line_1 (Serial ling) I

1* ¥ Serial_Line_2 (Serial ling) 1
[ can_t (CANopen bus)

L GO |

- Ethernet_1: Puerto Ethernet (diferentes servicios de Ethernet y comunicacion
Modbus TCP/ IP cliente-servidor).

- Puerto serie 1: Modbus manager (configuracién por defecto).
- Puerto serie 2: SoMachine - Network manager (configuracién por defecto).

- CAN_1: Para conectar remotamente con otros equipos CANopen (63 equipos
maximo).
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2.7.6 Configuracion de los médulos de I/O analégicas

Para la configuracién de los mddulos de ampliacién de entradas 6 salidas analdgicas,
dentro del ‘Navegador’ hacemos doble clic en uno de los mddulos analdgicos
afiadidos, en el area de trabajo aparece la ventana de configuracion del maédulo.

En la pestafia ‘I/O Mapping’ podemos asignarle un simbolo a cada una de las
entradas 0 salidas analdgicas del médulo /

s - x GRS e -
4, | LioMapping II,"O Configuration I Information I
=5 practics_2 18 09_14 +|| Channels
= ﬂi MyController (TM241CEC24R) Variable | Mapping | Channel Address | Type | Default\"alue‘ Unit
B o1 (Digital Inputs) £ B e e e == =
&} 0Q (Digital Outputs) H IN_ANA_D # wo wws wr |
I Counters (Counters) I 4 iiModule_1_TW1 P W1 B4 INT |
i Pulse_Generators (Pulse Generators) 1 A iiModule_1_Iw2 @ w2 %IW5S  INT
[ cartridge_1 (Cartricge) w % iiModule_1_Tw3 » w3 RS I |
=% 10_Bus (IO bus - TM3) 70 outputs 1
¢ moduie_5 (TM3DI16K) i “p OUTANAD .. % Qwo %QW3 INT I
9 Module 6 (TMIDQIET) " "® aiModule_1_QW1 » awl %QW4  INT
N L ——— -
[ % Modde_1 (TMzAME/G) _~ T Dfagnostic
4* Module_2 (TM3AM&/[G)
Bl .. i e e

En la pestafna ‘I/O Configuration’ activaremos aquellas entradas/ salidas analégicas
que vamos a utilizar y la configuraremos.

EEIENENEY |7 teddes ) Module_i
.. | 1/0Mapping /O Configuratior rmation |
=3 practica_2_ 16 09 1% = | ||| parameter [ Type [ Value | DefaultValue | Unit Description [
= MyController (THM241CEC24R) ’FJ U o o e - e e = =
(% o1 (Digital Inputs) = ¢ o 1
a DQ (Digital Outputs) | @ Type Enumeration of BYTE 0-10V Not used Range mode I
7 Counters (Counters) % Minimum INT(-32768...3993) 0 -32768 Minimum value
ML Pulse_Generators (Pulse Generators) I ' @ Maximum INT(1..32767) 10000 32767 Maximum value I
(7] Cartridge_1 (Cartridge) ‘.I' # InputFilter  INT(0..1000) 0 0 *10ms Input filter
= @ 10_Bus (10 bus - TM3) @ Sampling Enumeration of BYTE 1 1 ms/Channel Inputsampling se\ectwln
[« Module_5 (TM3DI156) o DR L R R i R
I Module_5 (TM3DQ16TK) 5 @ Type Enumeration of BYTE Mot used Range mode
- @
[* Module_2 (TM3AMS/G) L]
[+ Module_3 (TM3AI2H/G) @
™ Module_4 (TM2DDOETT) L]
COM_Bus (COM bus) =@ w2
E Ethernet_1 (Ethernet Network) @ Type Enumeration of BYTE Not used Not used Range mode
+ -0 Serial_Line_1 (Serial ling) @
* ¥ Serial_Line_2 (Serial line) L]
CAN_1 (CAMopen bus) @
@

Para configurar una entrada anldgica, primero tenemos que determinar que tipo de
sefal analogica nos llega (eso dependera del tipo de sensor), en el campo ‘Type’ en la
columna ‘Value’, seleccionaremos entre (Not Used, 0 - 10V, -10 - +10V, 0 - 20 mA, 4 -
20mA). Cuando seleccionamos un tipo de sefial se habilita el resto de campos de la
configuracion.

¢ Minimum: Valor minimo de la sefal (quiere decir que si hemos configurado
una sefial 4 - 20 mA cuando a la sefal fisca tenga los 4 mA que valor numérico
queremos ver en el programa, por defecto 0).

¢ Maximun: Valor maximo de la seial (quiere decir que si hemos configurado
una sefial 4 - 20 mA cuando a la sefial fisca tenga los 20 mA que valor
numeérico queremos ver en el programa, por defecto 10000).

e Input Filter: Valor de la ventana de tiempo de filtrado (quiere decir que para
sefiales que lleguen con ruido y que pueden dar valores no reales debido a las
interferencias, se utiliza este filtro para minimizarlo).

e Sampling: Valor de muestreo (Es el tiempo de muestreo de cada una de las
sefiales analdgicas).
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2.8 VENTANA LOGIC BUILDER (PROGRAMACION)

Para abrir la ventana de programacién ‘Logic Builder’, desde la ventana general del
SoMachine Central, seleccionaremos la pestafia de ‘Workflow’ (flujo de trabajo).
Dentro de los bloques del flujo de trabajo de un proyecto seleccionamos el bloque
‘Controller’ dentro de ‘Application Design’.

O en la barra de herramientas de acceso, que se muestra en la parte superior de
SoMachine Central, seleccionar ‘Logic Builder’.

SoMachine Central - V4.1 (Admini _or)

@ practica_2_13_09_14.project”
d DB RI®lIz? [ #3) Logic Builder <N I J [ Maintenance ¥ | [ Tools ¥ |
Workflow Versions
Workflow
- _Agellc_atlon Design
I Controller r
Configuration I Multiple Download Maintenance
| Program one or
multiple [l
controllers
= N = >
Set of tools helping
Add and remove Download to all to maintain your
devices devices ‘machine.
Configuration
The Gonfiguration step offers the option to add and remove devices toffrom the currently opened project. Launching the
LogicBuilder in the configuration mode is also an option.
| Manage Devices |
| open configuration |

2.8.1 Interface Logic Builder
En esta figura se muestra las diferentes areas del interface de programacién.

m Barra de Herramientas de programacion (depende del lenguaje) m
(&) o b B X!N?.‘slx‘%%w/fﬁ\q | | & | @ B sean ;
EEo - 286866 & &85 850 & EESE SEOE ® | | :
: 3 o) Pov x| - T
i 1 PROGRAM EOU - - General
- i v =
= %am;:aj,za;os,m ~ 3 mowe 0 & Box
= MyController (TM241CEC24R) . - ;L §
gmwmmm Declaracion de e
DQ (Digital Outputs) 7
U Counters (Counters) Variables :., J;::,‘:,.
L Pulse_Generators (Pulse Generaf *4 Input
(i cartridge_1 (Cartridge) “t= Branch
=8 5 | ';I + Boolean Operators
= K + Math operators
Navegador del = s
proyecto * Function blocks
. rodde-A (ra00sTD Herramientas
[ com_Bus (coMbus)
B Ethernet_1 (Ethernet Network) P
~ Area de
Pestafias de .
. Programacion
Navegacion ,
- L&n‘mp@\_ - )
it Tools t...| 5 Devices t.. |3 Applications ... |4 A —
= ”5‘““““""“‘"“m““wﬂ-! Pestafas de mensajes de compilacion ‘ — |
LT TR I
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Navegador de proyecto: En esta area se muestra los diferentes elementos
que componen el programa, estructurado para una mejor comprension de que
se esta haciendo en el proyecto.

El navegador consta de tres pestafias

o0 Pestafia de Dispositivos: se utiliza para configurar el hardware del
controlador elegido.

=3 Labelng Machine E]
= jj MyController (TMZ41CECZ4T_L)
(& DI (Digital Inputs)
& Dq (Digital Outputs)
i Counters (Counters)
i Pulse_Generators (Pulse Generators)
ﬂ‘i Cartridge_1 (Cartridge)
8 10_Bus (10 bus - TM3)
[ com_Bus (Com bus)
@ Ethernet_1 (Ethernet Metwark)
= serial_Line_1 (Serial line)
ﬁ SoMachine_Nebwork_Manageri (SoMachine-Network_Manager)
= @7 serial_Line_2 (Serial line)
ﬂj Madbus_Manageri (Modbus_Manager)
= [ can_t (Canopen bus)
r_‘Tj CANopen_Berformance (CAMopen Performance)

< >
@ Devices bree . Applications tres | Tools tree

o Pestafia de Aplicacion: se utiliza para realizar la programacién de la
aplicacién y todos los elementos relacionados (lista de variables
globales, tareas, estructura de datos, visualizaciones, POU’s).

Applications tree

=3 Pulse funchions M241 -
= ":; Application (MyController)

@ cn
PLC_PRG_CFC (PRG)
H¥] PLC_PRG_LD (PRG)
PLC_PRG_ST (PRG)

= @ Task Configuration
=38 masT

& pLC_pg
) Global
w Devices tree | £ Applications tree |#f Tools tres

o Pestafla de Herramientas: en esta pestana se encuentra el
administrador de bibliotecas y las visualizaciones que se creen el
proyecto.

Tools tr

= Pulse fAnciions M241 -
=1L} Application {(MyController)
Library Manager
@ Visualization
Visualization Manager

=10 Global
m Library Manager /
ﬂ Project Information
[} Project Settings

m Devices tree |ﬂ Applications tree Ibﬁ_" Tools tree ]_
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o Area de trabajo: En la zona de trabajo es donde se realizaran todas las
parametrizaciones, programacion y llamadas de cada uno de los elementos
seleccionados en las diferentes pestanas de navegacion. Las llamadas
realizadas a los diferentes objetos en el navegador quedaran como pestafias
de acceso rapido en la parte superior del area de trabajo.

Project FBD/ADAL Buld Online Debug Tools

Window  Help

=5 Aube finctions M241 -
= 4} Application (MyController)
Library Manager
&) Visualization
Visualization Manager
=12 Global
i Library Manager
A Project Information
G Project Settings

4| | »

B8 Devices.. | L Application.. [ﬁ Tools ... ¢

| @ 0% | B3 | Ba - [ ] i | ©OF | | = | @ [F selectal - | Logic Configuration -
| | | | | | |
[f] Puse Generators /¥ PLC_PRG_ILD X [“g DUT [ Gu_1 @ visuaizaton | ) rookox ~ 1 X
| - — — —— — — — e - —— - =} | - General
-

v_xPiM_ForcedRestazt
I
L]

F_sync
v_dwPR{_Fregquency —Freguency
v_bPWM_DutyCycle —Duty

EWM_Gen
TRUE PWM_M241
ﬂ ﬂ [EN_Enable InFrequency[——
Busy[—
v_xPWM_ForcedEnakble Errorf
[ F_Enable ErriD-
TRUE
ﬂ ﬂ EN_Sync

IF Box

47F Boxwith EN/ENO

-w Assignment

- Jump

AR Return

#{ Input

- Branch
Boolean Operators
Math operators
Other Operators
Function blocks
Ladder elements
POUs

e

E] Messages - Totally 0 error(s), 0 warning(s), 0 message(s)|

Properties |32 ToolBox

Lastbuild: € 0 # 0 Precompile: o |

Current user: {nobody)

e Declaracién de variable: Cuando se abre un POU, en el area de trabajo
aparece un area privada de declaracién de variables de este POU (estas
variables seran privadas de este POU).

A e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e
| ['[f] Ethernet_1 [ Altivar_71 [ Altivar_312 [ ‘lexum32MS g C_A'N_Tem‘late x|~

1 PROGRAM C ATV Template = E

- |

I = VAR

3 // Function block for I/0 device 'Altivar 71 2°' I D
I Altivar_71_2_FB: Rltivar Startup;
1 B Altivar 71_2_CMD: INT; 1
I © END_VAR I
| |

|

1 1 i |»
i -

Altivar_71_2_FB ire
Altivar_Startup =
Altivar_71_2 Hig_sthxis q_xReady—
Altivar_71_2_CMD *Hig_iCMD q_xBusy—
“Albivar_71_2° |_sUserD: g_eStstus —
—i_xActivate q_eDrvStatus —
—li_iControlMode g_diActvelUsr—
—fi_iVelocity q_iActldg[—
—i_udifcceleration q_stDriveParams —
—|i_udiDeceleration q_xError[—
—{i_xConfllld q_wErrorlD|—
—i_xConfDId

\ END: Control logic for 110 device Afth

[NENEN

100 % & |

Nota: A veces el area de declaracién de variable aparece cerrada la podemos
desplegar y plegar pulsando en los pequefios triangulos que se encuentran en el
area de programacion.
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Ademas podemos seleccionar en que formato queremos declarar las variables,
pudiendo utilizar uno u otro en funcion de lo que mas nos convenga, para
intercambiar el formato de la declaracion, estan los iconos en la parte derecha

superior del area de declaracion.

Formato Texto:

1 PROGRAM C_ATV Template \_
= e VAR D
3 } ar 71 2'
4 Rltivar T71_2 FBE:
5 Altivar 71_2 CMD: INT;
s END VAR
=
4 o[
. —
Formato Tabla:
& 4 | % PROGRAM C_ATV_Template E
- | Scope | Name Address Data Initialization | Comment
1 @ VAR Altivar_71_2_FB Altivar_Startup Function block for [f0 device ‘Altivi
z @ VAR Altivar_71_2_CMD INT
4 | i
. —

o Area de programacion: es el area donde se realizaran la programacion del
POU seleccionado, el formato de visualizacion dependera del lenguaje de
programacion seleccionado.

CFC

fdds Table

R

— —————wese

nddr

Execute

CYEEN

asdml

ADDM

Dohe ——

EAD_VAR_0
READ VAR

Deae

w00 % [

FBD

10 [ER]

[JEEEY

AL addm1 {

nddrTable:= adr_table otb,

IL

Execute:= Execute,

Bddr:= '3{192.168.10.1} ',
Errer=> 273,
CommError=> 227?)

eAL READ_VAR 0(
Execute:= lectura,
Aborti= 2?27,
Addr:= adr_table otb,
Timeout:=0,
ObjType:=0,
FirstObj:= 0,
Quantity:= 2,
Buffer:= ADR(Buffer_lectura),
Busy=>» 777,
Lborted=» 2%,
Error=>» 2?7,
ComrError=> 222,
OperError=s> 727)
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e Herramientas: Area que muestra las funciones herramientas que se pueden
utilizar, para la programacion del POU, o del objeto que esté en el area de
trabajo en ese momento (Por ejemplo una visualizacion).

B 1 | E B | 45 i e N e e e T

| ] Pou x[hR Pou_1 [£] POU_3

pou4 |[[g) Pous | - 0 .
i 5 i - General
] i i Network ]
ST | IF Box
adr_table otb —nddrTable Done I ﬁ i::iw:r::::!ENO
Execute —|Execute Error— 2772 l Ly Jumpg
'3{192.1628.10.1}' —Addr CommError [~ 222 1 S
| =& Input
2 [ = Branch
READ VAR 0 + Boolean Operators
READ VAR I+ Math operators
lectura —|Execute - Done I| + otherOperators
277 —{Bbort Busy [ 227 || * Function blocks
adr table oth —jRddr Aborted — 777 1 + POUs
0 —Timeout Errar— 7?77
0 —CbjType CommError — 722 1
0 —FirstObj CperError — 222 I
2 —Quantity I
ADR({Buffer lectura) —Buffer |
N
] [ 100 % [ &R
4 » Properties |'}§ ToolBox

e Pestafia de mensajes de compilacion: Esta pestafa que normalmente se
encuentra en la parte inferior de la ventana de Logic Builder, nos muestra
mensajes de compilacion (errores, advertencias y mensajes).

oS

Project FEDAD/L Buld Onine Debug ook
| & | | @b 45 | B | E - [ B | 08 | | = | [ [8 selectal ~ | Logic Configuration -
| 4 3 | I a | | i
) . - - General
=) practica_2 18 09 14 ~ =ddml e
- £} Application (MyController) J ADDM TF Box viith ENJENO
adr_table_otb —fAddrTable Done
& X -mn Assignment

Execute —Execute Error|—272 - Jump

3{192.162.10.1}' —{Addr ComnErzor |-222 P —

& Input

2  Branch

READ_VAR_D + Boolean Operators
READ VAR + Math operators
L . lectura —(Execuce Done —— + Other Operators.
- I;fk Configuration 227 —{Abort Busy 222 + Function blocks
MAST
= m G‘Db‘:"’ adr_table_otb —(Addr Aborted |- 272 + POUs
D GlobalTextlist 0 —Timecut Erxerf—272?
0 —CbiType ComnError |- 222
o —Firstobj  OperErrorf-222
2 —Quantity
ADR(Burrer_lectura) —Burfer
S =

IBuild ~ | @ 1error(s) | T 2 warning(s) | 0 message(s) | X

Desaription [ TProject |_Object [ Position 4]
@ At least one TM2 expansion madule is in the TM3 bus. The bus will operate in TM2 made, with 3 lower performance level, practica_2_18_09_14 10_Bus [MyCantraller]

© ATM3module cannot be placed after a TM2 module.The following extensions are in errar:Module_7. Please verify your confi practica_2_18_05_14 10_gus [MyController]

& No POU defined for task MAST' practica_2_18_09_14 MAST[MyController:

Compile complete — 1 errors, 2 wamings

14|

N

recompile: €} C0189: ;' expected instead of 'ADD' (POU_3 [MyController: PLC Logic: Application], Network 2 { Statement 'ADD ' (Impl

E Messages - Totally 1 errur(s),‘ing(s),ﬂ message(s)|
| = ——— - — st bt Oy =D -nw-g—|——cmntMr:mhuE——

|
|
|
|
|
|
\
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2.8.2 Para crear un POU

Si se selecciona la vista clasica del navegador, hay que ir a la ventana de dispositivos,
desplegar el arbol del ‘My Controller’, ‘Logica PLC’ y seleccionar ‘Application’ hacer
clic con el botén derecho del ratén y seleccionar ‘Agregar Objeto’. En el caso que
tengamos la vista normal hay que ir a la pestafia ‘Application tree’ desplegar el arbol de
la aplicacién y pulsamos el icono de ‘+' que aparece al lado de la aplicacién luego
seleccionamos ‘POU’.

Applications tree

Applications tree

Recipe Manager...

=2 practca 2 18 09 14 - - -
P = = Sistema_irigadon 7
* (i poplication (FMycon _-]] o] Applicfiion (MyController) [+]
DUT (STRUCT) & b4 @ o
@ an Copy
4F] POU_1 (PRG) POU_1 (PRG)
POU_2 (PRG) Paste POU_2 (PRG) \
POU_3(RG) | X Delete POU_3 (PRG) oo
=-{# Task Confiquration £ 5 = @ Task Configuration
= & masT Froperties... = 58 masT Global Variable List. ..
% POU_1 | §¥ Add Function From Template (BT Fou_1 [B rou.
POU_Z e - . ] pou_3
&) rou_s . H o sesicten.. S B safely Add other objects »
= [ Global & Datalog Manager... & pou 2
GlobalTextList ag DUT... = 2 Global
@ clobal Varisble List. 1 GlobalTextist
] Image Pool...
L [ 7 Tools tree |£ Devices tree # Applications tree
nterface...
) Add Folder... @ Network Variable List (Receiver)...
[§" Edit Object @ Network Varisble List (Sender)...
Edit Object With... T F‘ETS'S‘EW
08 Logn [E_pou.. \
@] POU for implicit checks. .
Advanced Configuration » a

Relocation Table...
Symbol configuration. ..
TextList...

Trace...

3

4 | -
Visualization. ..
ﬂ Devices tree # Applications tree || Todls tree

= _____}

WL N

Web Data Configuration...

En la ventana flotante de ‘Agregar Objeto’, seleccionar el Objeto ‘POU’ en la barra de
laizquierda de la ventana y después escribir en el campo ‘Nombre’ el nombre que desea
para esa seccion de programa, seleccionar el ‘Tipo’ de POU y el tipo de lenguaje de
programacion en la opcidn ‘Lenguaje de implementacion’.

x|

@ Create a new POU (Program Organization Unit)

Name: /
[ombre del PoU

|Continuous Function Chart (CFC) =l

il Continuous Function Chart (CFC
Continuous Function Chart (CFC) - page-oriented
L b Function Block Diagram (FED)
Instruction List (IL)
Ladder Logic Diagram (LD)
Sequential Function Chart (SFC)
Structured Text (ST)
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Todos los POU’s se crearan de esta manera. Una vez creados, tiene que ser
asignados a una tarea.

Afiade un POU a la tarea MAST.
1.

Hacer doble clic en el item MAST que hay en la ventana de dispositivos para
abrir en la ventana de trabajo la configuracion de esta tarea.

Applications tree

=5 P Lexium32 CAN
=1} Application (PLC)
Control_Lexium32_2 (PRG)
@ oL
Principal (PRG)
= @ Task Configuration [+]
=& masT
@ Principal
=2 Global
GlobalTextlist

4| [ »
E Devices ﬁeqﬁ Applications teﬂﬁ Tools tree

2. En la ventana de configuracion seleccionar ‘Afiadir POU’ dentro del campo

‘POU’ del configurador de tareas. Se abrir el asistente para seleccionar el POU
que se desea afnadir.

Configuracién |

Prioridad { 0..31); |15

Tipa
e Intervalo (por ejemplo I
,Ci['l(ﬂ :] o & 20
[ Watchdog
v Activar

Tiempo (por ejemplo [ra0
t#200ms):

Sensibilidad: |1

:*POU
Adregar POIJ/ i POU

Bavvar DAL

| Comentario

3. Expandir el arbol que sale de ‘MyController’ y selecciona el POU ‘Principal’ y
pulsa el boton ‘Aceptar’.

x|
i
Categorias: / Elementos: Aceptar
Programas (proyecta) & = @Mycw:oler
Programas (bibliotecas) = [8)0) Légica PLC [MyControBier] Cancelar |
= € Applcation [MyControler: Logica AUt
| PROGRAM &~

¥ Insertar con argumentos ¥ Representacion estructurada [V Mostrar documentacién

4. EIPOU anadido en la tarea MAST aparecera en el configurador de tarea en el
campo POU.

POL

Agregar POUI FoU Comentario
Principal
Borrar POL
Abrir POLI
Cambiar POU...
Sulbir
Emize
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2.8.3 Programacién del POU

Una vez nos aparezca la ventana agregar objeto marcaremos sobre ‘Principal’ y en el
area central aparecera la zona de programacion en este caso en diagrama de
contactos.

@t View Project FBDADAL Buld Online Debug Tools Window Help

| & | = % AN =N R R | | & |[E CF seclectal ~ | Device Configuration -

| | | | | I | I
Applications tree | T Principal x| ~
) 1|  PROGRAM Principal 2J=]|| - General
J
=3 Lhated s 3 END VAR g fF Box
= &} Application (MyController) N - 7F Box with ENJEND
@ s -m. Assignment
+ Jump
= [ Task Configuration 4w Return
=g masT % Input
B Principal 1 Branch
) Global + Boolean Operators
- + Math operators
q | >|_I + Other Operators
N + Function blocks
| | + Ladder elements

En la pantalla central es donde desarrollaremos nuestro programa. También
observamos que en herramientas han aparecido las funciones que podemos utilizar.

Para este primer proyecto simplemente asignaremos una salida al estado de un
contacto, para realizar esto simplemente nos tenemos que dirigir a contacto dentro de
herramientas y arrastrar hacia la pantalla central hasta la posicion que me indique
donde puedo dejarlo.

@ POU [MyController: Ligica PLC: Application] R ) Herramicntas
1 PROGRAM FOU | General
z VAR Operadores [Ggicos
2 END VAR Operadares matematicos
+ Midulos de funcidn

Elemento de diagrama de

4 ‘y’J [ Red

1| | 4t Contacta
Start here!

’ 41 Contacto negado

®‘-—— la# Contarta paraleln

ol Contacto paralelo negado

@ I Bobina

Para definir una salida procederemos de la misma manera, pero, arrastraremos una

bobina.
@ POU [MyController: Légica PLC: Application] I ) Herramientas
1 PROGRWM POU | General
z VAR Operadores [Ggicos
= EHD VAR Operadores matematicos
+ Madulos de funcian
Elemento de diagrama de...
- s
3 | v ’J [i™ Red

4k Contacto

4% Contacto negado

Inp! Contacto paralzlo

Ldd output or Jump are! lpg! Contacto paralelo negado

L 4 ¥ Bobina

Quedando nuestro segmento de la siguiente manera.

1

222

1 [
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Ahora solo debemos definir la entrada y la salida, es decir, dar la direccion que vamos
a utilizar. Esta direccion podra ser una variable que nosotros mismos crearemos o0 una
entrada o salida fisica. Tenemos que tener en cuenta que si vamos a simular el
programa las entradas fisicas no nos dejara forzarlas.

Para declarar la variable solo tenemos que ponernos encima de los contactos o
elementos que vayamos a definir (en el interrogante). Al darle un nombre aparecera la
siguiente pantalla si no es una variable anteriormente definida.

Declarar variable §|
Yisibilidad: Mombre: Tipo de data:
ey — T oot S
Objeto: Yalor inicial: Direccion:
|POU [rMwContraller: Ldgica PLCj | |
Indicadores: Comentario:
[ CONSTANT
[ RETAIN
| PERSISTEMT
Acepkar | Cancelar

En esta ventana vamos a definir qué tipo de variable sera. En visibilidad diremos que
tipo sera si es de entrada, de salida, global. En tipo de dato indicaremos si es de tipo
Booleano, byte, Word. En direccion le podriamos indicar una entrada fisica o una
direccion de memoria de marcas. Con la salida procederemos de la misma manera.

Una vez realizado vamos al icono compilar y vemos si hemos realizado algun error.

archivo  Edicidn  Yista Provecto  FBDJLDJIL  Compilar  Enlinea  DepurarfSupervisar  Herramientas  Ventana  Avuda
a7 .
== #h & i &

Compilat "application [MyCaontroller: Lagica PLC] |

2.8.4 Simulacién del programa

Si no da ningun error procederemos a la simulacion o la transferencia del programa,
para la simulacion nos dirigimos a “En linea” en la barra de Herramientas, Y damos a
“Simulacion”.
Compilar [ Enlinea | DepurariSupervisar  Herramiertas  Ventans  Ayuda
Lg| @7 Iniciar la sesidn AlE+HFE

Crear aplicacidn de inicio - 1] POU[MyCe

Descarga miltiple. ..

Simulacién [
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Después a los iconos de “Iniciar Sesion” si no tenemos creada la aplicacion nos
preguntara si la crea y después “inicio”.

1)

Archivo  Edicidn  Yiska  Proyecto  FBDJLDJIL  Compilar  Enlinea DepurarfSupervisar  Herramientas  Wentana  Avyuda
o
H & = 4 °; 2

i 208 48 T A A3

2)
| Marcha_1 Motor_1
SoMachine 3
\?/. La aplicacion Sim.MyConkroller, Application no existe en el contral, éCrear la aplicacion v cargarla?
Si | Mo
3)
& o
H % i = fir ﬂ b @ I%.
b i 4 o el gn F5F FF A i ; L E Iniciol."
4)
I Marcha_1 Motor_1

o 0

\?/ iDesea realmente ejecutar la operacian 'Inicia’?

Si ] Mo

Y aparecera en la ventana central lo siguiente.

/@ POU [MyController: Logica PLC: Application] ] ok MAST [MyController: Logica PLC: Application: Configuracian de tareas] 94 b »
MyController.Application.POU
Expresion Comentario Tipo de datos ‘alor Walor preparado
# Marcha_l BOOL
@ Motor_1 BOOL

Marcha_1 Motor_1

(] (]
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Para cambiar el valor a una variable deberemos dirigirnos a “Valor preparado”, clicar

sobre él, poniendo asi el valor de true, seguidamente en “Depurar/Supervisar”

y

dentro de esta “Escribir valores”. De esta manera es como si la entrada hubiese

cambiado de estado y se asigna su valor a la salida.

1)

L Compiar  Enlinea | Depurar/Supervisar | Herramientas Ventana Avyuda

L4 %% %% | Escribir valores S Clrl+t |
Farzar valores &3 Chrl+Shift+
4 Ej POU [MyCont gruaforeadcloralodos o) : Ligica PLC: Application: Configuracion de tareas] 4Pk x

MyController.App

Moda d tall 2
Expresicn ooin 08 pantala Tipo de datos Walor Valor preparado
% Marcha_t Ciclo individual F& BOOL TRUE _
% Motor 1 @ Muevo punta de interrupcidn... EOOL FALSE
Alternar punta de interrupcidn F2
1
Ha Motor_1
RET
Marcha 1 Motor_l

—{]] D

SoMachine X

\?/ iDesea realmente ejecutar la operacion ‘Escribir valores'?

s e ]

3)

/@ POU [MyController: Logica PLC: Application] | 3 MAST [MyContraller: Logica PLC: Application: Configuracidn de tareas]
MyController.Application.POU
Expresidn Comentatio Tipo de datos Yalor Valor preparado
 Mercho 1 —
@ Mokar_1 BOOL TRUE
1
Marcha_l Motor_1

Ll )

Para abandonar la simulacion solo deberemos dar en el icono “Parada” y “Salida” en

este orden.

Archivo  Edicion  Wista Provecto  FBDYLDYIL  Compilar  Enlinea DepurarfSupervisar  Herramientas  Ventana  Avuda
=l By ANNKR R a0 B 2@
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2.8.5 Transferencia del programa al controlador

Para realizar la transferencia, vamos a crear un segmento nuevo, para utilizar
variables fisicas y de esta manera poder ver el resultado de nuestro programa en el
PLC. La unica diferencia con la creacion de las variables anteriores es que, en el
apartado direccién le vamos a dar la direccidn booleana de una entrada y a la bobina
una de salida.

Declarar variable | |

Visibilidad: Nombre: Tipo de dato:
[war =] [Marcha_z [ooL I
Ohijeto: stalor inicial: Direccion:
[PoU [MycController: Logica PLC w ]| | ||:M><1.1 l
Indicadores: Comentario:
[~ COMSTAMT
[~ RETAIM
[~ PERSISTEMT
Aceptar | Cancelar |

Si no fijamos en la pantalla superior una variable sin direccion de una con direccién
cambia a la hora de su definicion.

/@ POU [MyController: Ligica PLC: Application] @E 2

1

z
3
4
E
&

PROGRAM FPOU

ViR
Marcha_1: BOOL:
Motor 1: BOOL:

Marcha 2 AT %IX1.l: BOOL:
Motor_2 AT %x1.1: BOOL;|

MAST [MyContraller: Logica PLC: Application: Configuracion de tareas] 9 b o

Variables sin direccién

Variables con direccién

o

Una vez modificado nuestro programa, volveremos a compilar, por si hemos cometido
algun error, si no es asi, procederemos a transferir nuestro programa. Tenemos dos
opciones para establecer la comunicacion con el PLC o a través de la puesta en
marcha o clicando sobre MyController.

oject Build Onlne Debug Tools Window Help

| ¢4 4 - (3 8 | ©f |

TN [ ot ) (§ mycontrolier g
les | Log | PLC settings | Se

"Applications  Controller selects

= practica_2_i8 09_14

(& o (Digital Inputs)
& 0Q Digital Outputs)
LM Counters (Counters)

B A b AL T

= LB MyController (TM241CEC24R)

L Pulse_Generators (Pulse Generators)
{ cartridge_1 (Cartridge)

C... | Controller
PG [BE] CODESYS Contr...

B[ K Y
| Projectiame | 1P_Adc

Inicialmente se tiene que tener conectado con el cable de programacion el PC al
controlador (cable de programacién USB - Mini USB para los controladores M238,
M241, M251, M258, LMCO058 y ATVIMC para las pantallas XBTGC el cable sera el
XBTZG935). Para acceder anadir un Gateway, hacer doble clic sobre el controlador en
la ventana de dispositivos y en el area de trabajo aparece las diferentes pestafas de
configuracién del controlador, en esta seleccionar la pestafia ‘Controller selection’.

48



Manual de practicas Somachine

Si esta conectado el cable y ha reconocido el driver automaticamente aparecera un
controlador en negrita donde nos especifica una serie de informacion.

e Conexion Mode: especifica el tipo de conexion (USB, ETH, PC).

e Controller: Indica el modelo (referencia) del controlador.

e Project Name: nos informa del nombre del proyecto que hay cargado en el
controlador (si no tiene cargado ninguno porque el controlador es nuevo pondra
‘Not Available’)

e [P Address: Direccién IP guardada en el equipo (si dispone de ella).

e Time Since Boot: El tiempo que lleva en marcha el controlador desde el ultimo
inicio.

e Node Name: es el nombre logico que tiene este dispositivo en concreto,

normalmente por defecto esta compuesto por la referencia del controlador, @, y
la MAC del equipo o el numero de serie, dependiendo si tiene Ethernet o no.

e Project Author: Especifica el autor del proyecto que hay guardado si se ha
especificado en el campo ‘Autor’ de propiedades del proyecto.

e FW_Version: Indica la version de firmware del controlador.

Applcations  Controller selection | Fies |Log | PLC settings | Services | 1/0 Mapping | Task deployment | Users and Groups | Status | Information |
(B[R K [

C... | Controller | Projectiame | 1P_Address | TimeSinceBoot | NodeName | ProjectAuthor | FW_Version
l lse m TM241CEC24R Not Available 00h 15m 00s TM241CEC24R ... Not Available V4.0.2.11 _I
g« 9 CODESYS Contr... W7ES38576L
Connection Mode: Nodename:
¥ Secure online mode |Nodename =] [M2a1ceC2R @0080F40A19C1

Si queremos cambiar de controlador al que conectarse 6 de método de conexion,
podremos cambiarlo haciendo doble clic sobre esa linea, que aparecera ahora
resaltado en negrita.

Una vez tenemos elegido el controlador al que nos queremos conectar (resaltado en
negrita), para conectarnos solo tenemos que ir al menu textual ‘Online >> Login’ 6

pulsar en el icono de Login "3 de la barra de herramientas.

@ 7 practica_2_18 09_14.project™ - SoMachine Logic Builder - V4.1 {(Administrator)
Hi Edit  Wew Project Buld Online Debug Tools Window Help
| & | . e = _‘T | (% | :’rﬁ | | [ [ selectal = | Logic Configuration -
Devices free > 0B X m MyController x K% MNombre_fichero [MyController: PLC Logic: Application: DatalogManager] ]
o 'Applimnoﬂs Controller selection |F\|ES I Log | PLC settings | Services | 10 Mapping | Task deﬁoment' Users and Groups | Status | Information |
=) pracca 2 18 09 14 - & 0 | EiaY ‘ 4 | g .

= [1) MyController (TM241CEC24R)
[#& DI Digital Tnputs)
& DQ (Digital Cutputs)
il Counters (Counters)

C... | Controller | ProjectiName IP_Address | TimeSinceBoot | ModeName | ProjectAuthor | Fwy_version
u

TM241CEC24R Not Available 00h 15m 00s  TM241CEC24R .. NotAvailable  V4.0.2.11
188 CODESYS Contr... WW7ES38576L V3.5.3.80

=3
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Nos saldra la pantalla siguiente damos “Alt + F” t habremos establecido la
comunicacion con el PLC.

Pﬂ| Advertencia

ADYERTENCIA
! FUNCIONAMIENTO INESPERAD O DEL EQUIPD

Compruebe que la aplicacidn de software que se estd
descargando esté instalada en el dispositiva previsto. Compruebe
azimismo gque haya introducido la designacion o direccidn de
dizpasitive correctas.

Azegirese de que estén instaladas las protecciones de modo que,
=i 3 produjera un funcionamiento inesperado del equipo, no
provaque lesiones al personal ni dafios al propio equipo

Lea v azegireze de comprender el manual de usuario del software
para aprender & utilizar el equipa.

5ino se siguen estas instrucciones, podrian provocarse dafios en
el equipo o lesiones graves, incluida la muerte.

Si acepta seguir estas instrucciones, pulse “Alt+F".

Cancelar

Ahora podemos comprobar en la ventana del programa si este funciona
correctamente. Damos a iniciar sesion y podremos ver como estan las entradas y las
salidas fisicas en el PLC.

P 1 [T

%"Jﬁ u

Iniciar la sesion |

/@ POU [MyController: Légica PLC: Application] | 3£ MAST [MyController: Logica PLC: Application: Configuracion de tareas] MyCont 4 b ¥
MyController.Application.POU

Expresidn Comentario Tipo de datas Walor preparada

@ Marcha_1 BOOL

@ Motor_1 BOOL

@ Marcha_z BOOL

@ Motor_2 BOOL

1

Marcha_1 Motor_1

] ]

Marcha_z2 Motor_&

[ m
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CAPITULO

3
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3. PROGRAMACION BASICA — LADDER (LD)

Vamos a desarrollar a continuacion los elementos que disponemos en este menu para

poder desarrollar nuestra programacion.
Antes de comenzar a programar debemos recordar el funcionamiento basico de un
automata. Este cada x tiempo ejecuta la programacion que le hayamos transferido, en
Unity ya sabemos que este tiempo lo decidimos a través de las tareas. Pero en todas
es ellas la forma de procesar simpre sera igual.

1° Mirara el estado de las entradas

2° Depositara el resultado légico de estas, en la zona de memoria destinado a
las entradas.

3° Ejecuta el programa y define como quedaran las variables una vez que
termine de ejecutarlo.

4° Cambia el resultado de las variables que deba cambiar y mantiene las que
tenga que mantener.

Leo las entradas

Ciclo
de
Scan

Ejecuto el programa
Almaceno U L

estado de por orden establecido

las entradas

Hay que hacer especial mencion a esto, por que el autdmata lo que mira es el estado
de sus entradas y para el un pulsador abierto sera un 0 y un pulsador cerrado sera un
1. Nosotros vamos a realizar un programa para cuando la entrada esté a 1 y/o esté a
0.

También tenemos que tener claro que el orden de ejecucion sera por orden de
programa, osea desde el primer segmento al ultimo.

53



3.1 Elemento de diagrama de contactos

145T [MyController: Lagica PLC: Application: Configuracion de tareas] 4 b x || Herramientas > o X
|| General
Operadares [dgicos
Operadores matematicos
Madulos de funcidn
|| Elemento de diagrama de contactos
[» ﬁ [ red

A1 Contacko

41 Contacto negado
k I ¢ Contacto paralelo
g Contacto paralelo negado
4 I Bobina

<3 Definir bobina

43 Bobina Reset
TOM

TOF

cTu

cTD

B MOYE

—+ Salko

@ rer Return

¥

- o W

Como podemos observar aqui tenemos varios submenus y dentro de cada uno de
estos tendremos diferentes funciones.

3.1.1 Red

Cada vez que queramos introducir una linea de programa (segmento) deberemos
insertar este elemento. Pudiendo escoger entre insértalo arriba o abajo.

Madulos defu
Elemento de ¢

[i Red

| L4 11 Contacto

| lmao car agul 41 Contacto

b ¥ Contacto|

=Tl =] |:|

-

3.1.2 Contacto y contacto en paralelo

Sirve para introducir una légica binaria, tanto en serie como en paralelo, en la que el
estado de las direcciones que hemos asignado es la que queremos que se vea
reflejado en el resultado I6gico, por ejemplo, fisicamente hemos cableado un pulsador
NC a la entrada %I1.0 el resultado que tiene asignado sera 1 cuando pulsemos este el
resultado sera 0. Si queremos que la légica se cumpla cuando sea 1.

.L % Elemento de diagrama
= % [ Red
4 | k| V11 Contacto
5 ' ................... L | | |C1:nnenza1: o ] e ——
f . =n i ¢ Contacto paralelo
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1 | P_l_ | |1 Contacto

11 Contacto negado

g ¢ Contacto paralelo
b4 Contacto paralelo negado
o

4 ¥ Bobina

El anterior ejemplo seria para introducir contactos en serie, y a continuacion vemos
como introducir contactos en paralelo.

1 | 4 l— 11 Contacto
[ 1 ! 11 Contacto negado
CEE N . | ¢ Contacto paralelo
[| ” wrh W Contacto paralelo negad
> 4 Bobina
[ . 1
227 277

I [

3.1.3 Contacto negado y paralelo negado

Cuando queremos que una direccidén concreta haga lo contrario a su estado fisico
utilizaremos este contacto, es decir si una entrada fisica se encuentra abierta el
programa la considerara un 1, por el contrario si una entrada se encuentra cerrada el
programa la considerara un 0. Si queremos que la légica se cumpla cuando sea 0.

4 |"J [i Red

1 Contacto

L% Contacto negado

Ip ¥ Contacto paralelo

—
! Contacto paralels negada
4 ¥ Bobina

4= Definir bobina

4 Bohina Reset

3.1.4 Bobina
La bobina la situamos al final de la red y recibira el resultado l6gico que tenga nuestra
combinacion de contactos, es decir, recibira el resultado de la operacion.

. | » f 11 Contacto

1 11 Contacto negado

272 2727

o Contacto paralelo

[| [I [| [I (- ! Contacto paralelo ne
|

222 4 ¥ Bobina

[| |] =1 Definirbobina

Insertar salida o sgltn aq-ui| 4rl- Bobina Reset
I8 TON

=r
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Aprovechamos y nombramos las entradas y salidas como hemos visto en el apartado
anterior.

/@ POU [MyController: Lgica PLC: Application] q b ox

MyController.Application.POU

Expresion Comenkatio Tipo de datos Walor preparado
4 Entrada_1 BOCL
d Entrada_z BOOL
@ Entrada_3 BOCL
@ salida_t BOGL
1 Y
Entrada 1 Entrada 3 Jalida_l
Il
[ 0] D
Entrada 2

Como podemos observar la “Entrada_1" tiene como valor 0 por lo que al tener un
contacto negado en la secuencia légica tenemos un 1 (la simulacién coloca el estado 1
en azul y el estado 0 en negro). La salida esta tras un enlace negro por lo que su
estado es 0. Para que la salida estuviese en 1 deberiamos cambiar el valor de la
“Entrada_3” a “TRUE” Para que asi la serie se cumpliese y asignar el resultado 1 a la
“Salida_1".

Para poner la entrada 3 a”TRUE”, clicamos sobre “Valor Preparado” aparecera “TRUE”
y clicamos “CTRL+F7”

# ENTRADA_1 BOOL

FALSE
@ ENTRADA_2 BOOL
@ ENTRADA_3 BOOL FALSE
@ SALIDA_1 BOOL FALSE
/@ POU [MyController: Ldgica PLC: Application]] 4 b x

MyController.Application.POU

Expresion Comentario Tipo de datos
& Entrada_1 BOoL
& Entrada_z BOoL

@ Entrada_3 BOOL Z
@ Salida_1 /

1
Entrada 1 Entrada_3 / Salida_1

{l Ll I

Entrada 2z

IImll!
U

RET
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3.1.5 Definir Bobina Set y Bobina Reset

Estas dos funciones sirven para activar y desactivar una salida o variable
permanentemente, es decir, si nosotros asignamos una entrada a un “Definir Bobina”
cada vez que la entrada este a 1 la salida se pondra a uno y permanecera asi, aunque
la entrada pase a 0, hasta que mediante otra entrada que tengamos asignada a
“‘Bobina Reset” se ponga a 1 desactivando de esta manera la variable, aunque la
entrada pase a 0.

/@ POU [MyController: Légica PLC: Application] 4 b x

MyController.Application.POU

Expresidn Comentario Tipo de datos Valor preparado
@ Entrada_1 BOOL AL
@ Entrada_2 BOOL
» e s —
# Salida_t BOOL 5
1 ~
Entrada 2 Salida_l
Im(i!
T E
Entrada 1
Z|
Entrada 3 Salida_l @
Im(i!
{0} =)

Como podemos observar las tres entradas estan a 0 por lo que la salida esta a 0, para
poner la salida a 1 deberemos mandar un 1 con la “Entrada 1” o la “Entrada 2" a la

bobina (S).

/@ POU [MyController: Logica PLC: Application] 4 b x

MyController.Application.POU

‘alor preparado

Expresidn Comentario Tipo de datos
@ Entrada_1 BOOL
@ Entrada_z
@ Entrada_3
@ Salida_1

: = ~
Entrada 2 Galida_1
M
1 {E
Entrada 1

Si ahora volvemos a poner la “Entrada_1”" a 0 veremos como la salida no se altera 'y
sigue en estado 1.

/@ POU [MyController: Logica PLC: Application] 4 x

MyController.Application.POU
Expresion Comentario Tipo de datos Walor Valor preparado
@ Entrada_1 BOOL v
@ Entrada_z BOOL
@ Entrada_3 B
@ Salida_1 L

1
Entrada 2 /
M
L] /

Entrada

1l
]

Para que la salida se desactive deberemos poner un 1 en la “Entrada_3” para que de
esta manera le demos un 1 a la “Bobina Reset”.
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/@ POU [MyController: Ldgica PLC: Application] 4 b o»
MyController.Application.POU

Expresién Comentario Tipo de datos Walar Walor preparado
@ Entrada_1 BOOL
% Entrada_z BOOL

=

@ Salida_t BOOL \

1 -~
Entrada 2 Salida_1

— 00

Entrada_1

.
i)

Entrada_: Salida 1

Ll =]

Si en algun momento tenemos las dos bobinas a 1 tendra prioridad la que se
encuentre en la linea inferior.

/@ POU [MyController: Ligica PLC: Application] 4 F x

MyController.Application.POU

Expresidn Comentario Tipo de datos Walor valor preparado ~
@ Entrada_1
@ Entrada_z F.
@ Entrada_3
@ Salida_1
@ Salida_2

)
1
Entrada 2 Salida_1
— I} &
dalida_2
Entrada_l
L

Entrada_3 salida_l

Ll M%a—z

3.2 TEMPORIZADORES

3.2.1 TON Temporizador de retardo a la conexién
Este mddulo nos permite establecer una base de tiempo.

..................................

Como podemos observar, dispone de tres campos a rellenar con interrogantes. En
“PT” debemos poner el tiempo que debe contar el temporizador. En “ET” la variable
donde se depositara el valor que tiene el temporizador en cada momento. En la parte
superior describiremos las caracteristicas del temporizador y el nombre del mismo.
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Vamos a ver como rellenar estos campos paso a paso.

En “IN” ponemos un contacto que por ejemplo se llamara “MARCA_1" y sera un bool.
En “Q” vamos a poner una salida booleana, esta estara en 1 cuando el temporizador

esté a 1.
=
' Bl
! Declararvariable i
1
MRERCHR 1 Visibilidad: Nombre: Tipo de dato:
0
1 R -] [Manca 1>
2272 I _I
Objeto: walor inicial:

IPOU [MyController: Ldgica PLELI I _I I

Si no vamos a tener una direccion fisica se puede dejar asi, sino en Direccion

pondremos la que le corresponda.

Con la salida es igual si no es fisica podemos dejarlo tal cual.

SRELIDA TON

TON
—INm Q

{1

e

=1

Declarar variable
Visibilidad: Nombre: Tipo de dato:
VAR »| |sALIDA_TOMN [pooL
Objeto: Valor inicial: Direccidn:
IPDU [MyContraller: Légica PL[;I I | I

Para “PT” ponemos la base de tiempos, siempre con T# y despues el valor, 5s, 2s3ms,

2m3s2ms, etc.

MARCHA_1 TON

IH Oy
ET ET 2722

En “ET” pondremos una variable de tiempo donde se va a guardar el valor real del

temporizador.
MARCHA_1 TN
— 0
T#33 PT ET |- VELOR_TON
Declarar variable h
Visibilidad: Nombre: Tipo de dato:
VAF‘. vi [vaLor_TON TIME ~|
Y por ultimo pondremos nombre al temporizador.
TEMFORIZRDOR 1
MARCHA 1 oW
11 i) Q
T#53 PT ET [~ VALOR_TOH
- ~
Declarar variable M
Visibilidad: Nombre: Tipo de dato:
~| |TEMPORIZADOR 1 fron =1 >
Objeto: valor inicial: Direccidn:
IPOU [MyController: Légica PLELI I | I
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Aqui deberemos dar un “Valor inicial” a la variable, Clicamos sobre los puntos

suspensivos .
Declarar variable

25|

Visibilidad: Nombre: Tipo de dato:
|vaR ~| |TEMPORIZADOR_1 |Ton | =
Objeto: Walor inicial: Direccian:

|F‘OLI [MyController: Logica F‘L(j

Indicadores:

1

Gamentario:

@“} 1

Aparece la siguiente ventana y damos a aceptar.

Valor de inicializacian — . - Iﬁ
Copia impresa Valor inicial Tipo de datos
= TEMPORIZADOR_1 TON
Q FALSE EOOL
PT TIME#0ms TIME
ET TIME#0ms TIME
I IN FALSE BOOL ]
Y aceptar.
Declarar variable @
Visibilidad: Mombre: Tipo de dato:
|var ~| [EMPoRIZADOR 1 |Tan | =
Objeto: Walorinicial: Direccidn:

|POU [MyController: Logica PLCﬂ

[@:=FaLsE, PT :='I'[ME#EIrE| |

Vemos como en la parte de variables del “POU” han quedado nuestras variables.

hF) POU [ MAST ™2 symbols | g GVL
= 2 VAR
3 MERCHE 1: BOOL;
4 SALIDA TON: BOOL;:
5 VALOR_TON: TIME;
& TEMPORIZADOR_1: TON := (Q := FALSE, PT :

El funcionamiento es el siguiente, cuando en la entrada del temporizador “IN”
colocamos un 1 empieza a contar la base de tiempo prefijado en “PT”. Una vez
transcurrido este tiempo el temporizador se pone a 1 y también la salida “Q”.

Vamos a ver la simulacién del programa. Si clicamos sobre “Valor preparado” en la
variable marcha nos aparece “TRUE” en color azul. Si damos a la vez “ Ctrl + F7”
escribiremos el valor preparado en la variable. Si solo clicamos “F7” dejaremos la

variable forzada.
Expresian
@ MARCHA_1
@ SALIDA_TON
@ VALOR_TON
= & TEMPORIZADOR_1
4 IN
% PT
"$ Q
K@ EF

Clicamos “CTRL +F7”.

Tipo de datos
BOOL

BOOL

TIME

TON

BOOL

TIME

BOOL

TIME

Valor
ALSE

Valor preparado

- I

m|m
:Tg'_::':
< I
o

m
=
=
%]
m

~
1k
o
m

n
=
=
[
m

W
[}
3
i
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Vemos como en la salida “ET” va aumentando el valor y cuando llaga a 5s la salida

del temporizador se pone a 1.
1

SALIDE TON

- VALOR_TON

]

SALIDRE TCN

— VALOR_TCN

(]

SALIDE TON

w0

TEMPORIZADOR_1
MERCHA 1 P
(] N Q
T#33 ET ET
1 TEMPORIZADOR_1
MARCHA 1 e
(Il N Q
| T#33 FT ET
1 TEMPORIZADOR 1
MRRCHA_1 T
{Il} N Q
| T253 BT ET

— VALOR_TON

Para que el temporizador vuelva a 0 solo tenemos que poner a 0 la entrada “IN” en
nuestro caso el “MARCHA_1". Volvemos clicar sobre “Valor preparado”.

Aparece “FALSE” y apretamos “CTRL+F7”

] POU [ gk MAST (M3 Symbols

MyController Application.POU

ﬂ GVL

m MyContraller

Yalor

T#5s

Walor preparado

FaLst I

SALIDA TCON

]

Expresian Tipo de datos
@ MARCHA_ 1 BOOL
& SALIDA_TON BOOL
& VALOR_TON TIME

= TaRARTRAn T anon 1

MERCHR 1 Tow

Il N 0

| T#5s ET ET

3.2.2 TOF Temporizador de retardo a la desconexién.

")
")
")

22?2

- VALOR_TON

Si nos fijamos la forma de rellenar los datos de este temporizador sera igual que el
anterior ya que tiene los mismos elementos “IN”, “Q”, “PT” y “ET".
@ o

[ MyController

VAR

[

) Pou [k mAsT M8 symbols
PROGRAM POU

MARCHA 1: BOOL;
SRLIDA TOF: BOOL;
VALOR_TOF: TIME;

TEMPORIZADOR 1: TOF :=

{Q := FLLSE, BT

:= TIME#0ms, ET

:= TIME#0ms, IN :=

FLLSE);

j

B

MARCHA 1 TOF

n
U0 i Q
T#53 BT ET

SALIDA IOF

— VALOR_TOF

()
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El funcionamiento de este temporizador es el siguiente:

Estara a 0 mientras en “IN” haya una entrada booleana a 0. Si ponemos a 1 la entrada
el temporizador se pondra a 1 inmediatamente. Permaneciendo asi hasta que
volvamos a poner a 0 la entrada, comenzando asi a contar la base de tiempo prefijada
en “PT”, transcurrido el mismo volvera a ponerse el temporizador a 0.

Vamos a ampliar el programa para que quede mas claro el funcionamiento.
Afadiremos un segmento que contenga la salida del temporizador negada y la
llevaremos a una salida, quiere decir, que la salida esta a 1 si el temporizador esta a 0.

SALIDA TOF

| {/[

Si observamos estamos utilizando el contacto negado de la Bobina que asociamos a la
salida del temporizador. Esta seria una posible forma de gestionar la salida.

En el siguiente caso vamos a ver como utilizar la salida propia del temporizador.
Si la salida del temporizador esta a 1 entonces la BOMBILLA_2 estara a1.

TEMPORIZADOR 1.0 BOMBILLA 2

| I 1 (]

Observamos que hemos puesto el nombre del temporizador + .Q

A continuacién vemos la simulacion.

@ MARCHA_1 BOOL
@ SALIDA_TOF BOOL -
i TEMPORIZADOR 1
MARCHA 1 TOF SALIDA_TOF
101 el 0 Il
T#5s BT ET |- VALOR TOF
................... :
SALLIDE TOF BOMBILIE 1
TEMPORIZADOR 1.0 BOMBILIE 2
Il
[ I

La entrada esta a 0 por lo que la salida del temporizador esta a 0 y es el contacto
negado el que hace que su salida asociada esté a 1.

@ SaLIDA_TOF BOOL -
TEMPORIZADOR_1
MARCHR 1 TOF SALIDA TOF
Ll il 0 01
T#5s FT ET |- VALOR_TOF
........... :

SALIDA_TOF BOMBILIA 1
TEMPORIZZDOR_1.0 BOMBILLA 2
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Hemos cambiado el estado de la salida a 1 a consecuencia de esto la salida del
temporizador esta a 1 poniendo a 1 la salida asociada al contacto abierto.

% MARCHA_1 BOOL FALSE 1
@ SALIDA_TOF BOOL -
T TEMPORIZADOER 1
MERCHA_1 TOF SALIDA TOF
—————w Q {0
T#53 ET ET |- VALOR_TOF
SALIDA TOF BOMBILIA 1
(i
— I {0
TEMPORIZADOR_1.Q BOMBILIA 2
i TEMPORIZADOR, 1
MARCHA 1 TOF SALIDA_TOF
{1} m ) 01
T#5=2 BT ET [~ VALOR_TOF
SALIDA TOF BOMBILLA 1
M
—] D
TEMPORIZADOR_1.Q BOMBILLE 2

Volvemos a cambiar la entrada a 0 y vemos como el estado del temporizador sigue
siendo 1, pero en “ET” ha comenzado a contar el tiempo prefijado en “PT”.

Cuando cuenta 5 s vuelve al estado inicial.

# MARCHA_1 800L FALSE 1
@ SALIDA_TOF BOOL -
T TEMPORIZADOR_1

MARCHR 1 TOF SRELIDA_TOF

———-m Q N

T#53 BT ET [~ VALOR_TOF

SRLIDR TOF BOMBILLA 1

L 0
TEMPORIZADCR_1.0 BOMBILLA 2

!
]

3.2.3 TP Temporizador de pulso

"
"
"

Este temporizador lo encontramos en la barra de navegacion de la ventana de
programacion.

W Bl & 18 38 BF & B B & E O E
i &x MAST rai-l M'u.-l"'nni'rn-"ullpf"fh i e s VELE Symphnle

El funcionamiento es el que sigue.
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Al poner la entrada “IN” a 1 se mantenga o no la misma a 1 el temporizador se
encontrara a 1 el tiempo prefijado en “PT".

Vamos a realizar el siguiente programa para simularlo y terminar de entenderlo.

z VAR
3 MARCHA 1: BOOL;

4 BOMBILLA 1: BOOL;

5 TEMPORIZADOR_1: TP := (Q := FALSE, PT := TIME#0MS, ET := TIME#0M
& VALOR TE: TIME;

I»

MARCHA 1
n

TEMPORIZADOR 1

TP

[

1

IN
P E

T |- VALOR_TP

TEMPORIZADOR 1.0

BOMBILLA 1

(]

Simulamos la practica.

# MARCHA_1 BOOL
% BOMBILLA_1 BOOL E
+ @ TEMPORIZADOR_1 ™
@ VALOR_TP TIME T#0ms
1 TEMPORIZADOR_1
MBRCHA_1

TP

&

o~ B
T [~ VALOR_TP

TEMPORIZADOR 1.Q

BOMBILLA 1

n]

La entrada esta a 0 la salida del temporizador es 0

% BOMBILLA_1 BOOL =
+ @ TEMPORIZADOR_1 ™
@ VALOR_TP TIME T#2s80ms
1 TEMPORIZADOR_1
MARCHA 1

TP

[

TRUE

IN o) o
T ET |- VALOR_TP

TEMPORIZADOR 1.Q BOMBILLE 1
)
Al poner la entrada a 1 la salida se pone a 1.
@ BOMBILLA_1 BOOL =
@ TEMPORIZADOR_1
@ VALOR_TP TIME T26s127ms
1 TEMPORIZADOR_1
MARCHA 1 —
(Il N ) ol TRUE |
T#l0s BT ET |- VALOR_TP
z
TEMPORIZADOR_1.0 BOMEILLA 1

I ]

Ll
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m

4 BOMBILLA_1 BOOL FALSE
& TEMPORIZADOR_1 TP
4 VALOR_TP TIME T#10s
1 TEMPORIZADOR 1
MARCHR 1 TP
Ll ™ ok
T#103 BT ET — VALOR_TE
2
TEMPORIZADOR 1.0 BCMBILIA 1

Si la entrada sigue a 1 se mantiene a 1, pero al llegar a los 10s prefijados cambia de
estado, pasando a 0, aunque siga la entrada a 1.

Si ponemos la entrada a 0 durante el contaje termina de contar igualmente.

Expresion Tipo de datos Valor Valor preparado Comentario -
@ MARCHA_1 BOOL FALSE |j[>@_|
% BOMBILLA_1 BOOL E
+ ¢ TEMPORIZADOR_1 ™
@ VALOR_TP TIME T#55946ms 1
T TEMPORIZADOR 1
MERCHA 1 SR
—][ [ o EESE
T#10s ET ET |- VALOR_TP

TEMFORIZADOR_1.Q BOMBILLA 1
# MARCHA_1 BOOL FALSE |j'4\3_|
# BOMBILLA_1 BOOL TRUE =
+ ¢ TEMPORIZADOR_1 ™
# VALOR_TP TIME T#85743ms
g TEMPORIZADOR 1
MARCHA_1 TP

ImI!
1L IN o) N ThnUE
T$#10s ET ET |~ VALOR_TP

TEMPORIZADOR 1.0 BOMBILLA 1
Ll L]

3.3 CONTADORES

3.3.1 CTU Contador ascendente (Up)

227
237 oTU
1 cu 2

T OV 2727
237
11 RESET

2372 PV

Este médulo nos permite contar pulsos ascendentes y guardar el resultado en una
palabra, ademas es comparador ya que le podemos prefijar un valor concreto y el
contador cambiara de estado, pasara de 0 a 1, al alcanzar este valor.
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El contador seguira contado de forma ascendente superando el valor prefijado, para
empezar una nueva cuenta deberemos “resetear” el contador.

Cada vez que pongamos a 1 la entrada “CU” el contador sumara 1 al valor interno que
tenga.

Si la entrada Reset se pone a 1 el valor del contador pasara a ser 1.
En “PV” pondremos el valor al que el contador se pondra a 1.
En “CV” veremos el valor interno del contador.

Vamos a rellenar los valores del contador.
CONTAE: BOOL;
RESETELR: BOOL:
VALOR_CIU: WORD;

END VAR

277

CONTAR o
I} © & o——
T ¢V |- VALOR_CTU

RESETEAR
11 RESET
3 BV

Tendremos que darle un nombre al CTU y al igual que en los temporizadores
deberemos definir el valor inicial.

Valor de inicializacion
Copia impresa Valor inicial Tipo de datos
Declarar variable = CONTADOR_UP cm

e —————— Q FALSE BOOL
o o 0 WORD
Visibilidad: Nombre: P FALSE BOOL
|var ~| |conTapor_up PV o WORD
RESET FALSE BOOL

Objeto: Valor inicial: |

|POLI [MyController: Ldgica PL(ﬂ | @ [

Tndiradnres: Cnmentarin:

En la declaracién de variable, las variables quedaran de la siguiente manera.

PROGRAM EQU
VAR

CONTAR: BOOL;:
4 RESETEAR: BOOL:
3 VALOR_CTU: WORD:
CONTADOR_UP: CTU := (Q := FALSE, CV := 0, CU := FALSE, BV := 0, BESET := FALSE):
7|  END vAR

[

Vamos a preparar el siguinte programa donde al alcanzar el valor prefijado en PV se

activara la salida del contador poniendo a 1 la bobina salida.
CONTZDOR_UP

CONTER T
I & o
T CV |- VALOR_CTU
RESETEZR
11 RESET
3 BV

CONTZDOR_UP.Q BOMBILLA
| T
[ ]

i
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Simulamos la practica.

@ CONTAR BOOL
@ RESETEAR BOOL
@ VALOR_CTU WORD
+ @ CONTADOR_UP cTu
@ BOMBILLA BOOL FALSE
T CORTEDOR_UE
CONTAR oty
_UDD_CU ok
T CV |- VALOR._CTU
RESETEZR
| RESET
3 g
................... -
CONTADOR_UF.Q BOMBILLA
1l
1]

i

Vemos como el valor de contador es 0, por lo que la salida es 0.

@ RESETEAR BOOL FALSE
@ VALOR_CTU WORD 1
+ @ CONTADOR_UP cTu

# BOMBILLA BOOL FALSE [y

T CONTEDOR_UF

CONTAR cTu
Ll cu of
T CV |- VALOR_CTU
RESETEAR
[ ————EsET
3 BV

CONTADOR_UFP.Q
M

BOMBILLA

L]

]

Al poner la variable “CONTAR” a 1 el valor de contador pasa a ser 1 pero como no es
igual al valor que hay en “PV”, la salida “Q” sigue a 0.

CONTADOR_UP.Q
iim||!

@ RESETEAR BOOL FALSE
@ VALOR_CTU WORD 2
+ @ CONTADOR_UP cTu

% BOMBILLA BOOL FALSE

e | CORTADOR_UF

CONTER oo
L] cu of
T CV |- VALOR CTU [z |
RESETEAR
—— [————rEsET
3 BV

BCMBILLA

L]

D
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Volvemos a poner la entrada “CU” a 1 y vuelve a sumar 1 en el valor anterio con lo que
pasa a ser 2. Como no es igual a 3, el valor que hay en “PV”, la salida “Q” sigue a 0.

4 RESETEAR BOOL FALSE
@ VALOR_CTU WORD 3
+ & CONTADOR_UP cTu
@ BOMBILLA BOOL
BE | TONTADOR_UP
CONTAR CTU
e
M o EEE or EEE
T CV |- VALOR_CTU
RESETEZR
_ﬂl:ll]_ BESET
3 BV
z
CONTADOR_UF.Q BOMBILLL
] 1

Al llegar el valor a 3, se activa la salida “Q” haciendo que se ponga a 1 la bobina
“BOMBILLA”

@ RESETEAR BOOL :
@ VALOR_CTU WORD 4
+ @ CONTADOR_UP cTU
@ BOMBILLA BOOL
T CONTEADGR_UP
CONTAR oo
(Il oo EEgy 0 or EEEE
T CV |- VALOR CTU [_a |
RESETEAR
T, RESET
3 BV
................... :
CONTADOR_UF.Q BOMBILLA
Ll o

Si seguimos activando la entrada “CTU” el contador sigue aumentando su valor, y la

salida “Q” sigue a uno, esto significa que el contador compara el valor “PV” a mayor o
igual.

% CONTAR BOOL
% VALOR_CTU WORD 0
+ @ CONTADOR_UP cTu
@ BOMBILLA BOOL il
T TORTADOR_UP
CONTAR cTo
01 o &EE of
T CV |- VALOR._CTU
RESETEAR
I RESET
3, FV
................... -
CONTADOR_UP.Q BOMBILIA
ML
0] D

Al poner la entrada “RESET” a 1 el contador vuelve a tener un valor de 0.
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3.3.2 CTD Contador descendente (Down)

222
CTD
CD (=== Q
i cv
LOAD
22?2 BV

= 222

Este contador cuenta de forma descendente cada vez que recibe un pulso en la
entrada “CD”. La salida del contador estara a 0 mientras el valor de CV sea diferente
de 0 y se pondra a 1 cuando el valor sea 0. Mediante la “Entrada_2” cargaremos el
valor prefijado en “PV”. En “CV” veremos el valor interno del contador.

Vemos como rellenamos el contador.

777
DESCONTAR oD
[| |] CD  [=remem
CARGAR
11 LOZD
3 PV

También tendremos que dar un nombre al contador y dar el Valor inicial como en los

elementos anteriores.

Valor de inicializacion

Copia impresa Valor inicial
=l CONTADOR_DOWN

Q FALSE

o 0

LOAD FALSE

PV 0

D FALSE

Las variables quedarian de la siguiente manera.

VAR
DESCONTAR: BOOL;
CARGRR: BOOL;
VALOR_CTD: WORD;

L T ]

Tipo de datos
CTD

BOOL

WORD

BOOL

WORD

BOOL

CONTADOR_DOWN: CID := (Q := FALSE, CV := 0, LOAD := FALSE, BV := 0, CD := FALSE);
4
I o {CONTRDOE, DOWN !
DESCONTAR oTD
11 o SR = 2
1 cv |- VALOR_CTD
CARGAR
11 LOAD [s
3 PV
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Vamos a simular el programa siguiente.

1 CONTADOR._DOWN
DESCONTLR cTD
m innn
( e ¢
1 CV |- VALOR_CTD
CLRGLR
{1 LOAD
3 BV
z
CONTADOR_DOWN.Q BOMBILLA

[ ()

Como vemos si la salida del contador esta a 1 la bobina “BOMBILLA” estara a 1.

1 CONTADOR_DOWN

DESCONTAR CTD

100 o B of
1 CV |- VALOR_CTD
CARGER
_[“:”]_ LOAD
3 BV

2

CONTADOR_DOWN.Q BOMBILLA

La salida “BOMBILLA” esta a 1 por que el contador esta a 0.

% DESCONTAR BOOL ]
@ CARGAR BOOL FALSE
@ VALOR_CTD WORD 0
# @ CONTADOR_DOWN cD
i RMAMRTII A& Tatall B
1 CONTADOR_DOWN
DESCONTER cTD
1 D o
1 CV |- VALOR_CTD
CRRGIR
I LOAD
3 oV
2
CONTADOR_DOWN.Q BOMBILLL
1L 0 1]

Si ponemos la entrada CD a 1 vemos como el contador sigue a 0, por lo que
deducimos que el contador no cuenta valores negativos.

Lo primero que deberemos hacer sera cargar el valor que hay en “PV”, poniendo a 1 la
entrada “LOAD”.

Expresian Tipo de datos Valor Valor preparade Comentaric
@ DESCONTAR BOOL FALSE
» cancar —
@ VALOR_CTD WORD 3
+ @ CONTADOR_DOWN CcTD
d ROAMRTI | A [Talal =3
1 CONTADCR_DOWN
DESCONTAR oD
100 o of
[ CV |- VALOR_CTD
CRARGER
JH} LORD

BV

&

CONTADOR_DOWN.Q BOMBILLA

[ D

70



Manual de practicas Somachine

Observamos que la salida “Q” del contador ha pasado a ser 0, poniendo a 0 la bobina
“BOMBILLA”.

% DESCONTAR BOOL ] |
@ CARGAR BOOL 1
@ VALOR_CTD WORD 2
+ @ CONTADOR_DOWN cTD
& ROMRTI A RONI [En) oF ] S
1 CCNTADOR_DOWN
DESCONTAR ol
L1 D op
1 CV |- VALOR_CTD
CLARGER
)| LOZD
3 v
2
CONTADOR_DOWN.Q BOMBILLA
[ D

Al poner la entrada “CD” a 1, ahora si vemos como descuenta 1 en el valor que habia
antes en “CV”. 3-2=1.

# DESCONTAR BOOL TRUE 1
@ CARGAR BOOL FALSE
@ VALOR_CTD WORD 1
+ @ CONTADOR_DOWN cTD
& RMAMRTIL A atall Ea
1 CONTADOR_DOWN
DESCONTAR CTD
{It D oF
L CV |- VALOR_CID
CARGAR
_[":ll]_ LOAD
3 BV
2
CONTADOR_DOWN.Q BOMBILLA
It
{1} D

Vemos como el valor sigue disminuyendo al volver a poner a 1 la entrada “CD”.

4 DESCONTAR BOOL 1
@ CARGAR BOOL FALSE
& VALOR_CTD WORD 0
+ & CONTADOR_DOWN cTD
4 ROMRTI I & [Talall BT
1 CONTADOR_DOWN
DESCONTER P
Il D bl N TRUE
[y oV |- VALOR_CTD
CARGAR
10t LOAD
3 BV
CONTADOR_DOWN .Q BOMBILLL

L 0

Como vemos al llegar a 0 se vuelve a activar la salida “Q”, poniendo a 1 la salida
“BOMBILLA”,
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3.3.3 CTUD Contador UP/DOWN

Este contador se encuentra en la barra de navegacion de la pantalla de programacion.

Way B EEBEE S B R T S

AST [[f§ MyController | @@ GWrfikert CTUD box (Shift+Cirl+5) |

Sirve para contar de forma ascendente y descendente.

2272
27272 CTUD
N BEg

It QDif- 277

727 CVif— 2272
Il D
27272
11 SET
27272
11 LORD

Como podemos observar, es la mezcla de los dos anteriores y funciona de la misma
manera.

Si ponemos a 1 la entrada “CU” contara de forma ascendente. Si alcanza el valor
prefijado en “PV” se activara la salida “QU”.

Si ponemos a 1 la entrada “CD” contara de forma descendente. Si el contador llega a 0
se activara la salida “QD”.

Al poner la entrada “RESET” a 1 se cargara 0 en el valor del contador.

Al poner la entrada “LOAD” a 1 se cargara el valor que haya en “PV” en el “CV” del
contador.

Si el valor esta, entre los valores 0 y el prefijado en “PV” no tendra ninguna de las dos
salidas activadas.

3.4 OTRAS INSTRUCCIONES

3.4.1 Move

Antes de explicar modulo, vamos a comentar los diferentes formatos con los que
trabaja “SoMachine”. Los formatos tenemos que pensar que sirven para guardar

valores, por lo que deberemos escoger dependiendo de la necesidad.

Por ejemplo, si queremos guardar el valor 265 no podremos coger un BYTE, sino que
tendremos que utilizar un WORD, un INT, etc.

Otra cosa a tener en cuenta es al dar direccionamiento a los formatos que tenemos.
Al trabajar con 8 bits utilizaremos el direccionamiento B.

Al trabajar con 16 bits utilizaremos el direccionamiento W.
Al trabajar con 32 bits utilizaremos el direccionamiento D.
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Si ponemos la direccion %MDO, 2 palabras que seran %MWO0 y %MW?2, y cada una de
estas contiene dos BYTE, el %MBO0, %MB1, %MB2 Y %MB3.

%MDO
%MW?2 %MWO0
0 0
MB3 %MB2 %MB1 YoMBO
Deberemos tener cuidado no solapemos unas variables con otras.
Keyword Prefix Size Range Example
(Bit)
BOOL x 8 0.1 FALSE. TRUE, 0, 1
SINT si 8 -128 .. 127 0
INT i 16 -32.768 .. 32.767 24453
DINT di 32 -2.147.483.648 .. 2.147.483.647 -38099887
LINT li 64 2639834
USINT usi 8 0. 255 200
UINT ui 16 0..65.535 47453
UDINT udli 32 0..4.294.967.295 138099887
ULINT uli 64 0. 2%
BYTE by 8 0..255 8450, 162EA3F.,
WORD w 16 0., 65535 2#11_0011_1010
DWORD dw 32 0.. 4294967295
LWORD w 64 0. 2841
REAL r 32 -1.2x 10°® ., 3.4x 10°® 1.34996
TIME tim 32 0ms .. 1193h2m47s295ms T#1d8h12m8s125ms
LTIME* Itim 64 0 LTIME#10d12h13ns
TOD tod 32 ns..213503d23h34m33s709ms551us | TOD#12:34:17
DATE date 32 615ns D#2001-03-15
DT dt 64 00:00:00 .. 23:59:59 DT#2001-03-15-12:17:03
01.01.1970 bis ca. 06.02.2106
STRING(xx)** S 0 .. 255 Characters "Hello world’
WSTRING(xx) WS 0 .. 32767 Characters
**

Ahora si explicaremos el médulo MOVE sirve para cargar un valor concreto dentro de
un formato de los anteriormente vistos. Como por ejemplo.

El 256 en un INT.

MOVE
EN ENO
285 — — VALOE_1
Nombre: Tipo de dato:
| IVALDR_l -]
BOOL
Valorinicial: BYTE i
i DATE E|
jica PLC x| | —I DATE_AND_TIME
Comentario: DInT
DWORD
| LINT 2
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El 3,2 en un Real.

MOVE
EN ENO
3.2 /7 L valor 1
Nombre: Tipo de dato:
ﬂ |1-'a|u:|r_1 IE ﬂ
larinicial: LTIME y
Walorinicial: LWORD
gcaple ~| |
5s en un TIME.
MOWVE
EN ENO
T#5s — —Valor_ 1
Nombre: Tipo de dato:
:l |1.|'alnr_1 ECOL] -
valor inicial: STRING 3
I .| [TIME_OF DAY
3.4.2 Salto

Utilizamos esta instruccion para saltar lineas de programa, en segun qué condiciones,
para que no sean ejecutadas.

1
Entrada_1
100l P 5alto_L
Entrada 2 Galida_ 1
I
] {0
3 Jalto_1:
Entrada 3 Salida_2
Il
—{C} ]

Siempre que no tengamos a 1 la “Entrada_1" el programa ejecutara la linea 2. Si en
algun momento ponemos a 1 la “Entrada_1" la linea 2 no sera ejecutada por el
programa saltando directamente a la linea 3.

3.4.3 Return

Esta funcion se utiliza para volver de un sub-programa, la estudiaremos mas adelante.

Entrada 1

[0 4 RETUREM
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3.5 MODULOS DE FUNCION
3.5.1 R_Trigy F_Trig

Estos mddulos trabajan por flancos, los flancos son las transiciones de un bit en su
paso de 0 a 1 (flanco ascendente) o de 1 a 0 (flanco descendente).

Estos mddulos al detectar el flanco mandan ponen su salida a 1 el tiempo que dure la

ejecucion de programa.

Para entender el mismo hemos preparado un ejemplo en el que en el flanco

ascendente (R_Trig) nos hara set sobre una salida y en descendente (F_TRIG) nos

hara un reset sobre la misma salida.
El programa quedara de la siguiente manera.
1

RSCENDENTE

MRRCHR R TRIC SALIDR
11 CLK “_IAE s =]
E 3
MARCHA F TRIG SALIDR
Il CLK _‘;ﬁ ) {=]
Vamos a la simulacién
Expresion Tipo de datos Valor Valor preparado Comentario
& MARCHA BOOL
4 SALIDA BOOL TRUE
= ¢ ASCENDENTE R_TRIG
#p CLK BOOL
Fé Q BOOL FALSE
+ @ DESCENDENTE F_TRIG
1 LSCENDENTE
MARCHR R TRIG SALIDR
{H} LK :;‘E Q {H)

[

MRRCHA

Ll

Observamos como al poner la entrada “MARCHA” a 1 se pone a 1 |la bobina “SALIDA”,
pero también podemos observar la salida “Q” del “R_TRIG” esta a 0, esto es porque ya

se ha ejecutado el ciclo de scan y ha pasado a ser 0.

Expresién Tipo de datos Valor preparado

Comentaric

# MARCHA BOOL 1
# SALIDA BOOL
* @ ASCENDENTE R_TRIG
+ @ DESCENDENTE F_TRIG
1 LSCENDENTE
MARCHA R TRIG SELIDA
100 LK __;;;._ Q (5]

MRRCHR
Il
i

Al volver a poner la variable “MARCHA” a 0 se resetea la variable “SALIDA”.
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3.5.2 Flancos

El software nos permite también trabajar los flancos directamente en los contactos
abiertos sin tener que utilizar los médulos R_TRIG y F_TRIG.

En la barra de navegacion tenemos el contacto flanco ascendente y flanco
descendente.

wm@\mﬁwwmm B E B e

* B Mg WE gymbole ShA PoU [ masT [l Gl

- Insertar contacto de flanco ascendente (Ctrl+HMayis. +74) |
T

En esta misma barra de navegacién tenemos un icono que nos permite insertar el
flenco positivo o negativo cuando ya tenemos un contacto normal puesto.

TF £ B T
R - + ¥ || Propiedad:

Reconodmiento de flancos (Cirl+F12) L

Si tenemos un contacto abierto marcado y vamos clicando en este icono nos ira
apareciendo “P”, “R”, Desaparece y vuelta a empezar.

1 varcan 2 wrcn 3 varcen 4 MARCHA

10 Uzl {l, 0L

3.5.3 RS Prioridad reset

Este médulo sirve para establecer una bascula (flip-flop) con prioridad al Reset.

—RESET1

Si damos a la “Entrada_1” haremos un set a la bascula poniendo a 1 su salida, si
damos a la “Entrada_2” desactivaremos la bascula poniendo su salida a 0. En caso de
tener las dos entradas activadas la salida estara a 0.

1 Prioridad reset
MARCHA RS
11 SET QT o1
¥
BERD
01 RESET1
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3.5.4 SR Prioridad Set

El funcionamiento es el mismo que el anterior pero con prioridad al Set. Si se activan
las dos entradas a la vez, la salida de la bascula estara a 1.

Pricridad Set

MARCHA R
11 SETL Jj? o1 -
p
PARO
071 RESET




3.6 OPERADORES MATEMATICOS
Los operadores matematicos son médulos que nos permiten realizar operaciones

aritméticas, como sumas, restas, multiplicaciones, etc. Y comparaciones a Igualdad,
diferente, etc.

3.6.1 Add — Suma (2 y 3 entradas)

Este médulo permite sumar 2 o 3 valores diferentes y guardar el resultado en una zona
de memoria.

222 — I — 222

272 —]

222

222 —

Generalmente las operaciones no las vamos a realizar con valores fijos solo, porqué el
resultado ya lo sabriamos, lo haremos como minimo con valor variable. Un ejemplo
seria crear un contador, mediante una suma. Realizaremos el siguiente programa.

MARCHA ADD
01 EN ENO
RESULTADD — + — RESULTADO

Si nos fijamos, lo que estamos haciendo es sumar un valor variable “RESULTADO”,
que empezara en 0.0 + 1.0 y el resultado lo cargamos sobre la misma variable.
Vamos a ver la simulacion.

MARCHA
RESULTADD RESULTADD
MARCHA
RESULTADO RESULTADD
: MERCHR AT
1), EN ENO =
RESULTADC + - RESULTADD
1.0 —
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Observamos que el valor aumenta muy rapido, esto es porqué la suma se ejecuta
cada ciclo de ejecucion que su entrada esté en 1. Por lo que en este caso deberiamos
trabajar con un flanco para suma 1 vez cada vez que pongamos la entrada a 1.

MARCHA ADD
=] [EW ENO
RESULTADO —] + - RESULTADO
1.0 —

Ahora observamos cémo aunque la entrada permanece en 1 solo nos ha contado una
vez.

MARCHA ATL
1=ll [+EN + ENO =
RESULTADD - RESULTADD
1.0 —

3.6.2 SUB - Resta

Modulo que nos permite realizar la resta de 2 valores diferentes. Podriamos crear un
contador decremental con él.

— =272

777 —

El valor superior de la izquierda sera el sustraendo, y el de abajo el minuendo, a la
derecha nos quedara el resultado.

MRRCHR: BOOL;
SUSTRLENDO: SINT;
MINUENDO: SINT;
BRESULTADO: SINT:

[ T =S 1 ]

(24}

MARCHA SUB
=l [EN ENO
SUSTREENDO — = — RESULTADO
MINUENDO —

Si queremos poder trabajar con enteros negativos debemos declarar la variable”’Sint” y
si queremos guardar el valor en una palabra debera ser del tipo “%MWO0”.

3.6.3 MUL - Multiplicacién

79



Realiza una multiplicacién de dos factores. Funciona de la misma manera que los
anteriores.

MERCHE MUL
&} [HEN o ENO =
3 — — VALOR
4 pe—

3.6.4 DIV - Division

Mediante este médulo podemos realizar una divisién de dos valores. Esta division para
que nos dé un valor con decimales se debe introducir con valores reales, sino el valor
que nos da seria el numero entero sin decimales, dando como resultado el valor
entero.

@ MARCHA BOOL
@ VALOR INT ) 1
1
MARCHA p— .
1= PiER
5 ]
3 ]
# MARCHA RO
@ VALOR REAL ) 1.666667
1
MARCHR g
1= PEN ! ENO f=
5.0 — - VALCR
3.0 —
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3.6.5 EQ; NE; LT; LQ; GT; GQ - Comparaciones

Estos mddulos se utilizan para comparar valores. EQ es para comparar a igualdad, NE
diferente de, LT menor que, LQ menor o igual, GT mayor que, GQ mayor o igual que.

Cuando hablamos de los contadores, ya comentamos que comparaban, el “DOWN” o
decreciente a igualdad a 0 y el “UP” o creciente, igual o mayor al valor prefijado en el
“PV”.

Vamos a crear un ejemplo en el que mediante una operacién de suma vamos a
incrementar un valor de 1 en 1 y compararemos este valor con algunos de estos
comparadores para ver que salida se activa con segun qué condiciones.

Hemos preparado una suma que anadira 1 a “Valor” cada vez que le demos un pulso
ascendente.

MARCHA o
l=[l [>{EN ENO
VALOR — + - VALOR
1 EE—

Por otro lado, hemos comparado este valor con una desigualdad, si es diferente de 0
activara su salida.

=]

WALOR —
0 —

LT SALIDA 2
7
< il

WVALOR —
1 —

VALOE — >
1 —

Y finalmente si este valor es igual a 3 haremos una transferencia a esta misma palabra
cargando un 0 a la palabra.
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(3]

WVALOE —
3 RS

A continuacién vemos el estado inicial del programa.

NE SALIDR 1
= # (n]
VALOR
0 —
LT ESTA A 1 POR QUE 0 ES MENOR QUE 1 53‘—['1_2
EN

VALOR <

1 —

GT SALIDA_3

VALOR >
1 R

EQ MOVE

VALOR 0 — - VALOR
3|

Como el valor actual es menor que 1 la salida activada es la que cumple esta
comparacion.

v Se cumple que es diferente de 0 Spiii;-—l
VALOR #
|’_'| —
LT SALIDR 2
- )
VALOR <
1 —
6T SALIDA 3
- )
VALOR >
1 —
EQ MOVE
L EN ENO=
VRLOR = a0 — L ALOR
3 —
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Vemos ahora que como hemos alcanzado el valor 1 se desactiva la comparacion
menor qué y se activa la comparacion diferente de 0.

_— Se cumple que es diferente de 0 SALIDA 1
VALCR # —
D —
L SALIDA_2
L i
VELOR[ 2
l —
GT Se cumplc que €s mayor que 1 SALIDA_3

VALOR >
o

EQ MOVE

VALOR [z | - 0 — valor [z |

3 —]

Como hemos aumentado el valor a 2 también se ha activado la comparacion mayor
que 1.

NE SALIDE 1
EN # (]
VALOR
7 —1
LT SALIDR 2
EN i1

VALGR <
il

GT SALIDA_3

VALGR >
il

EQ MOVE
EN EN  ENOP
VELOR = 00— — VALOR

3 —

Ahora al alcanzar el valor 3 se cumple la comparacién igual y se vuelve a cargar 0 en
la variable “VALOR”.




3.6.6 Conversiones

Para poder acceder a estos médulos deberemos de hacerlo a través de la barra de
herramientas.

H & o« % BEX 405 6%%% o in ) @ 0

GF &2 ¢p <0 o0 40 4 00 00 ol an) 5F HEF 4w
* * i

Si clicamos sobre el icono saldra la siguiente pantalla.

Accesibilidad e - e
Categorias: Elementos:
Mddulos defuncidn 4 MNombre I:

Llamadas demddulo BOOL_TO_BYTE L4
(| Conversiones BOOL_TO_DINT
BOOL_TO_DT
BOOL_TO_DWORD
BOOL_TO_INT

BOOL_TO_LINT

BOOL_TO_LREAL
BOOL_TO_LTIME
BOOL_TO_LWORD ]
BOOL_TO_REAL
BOOL_TO_SINT

EER R R T C R B R R

Vemos como a la izquierda de la pantalla nos aparecen las diferentes opciones que
podemos utilizar y en la ventana central el despliegue de las diferentes opciones.

Con estos médulos podemos coger valores y convertirlos a otros formatos, es decir, de
una Word a Dword, de Byte a Real, etc.

Keyword Prefix Size Range Example
aiadd (Bit)
BOOL X | 8 8.4 FALSE. TRUE, 0, 1
SINT si 8 -128 .. 127 0
INT i 16 -32.768 .. 32.767 24453
DINT di 32 «2.147.483.648 .. 2.147.483.647 -38099887
LINT li 64 -263- 2539
USINT usi 8 0.. 255 200
UINT ui 16 0. 65535 47453
UDINT udi 32 D..4.294.967.295 138099887
ULINT uli 64 0.2
BYTE by 8 0.. 255 8450, 16#EA3F,
WORD w 16 0.. 65.535 2#11_0011_1010
DWORD dw 32 0..4294967295
LWORD Iw 64 0. 281
REAL r 32 -1.2x 107 |, 3.4x 10%® 1.34996
TIME - tim 32 - 0 ms .. 1193h2m47s295ms T#1d8h12m8s125ms
LTIME* Itim 64 0 LTIME#10d12h13ns
TOD tod 32 ns..213503d23h34m33s709ms551us | TOD#12:34:17
DATE date 32 615ns D#2001-03-15
DT dt 64 00:00:00 .. 23:59:59 DT#2001-03-15-12:17:03
01.01.1970 bis ca. 06.02.2106
STRING(xx)"* s 0 .. 255 Characters Hello world’
WSTRING(xx) WS 0.. 32767 Characters

Es util cuando algun modulo trabaja con un formato concreto y tenemos que poner un
formato distinto al que pide.
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CAPITULO

4
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4. PROGRAMACION AVANZADA — GRAFCET (SFC)

4.1 LENGUAJE DE PROGRAMACION (SFC)

El lenguaje de programacion SFC, se basa en la ejecucién de un grafcet. El grafcet se
aplica para realizar procesos secuenciales. Un proceso secuencial es aquel en el que
primero se ha de dar una cosa para que luego pueda pasar otra y asi sucesivamente.
Dicho esto cuando programamos en SFC seguiremos las reglas basicas para
desarrollar un grafcet.

Los tres elementos fundamentales dentro de un grafcet son:

-ETAPAS, momento en el que nos encontramos dentro de la secuencia. Unity les
llama Pasos. Se representan en forma de rectangulo.
1

ETAPA 1

Dentro de un grafcet siempre tendremos una etapa inicial, osea la primera, esta etapa
siempre se identificara con un doble rectangulo.

Init

SoMachine, nos permite crear unas “etapas macro” en las que podemos generar un
segundo grafcet asociado al primero, seria como Illamar a una funcién dentro del
grafcet pero en lenguaje SFC. Dentro de la macro tendremos una Paso_IN, donde
empieza la macro, y un Paso_OUT, donde termina la macro.

Macrcl

Si hacemos doble clic, sobre la macro, o clicamos sobre la barra de navegacion en la
flecha que sefala a la izquierda entramos dentro de la macro.

P+ T4 LT et Ll | Bt BN
Dispositivos - 1 X =
GRAFCET @ Mastrar macro
=3 GRARTT "l 1 PRIWCRAM = T

Nos aparecera una ventana, donde desarrollaremos el grafcet que contiene la macro
de la misma manera que en el grafcet principal. Para volver al grafcet principal,
deberemos dar a la flecha que apunta a la izquierda dento de la ventana de macro.

Dispositivos * X GRAFCET @ MAST | salir de la macro

= ] GRARET - 1 MTCTIALE ST T

- MyController (TM238LFDC240T)
=B Légicarc Macro0

—. % Annlicotion
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-TRANSICIONES, elemento que hace cambiar de etapa.

Las transiciones seran cambios de estado del algun bit (de 0 a 1 o de 1 a 0), que
haran que cambiemos de etapa. Se representa con una cruz que une las etapas y en
la linea de corte se escribe la variable que hace que cambiemos.

l#:lTransl

Si la insertamos entre etapas, quedaria de la siguiente manera.

Imit

%Transf_'l

ETAPA 1

Bien si nos fijamos en el dibujo anterior la secuencia es totalmente lineal, la transicion
da paso a una sola etapa. A veces se nos puede presentar la necesidad de tener mas
de una transicién que me de paso a “Ramificaciones Alternativas”.

Init

|:|:|Trans4 %TransS

Step3 Step?

%TransE %Transz

De la misma forma podemos tener dos etapa que vayan a la misma etapa “Conjuncion
Alternativa”.

Stepl Stepl
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Otra situacion que se nos puede dar es que tengamos dos ramas que se den de forma
simultanea. Se denominan “Ramificaciones Paralelas”.

Init

Transd

Bramn..

Step5 Step3

Para volver de dos “Ramificaciones Paralelas”, a una etapa lo que hacemos mediante
las “Conjunciones Paralelas”, para activar la etapa siguiente se deberan cumplir las
dos transiciones.

Stepl Stepd

|:|:|Tran58

Step2

Otra forma de unir etapas sin tener que hacerlo mediante cable o una encima de la
otra es acciondolo mediante el “SALTO”

L}Init

De esta manera lo que hacemos es evitar cruce de cables.

-ACCIONES, que sucede en cada etapa. Aqui definiremos la repercusion que tiene la
etapa dentro del programa, pone el motor 1 en marcha, el motor 2, un temporizador,
etc.

Steps —in
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Para definir lo que hace cada etapa, tenemos una nomenclatura especial, es la

siguiente.

N, seria como la bobina de asignacién se cumple mientras esta la etapa activada.
Osea si nos encontramos en la etapa se cumple la accién.

RO, pone a 0 permanente la accion.
S0, pone a 1 permanente la accion.
L, si la etapa se pone a 1 la accidn se ejecuta el tiempo prefijado en la funcion,
pasando a no ejecutarse aunque la etapa continue en 1. Sila etapa pasaaOla

accion pasa a 0.

D, si la etapa se pone a 1, transcurrido el tiempo prefijado la accién se pondra a 1.
Si la etapa pasa a 0 la accién pasaa 0.

P, si la etapa se activa la accidn se ejecutara un ciclo de Scan. Flanco positivo.

DS, si la etapa se pone a 1, transcurrido el tiempo prefijado la accién se pondra a 1
y permanecera de esta manera hasta que desactivemos la accién, aunque
cambiemos de etapa. Si la etapa pasa a 0 antes de haberse ejecutado la accién no
se activara.

SL, La accion se ejecuta, en el momento que se activa el paso. Se ejecuta, hasta
tanto esté concluido el tiempo indicado o reciba un reset.

SD, La accidn se ejecuta, en el momento que se activa el paso. Se ejecuta, hasta
tanto esté concluido el tiempo indicado o reciba un reset.

En el grafcet de SoMachine tenemos también la posibilidad de afiadir acciones que se
ejecutan a la entrada y a la salida de etapas.

Estas son; “Paso activo”, que se ejecuta cuando se activa la etapa y “Paso
desactivado”, que se ejecuta cuando se desactiva la etapa.

En la etapa quedaria de la siguiente manera.

Etapa 2
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4.2 CONTROL DE LA EJECUCION DEL PROGRAMA SFC

Puede utilizar algunas variables implicitas disponibles, para controlar el
funcionamiento de un SFC. Por ejemplo, para indicar desbordamientos de tiempo o
pausar la ejecucién del programa para cambiar la activacion de las transiciones.

Con el fin de poder acceder a estas variables implicitas se tienen que declarar para ser
utilizadas. Para ello, seleccionaremos el Programa SFC creado y con el botén derecho
abriremos y elegiremos la opcién de ‘Propiedades’. Se trata de una ventana de
configuracién secundaria de las propiedades de objeto.

Aplicaciones

',4 x', Eﬁsec

b -

=) Practica_4_GRAFCET

= {ﬁ Configuracion de tareas
= & masT
@ Secueng
@ cn

- £} Application (MyController)

(=]

= Secuencia (PRG)

[} Def & Cortar
Eli St&: Copiar
B ste =
dR ste
iR Sis

=1 Global

(- Imager

Agregar el dispo

! Propiedades...
] GlobalTi :i] Agregar objeto >

itivo...

]

En la ventana flotante de propiedades, seleccionaremos la pestafia ‘Configuracién
SFC’ y desactivaremos la opcion de ‘Utilizar los valores predeterminados’.

-

-
Propiedades - Secuencia [MyControl

#Logica PLC: Application]

[SX)

| comin | Configuracién SFC de bits | Compilar |
Variables | Compilar |
‘ Activo Variable Declarar Descripcion -
‘_ SFCInit Se restablecerdntodos los ¢
SFCReset Serestablecerdn todos los g
[  sFCError Pasa a "TRUE en caso deerr
[  SFCEnableLimit Activa la supervision detiem
[0  sFcErrorstep Contiene el nombre del pas¢ _
L} SFCErrorPOU Contiene el nombre del POU|
F SFCQuitError Detenida la ejecucién. SFCEr
O SFCPause Detenida |a ejecucién. SFCEr
[J  sFCTrans Pasa a TRUE' en caso de col
[J  SFCCurrentStep Contiene el nombre del pas¢
O SFCTip Se conmuta con |a siguiente
1| SFCTipMode Si es 'TRUE, las transiciones
E SFCErrorAnalyzation Contienelas variables posit ~
~~ < 1] 3
\ | Utilizar los valores predeterminados
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Ahora seleccioanremos las variables de control de la ejecucién del SFC que nos
interesan.

Activo Variable Declarar Descripcién

SFCInit Se restableceran todos |os pasos y acciones. Se activara el paso inicial. No se ejecutara ninguna accion.
SFCReset Serestablecerdn todos los pasos y acciones. El paso inicial se activa v sus acciones se gjecutan.

O SFCError Pasa a TRUE en caso deerror en la supervisidn de tiempo.

O SFCEnableLimit Activala supervision detiempo para los pasos.

O SFCErrarStep Contiene el nombre del paso que ha puesto a TRUE' SFCError. SFCError debe estar activado.

O SFCErrorPOU Contiene el nombre del POU gue ha puesto a "TRUE' SFCError. SFCError debe estar activado.

| SFCQuitErrar Detenida la ejecucidn. SFCError restablecido. SFCError debe estar activado.

| SFCPause Detenida la ejecucidn. SFCErrar restablecido.

| SFCTrans Pasa a TRUE en caso de conmutacidn de transicidn,

O SFCCurrentStep Contiene el nombre del paso activo.

| SFCTip Se conmuta con |a siguiente transicidn con un flanco ascendente.

O SFCTipMode Si es TRUE, las transiciones solo pueden conmutarse mediante SFCTip.

O SFCErrorAnalyzation Contiene |as variables posibles, que establecieron SFCError en TRUE, representadas como cadena. Es necesario SFCErorr

Una vez seleccioandos y compilados cuando estemos online, apareceran en la zona
de declaracién de variables del SFC.

Practica_4_GRAFCET.project® - SoMachine Logic Buildd

Archivo Edidon Ver Proyecto SFC Compilar Enlinea Depuracén Herramientas Ventana Ayuda

| | A2 PR | e . £ |
& | 44 25 B2 - % ) ul o BB
Aplicaciones E R | EI;" Secuenda.Step3_active ; Secuencia X
A MyController.Application.Secuencia
= _ﬂ Fractica_ 4 GRAFCET E] Expresion Tipo de datos Valor Valor preparado
= I} Application (MyController) [ejecuts | & & Ton TON
= @ Configuradén de tareas & AUX_Grande BOOL
=gk masT & ¥ _AUX_Peque BOOL
& Secuenda @ x_AUX_Grande  BOOL
@ o + @ Co cTu
= Secuencia (PRG) i @l cTu
i} Deteccion_caja § SFCInit BOOL
5} Step13_active @ SFCPause BOOL
B Step14_active § SFCReset BOOL
B step15 active @ SFCTrans BOOL
Elﬁ Step3_active
=122 Global < Tl
GlobalTextList =
ImageFool
T#7d21h41m3 6.
xi_ Marcha
Stepl T#0ms

También podemos llamar a estas variables, desde fuera del porgrama SFC, poniendo
el ‘nombre del POU.nombre de la variable implicita’ (Por ejemplo:
Secuencia.SFClinit).
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4.3 — VARIABLES IMPLICITAS DE LOS PASOS DEL PROGRAMA SFC

Basicamente , se crea para cada paso y cada accion IEC , una série de variables
implicitas de tipo SFCStepType o SFCActionType . Los componentes de esta
estructura generada para cada paso del SFC, (flags) describen el estado de un paso o
accion o el tiempo transcurrido en un paso activo.

La sintaxis para la declaracion de variables implicitamente es:

<Nombre del paso>.X : variable implicita booleana que nos indica si ese paso
esta activo. (por ejemplo: secuencia.step0.x)

<Nombre de la accion>.X : variable implicita booleana que nos indica si una
accion asociada a un paso en concreto estd activa.( por ejemplo:
step13_active.x)

<Nombre del paso>.t : variable implicita tipo TIME que nos indica el tiempo
que ha permanecido activo este paso. (por ejemplo: secuencia.step2.t)

También podemos asociar variables a las propiedades del paso, seleccionando el
paso y pulsando la pestafia de propiedades del objeto en la parte de la derecha
podemos configurar y ver la informacion del paso.

:i] Secuencia X « || Propiedades
1 PROGRAM Secuencia - 7 Filtro ~ | ¥% Ordenar ~ %#Orden -
= ; TON 0: TON 1| Propiedad Valor
A;'X_‘-:;s');e" BOOL: = Generalidades
X AEX Peque: BOOL; - Nombre Step3
x_AUX_Grande: BOOL; Comentario
C0: CIU: Simbolo
Cl: CIU: = Espedfico
END_VAR Paso inicial O
> = Tiempos
4 [ b
NOT % a v Minimo activo
1 Sto) i =
ﬁ: Seaw Maximo activo
Stepl —| N | xq CINTA 1 = Acciones
Paso activo Step3_active
_.V Paso activado
.. r Pasodesactivado
X
o
0- -
... 3
.
.
.. .
.t Nombre de la accidn que se va a llamar si se desactiva el paso

.
g .
— nEEECClEH_’Ea]a ®

2 "
’ Steps ’—{ 20 | cinsmoaes

Propiedades

Paso inicial: Esta opcion se activa en las propiedades de la etapa inicial de corriente
(paso init). De forma predeterminada, se activa para el primer paso de un SFC y
aparece desactivado para los otros pasos. Si se activa esta opcion para otro paso,
debe desactivarlo en el paso init. De lo contrario, se generara un error de compilacion.

Tiempos: Define los tiempos minimos y maximos que puede estar activo el paso.
NOTA: si el tiempo no esta dentro del rango de tiempo minimo 0 maximo esto se
indicara activando la variable implicita SFCError.
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Acciones: Define las acciones a realizar cuando el paso esta activo.

e Paso Activo: Esta accion es lo primero que se ejecutara después de que la etapa se ha
activado.

e Paso Activado: Esta accidn se ejecuta cuando ya se ha ejecutado la accion del Paso
Activo y la accidn alin permanece activa.

e Paso desactivado: Esta accidn se ejecutard en el ciclo posterior, después de que el paso
se haya desactivado.
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4.4 DESARROLLO DE UN EJEMPLO DE PROGRAMACION SFC
Para terminar de entender el funcionamiento del grafcet vamos a realizar, una practica
ejemplo, la cual iremos variando para entender todas las opciones de este lenguaje de
programacion.

e Arranque de un motor

Tenemos un motor y queremos realizar el arranque estrella triangulo.

El esquema eléctrico que hemos realizado sobre el controlador M241 es el que se
muestra en la figura:

DISY | TERM | PARO | MARCHA|

I b + +

Una vez hemos creado el proyecto con el asistente, ya podemos desarrollar nuestro
programa. Crearemos un POU, seleccionando la pestafa del navegador de
‘Aplicaciones’, dentro seleccionaremos ‘APPLICATION’ y pulsaremos el icono ‘+’
que nos aparece y agregaremos el objeto “POU”

Aplicaciones -+ 0 X
P
= [ Practics_4 GRAFCET (=]

- [ Application (MyController) 4 %2 DUT.
= (& configuracdn de tareas .

aans

Lista de variables globales...

=& MmasT 3-
bl @] POU...
@ Secuenda 2
f‘ an Anadir otros objetos »
7 D% Aplicaciones (] Herramientas «
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Aceptamos “PROGRAMA” ,dejamos el mismo nombre y escogemos lenguaje de

programacion “DIAGRAMA FUNCIONAL SECUENCIAL (SFC)”
TroreqarrOU — )

|
@ Crear un POU nuevo

Mombre:
[pou

—Tipo:
{* Programa
" Blogue de funciones

I Extendida: I |
I~ Implementada: I |

Lenguaje de implementacidn de métoda:

IDiagrama de contactos (LD) LI

" Funcién

Tipo de retorna: I |

Lenguaje de implementacidn :

Diagrama funcional secuendial (SFC) -
Abrir I Cancelar |
- — —

Abrimos ‘Configuracion de tareas’ y seleccionamos “MAST” haciendo doble clic

sobre él.

Dispositivos - 0 X

=5 PRACTICA 1
=-lm] MyCantroller (TM238LFDC24DT)
=&l Légicarc
-} Application
ImagePool
m Administrador de bibliotecas

Clicamos sobre “Agregar POU”.
—POU
Agregar POU POU Comentario
Borrar POL
Hacemos doble clic sobre “POU”
A MNombre I Tipo I Origen
= n. Application Aplicacidn
- b Pou PROGRAM
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Declaramos la siguientes entradas y salidas fisicas:

| Dispositivos v 3 X
=-13) Practica_4 GRAFCET v || Canales
= [ rycController (T11241CEC24R) Variable Asignacion  Canal Direccion  Tipo
— (5. DI (Digital Inputs) =.[3 Entradas
€% 0Q igital Outputs) =49 iwDI_IW0 'y W0 %IW0  WORD
" Counters (Counters) $ MARCHA “® 10 %DX0.0 BOOL
L Pulse_Generators (Pulse Generators) % PARO ) n %D0.1 BOOL
(@ cartridge_1 (Cartridge) #p TERMICO ‘» 2 %IX0.2 BOOL
{8 10_Bus (10 bus - TM3) “$ DISYUNTOR ‘e It %D0.3 BOOL
(@ com_Bus (COMbus) s ™ (Ll
[®] Ethernet_1 (Ethernet Network) 4 5 %IX0.5 BOOL
+ 157 Serial_Line_1 (Serial lne) 4 % %IX0.6 BOOL
+ 67 Serial_Line_2 (Serial line) 4§ 7 %D0.7 BOOL
[ can_1 (cANopen bus) 4y 8 %IX1.0 BOOL
9 19 %IX1.1 BOOL
“ 110 %IX1.2 BOOL
[C] utiizar conexidn de DTM 4y m %IX1.3 BOOL
E Dispositivos :# Aplicaciones | i Herramientas % 2 %IX14 BOOL
=-[3) Practica_4_GRAFCET
= [ MyController (TM241CEC24R) Variable Asignacion  Canal Direccién  Tipo
(& o1 ©igital Inputs) = [ salidas
& DQ Digital Cutputs) S QU0
N Counters (Counters) "$ KE ‘@ Qo %QX0.0 BOOL
L Pulse_Generators (Puise Generators) "$ KT ‘@ Q1 %QX0.1 BOOL
[ cartridge_1 (Cartridge) "$ KL ‘s Q2 %QX0.2 BOOL
ff® 10_Bus (10 bus - TM3) ] Q3 QX053  BOOL
[ com_Bus (COM bus) "$ Q4 %QX0.4 BOOL
[® Ethemet_1 (Ethernet Network) " Qs %QX0.5 BOOL
+ o Serial_Line_1 (Serial line) "$ Qs %QX0.6 BOOL
+ -7 Serial_Line_2 (Serial line) ™ Q7 %QX0.7 BOOL
[ cAn_1 (CANopen bus) *$ Q8 %QX1.0 BOOL
[F] Uttzar coneién de OTM "$ Q9 %QxX1.1 BOOL
= %- ¢ qbDQ_QB1 ‘» QB1 %QB2 |BYTE
=8 pispositivos |3 Aplicaciones | i Herramientas

Vemos como en la parte superior izquierda nos han aparecido los iconos de los que
hemos hablado antes y la etapa inicial con su transicion y un salto.

=R £ ot = | bt ol | Bt L

J;l X . MasT ImagePool @ \ﬁsualization POU
=i 1| PROGRAM POU

_'.. 4|

Init
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Si queremos podemos cambiar el nombre a la etapa, y llamarla “Etapa_INI”, por
ejemplo. Clicamos sobre “INIT”

Init T Etapa INI

En la transicidon, pondremos que al pulsar marcha se ponga el proceso en marcha. De
momento no tenemos en cuenta el paro, ni las protecciones témicas.

Etapa INI

Iﬁ:Init

Al dar a marcha pasamos a la etapa 1, por lo que insertaremos una etapa y transicion
por debajo de la transicién, la forma de hacerlo es marcando en la transicion.

Etapa INI

Observamos como se pone de color rosa, y ahora clicamos sobre el icono “insertar
transicién de paso después’

Pt LT let lod | @t Bl
o (R N e TR T T
- @ — Insertar transicion de paso después thamn POU

Vemos como aparece una nueva etapa con su transicion.

Podemos como a la anterior cambiarle el nombre

Etapa INI Etapa INI

fmmeransﬂ Et:Transﬂ
Init

Init
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Ahora definiremos la accion o acciones que van asociadadas a esta etapa, en nuestro

ejemplo deberemos hacer que se activen las salidas KL, KE, y un temporizador para
que cambie de estrella a triangulo.

Clicamos sobre la “Etapa_1” que se pondra en rosa y sobre el icono “insertar
asociacion de accion después”

B3 Bl [E 9t 74 £ =ty et s BB
LS e & MasT ImagePool E‘Insertar asodiacion de acddn después
= _'|:| - 1 PROGRAM POT
= E 4
Etapa INI
%II@-.RC[‘]}'-_
Etapa 1
= éErransﬂ
Init

Vemos como aparece asociada la accion a la etapa.

|
Etapa 1 _E N |

ltl'rransﬂ

Init

Ahora escribiremos en la izquierda el calificador de lo que va a hacer, y en la derecha
lo que hace.

Por ejemplo activa la salida “KL". Esto hara que la salida “KL" esté a uno mientras no
lo reseteemos.

L
Etapa 1 _< 50 | KL |

lt'rransﬂ
Init
Ahora marcamos sobre la accion que se pondra en rosa y sobre el icono “insertar

asociacion de accion después” para anadir otra accion.
4 |t

- =

X g MAST ImagePool x,
-

s @ Inzertar asodadon de accon después
=izl 1 PROGRAM POT
= E 4

Etapa INI
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En esta haremos que mientras esté activa la etapa, también lo esté la salida “KE”, esto
se hace con el calificador “N”.

I
Etapa 1

KL
KE

Tranal
Init

Y por ultimo insertamos otra accion que sera la del Delay “retardo”, para cambiar de
etapa. El codificador sera la letra D seguido del tiempo en formato TIME, y en el

recuadro de la derecha, la variable que se pondra a 1 cuando cuente.

—1 50 KL
KE
D T#. |{RETREDO 1

Etapa 1

Como la variable no la habiamos creado nos sale el recuadro para crearla. Le damos a

aceptar.

Declarar vanable

Visibilidad: Nombre: Tipo de dato:

[ |  [RETARDO_: [poo =l > ‘

Ponemos ahora la condicion de transicion, en nuestro caso que se ponga a 1 la
variable “RETARDO_1"

|
Etapa 1

D T#.. |RETARDO 1

E%:RETERJD_l

Vamos a insertar ahora la “Etapa_2”, procederemos de la misma manera que con la
“Etapa_17, insertaremos una etapa y transicion por debajo de la transicion. Marcamos
la transicion y clicamos sobre “insertar transicion de paso después”

k - =
a4 X ok P A 7=+ 1 POU
%% Insertar transicion de paso después F
=gl w L~ PROGREAN FUU

23T T bt lod | Bt Bl
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Nos aparece la etapa, a la que le cambiamos el nombre por “Etapa 2”, con su

transicion.

Etapa INI
E%:MAECHE
Etapa 1 — S0 KL
KE
D T#.. |RETARDO 1

Transl

Init

Le insertamos las acciones que van asociadas a esta etapa, en nuestro caso
tendremos que hacer que mientras esté la etapa, lo esté también la salida KT, ya que

la salida "KL" la activamos mediante un set en la “Etapa_1".

Etapa 2 ‘_{N

Es

La transicion, para detener el proceso, sera que demos al paro. Como el paro esta
cableado normalmente cerrado deberemos negar esta entrada para que haga la

transicion cuando pase al estado 0. Por lo que escribimos lo siguiente.
|

Etapa 2 _| 12

| &r

.J':. NOT EBARO

Por ultimo, deberemos escribir en el salto el nombre de la etapa a la que queremos
que vaya, al darle al paro en nuestro caso la inicial.
|

Etapa 2 _| 2]

E:

Et:NDT EARQ
Etapa INI

Tambien deberemos afadir en la etapa inicial, una accion para resetear el “KL”, ya que
si no estaria a 1 siempre.

Etapa INI __iRU

E3
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El programa quedaria de la siguiente manera.

Etapa INI RO KL
MRRCHD
Etapa 1 —1 S0 KL
N EE
D T#._. | EETARDO 1

Etapa 2 — M KT

HOT PaARD

Etapa_ INI
Una vez hemos realizado la programacion de la secuencia SFC, compilamos y
cargamos el programa en el autémata M241 para ver su comportamiento.

Si nos fijamos vemos com nos encontramos en la etapa inicial y no hay nada en
marcha. Las etapas en que nos encontramos estan en color azul oscuro.

[ DISY | TERM | F'ARD‘ moml

ENRE: |
T#lh2em34370.. i , : +
MARCHR i ! !m
) @ . W L1}
Etapa 1 50 KL ke
T#0ms3 N KE

D T#. |RETARDO 1

%— RETARDO 1

Etapa 2 | 2] KT
T#0ms3

tNDT BARO
Etapa INI
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Al dar a “MARCHA”, vemos como cambia a la etapa 1,y se ponen en marcha “KE” y
“KL”. Tambien vemos como temporiza los 5 segundos que hemos prefijado.

Btapa_INI = N osv | e | paso | warg

T#0ms |
MERCHR !“
(=] o @ L1}
50 |
T#23140ms N
D T#. |RETARDO 1
RETARDO 1
Etapa 2 I N KT
T#0ms

QENOT EFRRD
Etapa_INI

Cuando termina la temporizacién cambia de etapa poniendo en marcha “KT” Y “KL”

oo EE - [T e e

T#0ms i I

T#0ms3

D T$. |ERETARDO 1

EETARDO_1

T#§1l3660ms3

HOT PBLRO

Etapa INI
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Por ultimo si damos al paro se para definitivamente.

S |
T#S9s354 6ms
MARCHR
Etapa 1 50 KL
T#0ms3 N EE

D T#. |RETARDO 1

t HOT BARQ
Etapa INI

Bien hemos hecho la secuencia para la que todo se da bien, pero no hemos tenido
encuenta que pasaria si, en la etapa 1 accionasemos el paro o en la 1 o 2 saltasen la
protecciones térmicas. En estos casos deberiamos ir directamente a la etapa 1.

Para parar el motor si estamos en la etapa 1, deberemos poner una rama alternativa.
Marcamos sobre la transicion queesta entre la “Etapa_1" y la “Etapa_2” y clicamos en

“Insertar rama a la derecha”
o) lot lod | EIt Bl
Ligli

Visi A maseT VI poy F=d Image
@ . Insertar rama a la derecha .
; -
Etapa INI |—{R0  |EL |
+mac&
Etapa 1 —1 S0 EL
N KE
D T#.. |RETREDO 1
= RETAEDD 1 IJFI Trans(

Stepl

Etapa 2 _{ N

tNDT EARO
Etapa_INI
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Vemos como aparte de la rama nos aparece una etapa y dos transiciones, como a
nosotros no nos interesa esto, ya que lo que queremos es que si le damos al paro o
saltan las protecciones térmicas vaya a la “Etapa_INI”, deberemos eliminar la etapa y
una transicion.

Primero insertamos un salto después de la “Trans0”, para lo que marcamos sobre esta
transicién y clicamos sobre “insertar salto después.

L] Lt ol || Bt E

- o

o] Visualization 8 MAST Ingertar salto después IBEIE

1 PROVGRAM POIT

Etapa INI _{ RO | KL |
I%I MRRCHR
Etapa 1 — S0 EL
N KE
D T#._

= EETARDO 1

Par eliminar los elementos marcamos sobre el que queramos eliminar y daremos a
suprimir.

|
J:u RETRRDO 1 lt Tranal

Step
|
Stepl '
Y Supr
............................. |
l%lbgransl
Una vez eliminadas deberia quedar asi.
|
RETAEDO 1 Transi
jEtEp
Etapa 2 —| N | KT

HOT ELRO
Etapa_INI
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En el salto, pondremos ir a la “Etapa_INI".

EETARDO 1 IJETrans"J
Etapa INI

Etapa 2 _| g | KT |

ItNDT FARD
Etapa INI
Ahora procedemos a definir la transicion, esta debe ser que el paro, el disyuntor y el

térmico esten a 0. Para este caso necesitaremos crear una transicion. Para insertar la
transicion, sobre POU damos a botén derecho, agregar objeto, transicion.

m Administrador de biblictecas |

POU fmm= : ‘
< @ Confi J{, Cortar
@ M Copiar
- @ M Pegar
= Gest
(@ i ¥ Borrar . ®
& visug Propiedades. .,
‘& Funciones in
“' 10 (10) | 3 Agregar objeto » | B4 Accién...
L HSC {H5 Agregar el dispositiva, .. B)  Propiedad...
M PTO_PWN
- Insertar dispositiva. .. : Tals]
2 Lineaseriel = ‘ﬁb' Transicion. . M

Al clicar sobre transicidn, nos aparece la siguiente ventana, donde pondremos el
nombre de la transicion y el lenguaje de programacién con el que vamos a trabajar.

Agregar Transicion ﬁ

E’H Crea una nueva transicidn

Mombre:
|Paru_Mu:ub:ur_1

Lenguaje de implementacidn:
|Diagrama de contactos (LD} j

Nos aparece la ventana de programacién en ladder y escribiremos que si el paro o el
térmico o el disyuntor es 0 estara activada la salida “Paro_Motor_1”

1
PRERD Paro Motor_1

I/ (]
TERMICO
I/

DISYUNTOR
i
/[
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En la “Transicion_0” la sustituimos por “Paro_Motor_1”, quedando de la siguiente
manera.

Etapa INI —{ RO | EL |
%M&RC[—E
Etapa 1 — 30 KL
EE
D T#.. |RETRRDO 1
= RETARDO 1 lt Paro_Motor_ 1
Etapa INI
Etapa 2 _{ u | KT |

lthDT BARD

Etapa INI

Después de la etapa tres, en la transicion tambien pudiera ser que saltase uno de las
dos protecciones, por lo que podremos sustituir la transicion de “NOT PAROQO” por la

seccion “Paro_motor_1".

Etapa INI _{ RO | KL |
%:MERCHA
Etapa 1 — S0 KL
N KE
D T#.. |RETARDO 1
——= EETRRDO 1 IJE Parc_Moteor 1
Etapa_INI
Etapa 2 _< m | KT |

t Parc_Moteor_1

Etapa INI

Tambien podemos tener en cuenta que para empezar el proceso, el paro, el Q1 y Q2
esten a 1. Crearemos tansicion que se llame inicio, que sera la transicion de la

“Etapa_INI" a la “Etapa_1".
[ilfifl 4dministradar de bibliotecas

- POU (FRG)
@ Inicio
@ Paro_Maotor_1
5 @ Configuracidn de tareas
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En esta transicion escribiremos lo siguiente:

1
DISYUNTOR TERMICO PARD MARCHR Inicie

[ 1 [ I 1 [ ]

El grafcet quedaria de la siguiente manera.

Etapa INI —| RO | EL
+ Inicio
Etapa 1 — S0 EL
N EE
D T#.. [RETARDO 1
= RETRRDD 1 IJE Paro_Motor_ 1
Etapa INI
Etapa 2 _| N | ET |

ItParD_HDtDr_l
Etapa INI
Vemos como aunque demos a marcha no arranca el motor, si no hemos cerrado las

tres protecciones.
IPJJ |E‘L | D|5Y|TERM| Pmlﬂﬁm

T#21m3235171ms
Inicic ‘
|m i 3
o ar 7 L &
Etapa 1 50 KL g (m . N
T#0ma H EE
D T#.. |RETRRDO 1
= ERETARDO 1 lt Faro_Motor 1
Etapa INI
Etapa 2 I if KT
T#0ma
Paro Motor 1 a1 a1
- - £ =
Etapa INI -

Bien imaginemos ahora, que queremos que el motor arranque 5 segundos en estrella
y luego este 5s en triangulo y este proceso lo queremos realizar 5 veces para

detenerse finalmente.
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Deberemos entonces poner un DELAY en la etapa 2 y hacer que cada vez que se
active esta etapa cuente uno.

Primero insertamos un delay como hemos visto con anterioridad. Primero insertamos
la accidn y despues la definimos de la siguiente manera.

Etapa INI —{ RO | KL |
+ Inicio
Etapa 1 — S0 KL
KE
D T#_ | BEETRRDO 1
I EETAEDD 1 él: Paroc_Motor_1
Etapa_INI
Etapa 2 — N KT

D T#_ |BEETRRDO 2
lt Paro Motor 1
Etapa INI

Ahora insertaremos una accién de entrada, marcamos sobre la etapa 2 y clicamos en
el icono que observamos.

=] @ Ft 74 Mo | et e | ot kb | BB

Dispositi - oo g |
———— Agreagar acdon de entrada @ il @ R @ et
- .

= -iH] SmEEET DOMW=DAL TATT

Al marcar sobre el icono, saldra la siguiente ventana, donde escribiremos el nombre
“Suma” y lenguaje de programacion “LADDER”.

Agregar accion de entrada —— — Iﬁ

@Acdén Nombre:
|5uma

Lenguaje de implementacidn:

|Diagrama de contactos (LD} j

En la accién “Suma” escribimos el siguiente programa.
1

WECES — + — VECES
1 —
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Como la variable “VECES” no estaba creada, nos aparecera la ventana de variables
donde la definiremos como “INT”. Podemos observar como ha sido afadida en las
variables del “POU”.

KT AT :(X0.1: BOOL;

KL AT $00.2: BOOL;

EETLEDC 1: BOOL;

[ Ve =i}

11 RETRRDO 2: BOOL;
12 VECES: INT;
13|  END VAR

Bien ahora tendremos que afadir dos transiciones mas detras de la Etapa_2, una si ha
contado el temporizador y %MW200< 5 y otra en la que ha contado el temporizador y
%MW5>=5.

Lo primero que hacemos es insertar dos ramas alternativas a la transicién
“Paro_Motor_1" detras de la “Etapa_2".
1

Etapa 2 — N KT
D T#.. | RETAEDO 2

= Parc Motor 1 %Transﬂ %Transz

Stepl Stepl

é‘:l'rransl é‘:l'rransS

B

N

T=Etapa_INI

Bien ahora definiremos las dos transiciones, La primera que vamos a hacer es en la
que hemos acabado el proceso, osea %MW200>=5, a la que llamaremos “Fin”.

B Ejﬁ Cortar
Eﬁ Copiar
@ @ Pegar
= Con
W Borrar
&
& Propiedades. .,
= Ges
A | i1 Agregar obieto J | ,LER Accidn...
@ Vis Agregar el dispositiva... g; Propiedad. ..
Funciones | Insertar dispositiva... S Transifgn
4 10 (10) _ |® [s . |

Cuando aparece la ventana le IIamamos;Fin" y lenguaje “LADDER”
L

Agregar Transicion

@ Crea una nueva transicidn

Nombre:
[Fin]

Lengugje de implementacian:
|Diagrama de contactos {LD) j
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Damos a editar y escribimos lo siguiente, si “RETARDO_2” (Delay ha contado) y
“VECES”>=5, se activa la variable “Fin”.

RETARDO 2 GE Fin
I [ N {1
WVECES — 2
5 JE—

Escribimos la transicion “Fin” en la primera Transicion.
|

Etapa 2 — ¥ KT
D T#.. | RETRRDO 2

B

IJ_ETransz

StepD Stepl

é‘:l'rransl %:TransS

—aParo_Motor 1

f= Etapa_INI

Y eliminamos la Step0 y la Trans_1, quedando de momento de la siguiente manera:

Etapa 2 — ¥ KT
D T#. | RETRARDO 2
]
— Paro_Motor 1 Fin %Transz
Stepl

éfl Trans3

t=Etapa INI

Bien ahora procedemos a declarar la transicion de continuar, que se daria si ha
contado el temporizador RETARDO_2 y “VECES”<5.

Insertamos una transicion a la que llamaremos “CONTINUAR” y realizamos el
siguiente segmento.

RETARDO 2 LT Continuar
1 2 (]

VECES —

5 p—
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Para esta transicion no vamos a la “Etapa_INI” sino que vamos a la “Etapa_"1, por lo
que deberemos insertar un salto con direccién “Etapa_1”

Etapa 2 — N KT
D T#.. | EETLRDO 2

B

caParo_Motor 1 Fin Continuar

Etapa 1

f=Etapa INT

Por ultimo y para poder volver a realizar el proceso deberemos de poner la variable
“VECES” a 0 en la “Etapa_INI". Afdadimos una accién a la que llamaremos “Borrar”,
donde crearemos el siguiente segmento:

0 — j— VECES

Insertamos la accién dentro de la “Etapa_INI” una accién, quedando de la siguiente
manera.

Etapa INI | R0 KL
H Borrar

El “POU” quedara como vemos a continuacion:

Etapa INI |[—|RO EL
i Borrar
+ Inicio
Etapa_1 —1 S0 EL
N EE
D T#.. |BETARDO 1
= RETREDO 1 It Parc_Moteor 1
Etapa_ INI
Etapa_2 ikl KT
D T#._. |BEETARDO 2
E Suma
caParc Moteor 1 Fin IJE Continuar
Etapa 1
T=Etapa_INI

Por ultimo si ponemos la simulacion veremos como se realiza el proceso 5 veces y se
para.
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CAPITULO

5
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5.1 .- PRACTICA 1: MARCHA/PARO MOTOR

Vamos a realizar la practica de un marcha/paro de motor.

Primero de todo tendremos que crear un ‘Nuevo proyecto’, en este caso utilizaremos
el asistente que nos ayudara a crear el proyecto y los primeros pasos de este.

0 & %1 ? L | ]

Empezar
Iniciar > Nuevo proyecto >
Proyectos recientes Asistente Utilizacién del asistente
Conectar el controlador on plantilla ;Necesita ayuda? SoMachine le orientard para

encontrar la mejor manera de iniciar un
proyecto nuevo. Basdndose en la informacion
que indique, SoMachine propondra las mejores
maneras de empezar su I'U)’ECtO‘

Proyecto vacio

Abrir proyecto Nueva biblioteca . —
| seleccionar |

Basado en plantillas

Las plantillas permiten acortar los tiempos de
los proyectos aprovechando un proyecto ya
realizado satisfactoriamente.  Ofrecemos
plantillas de proyectos a partir de un tipo de
maquina o una arquitectura recomendada
determinada.

| seleccionar |

En la ventana del asistente de creacion del proyecto dentro de la pestafia ‘General’,
escribiremos el nombre de nuestro proyecto (Practica_1), en ‘lniciar con’
seleccionaremos ‘Controlador’ y en la parte de la derecha buscaremos el controlador
deseado (en este caso TM241CEC24R), por ultimo en el ‘lenguaje de programaciéon’
seleccionamos el lenguaje con el queremos programar el primer POU (en este caso
Diagrama de contactos LD). Por ultimo pulsamos ‘Crear Proyecto’ para empezar.

Asistente de proyecto nuevo

| Prop Plantilias coincidentes

Nombre del proyecto:

I Practica_1 I ”
Tipo Version Detalles |~

TM241C24TIU 40220 [z
Iniciar con =
[ - / = TM241C40R 40220 |z]
TM241C40TIU 40220 |7
Requisitos 4
] Se necesita el bus de campo TMATCEAR 40220 |Z]
[[] Se necesita el control de movimiento TM241CE24TIU 4.02.20 | 1 |
Lenguaje de programacion / TM241CE40R 4.0220 |l|
| Di de contactos (LD) .| T 40990 I.n:'
TM241CEC24R 4.0.2.20 ||
= o

TAAIAACCSAIATAL AN330. lal

L}

»
| Crear proyecf
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Una vez ha aparecido la ventana principal del SoMachine (SoMachine Central), nos
aparece el Flujo de trabajo tipico de un proyecto automatizacion, para entrar en la
ventana de programacion tendremos que pulsar el botén de ‘Controlador’, ya que
dentro del flujo la configuracién del controlador ya la hemos realizado previamente con
el asistente.

Fijor i Sty Disefio de aplicaciones

i
Descarga miuiltiple Mantenimiento
I
|
= L
{ Sl Conjunto de
|| herramientas que
Afiadir y eliminar Descargar en todos ayudan a mantener
dispositivos :_ los dispositivos la maquina.
.
I l ‘
I

Una vez entramos en la ventana de programacién (Logic Builder), lo primero que
tendremos que realizar, es la configuracién de la entradas/salidas fisicas que vamos a
utilizar, para ello, tendremos que ir a la pestafia de ‘Dispositivos’ del navegador del
proyecto, que se encuentra en la parte izquierda de la pantalla. Una vez dentro,
maximizaremos el controlador, y haremos doble click sobre las entradas digitales ‘DI
(Digital Inputs)’. En el area de trabajo aparecera las pestafias de configuracion de las
entradas digitales que hay embebidas en el M241, seleccionamos la pestafa
‘Asignacion E/S’ y escribimos en la entrada ‘10’ ‘Marcha’ y en la ‘11’ ‘Paro’.

Practica_l.project™ - SoMachine Logic Builder - V4.1 5P1.2
Glv - RXIALIR - 7| 5 | ©8 (@ [F Seleccior
Dispositivos e i o1 x
sopaci 5 55 e conspanc]
= 3 Practica_1 w || Canales
= _'i MyController (THM24: Variable Asignacion  Canal Direccion  Tipo
@ DI (Digital Iny = (3 Entradas
@ 0Q (Digital Outputs) = 4 iwDL IW0 2 W0 %IW0 _ WORD
LN Counters {(Counters) 4% Marcha * 0 %IN0.0 BOOL
L Pulse_Generators (Pulse Generators) *plparc | » n %01 BOOL
(@ cartridge_1 (Cartridge) £ 2 %02 BOOL
% 10_Bus (10 bus - TM3) 4y B %D0.3  BOOL
[ com_Bus (COM bus) *» 1 %I04 BOOL
[®] Ethernet_1 (Ethernet Network) “y 5 %05 BOOL
+ @ Serial_Line_1 (Serial lne) 4y 16 %L0.6 BOOL
+ 17 Serial_Line_2 {Serial line) E™ 7 %IX0.7 BOOL
[ can_1 (cANopen bus) iy 1 %10 BOOL
i b} %IX1.1 BOOL
W% 110 %12 BOOL
Ay 11 %13 BOOL
Ay 12 %IX14 BOOL
W 13 %IN1S BOOL
+ % ibDL_IB1 » 181 %IB2  BYTE
4 Ll
Entrada répida, comin positivo/negative V] Actualizar
$ =aear nueva variable " = asignar a variable existente
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Ahora entraremos en la configuracion de las salidas fisicas, tendremos que ir a la
pestafia de ‘Dispositivos’ del navegador del proyecto, y haremos doble click sobre las
salidas digitales ‘DQ (Digital Outputs)’. En el area de trabajo aparecera las pestanas
de configuracion de las entradas digitales que hay embebidas en el M241,
seleccionamos la pestafia ‘Asignacion E/S’ y escribimos en la salida ‘Q0’ ‘Motor’.

Dispositivos - O X Llj DI
4 Asignacion E, /S de configuracion
=3 Proctica_1 [Z Canales

= Eﬂ MyController (TM241CEC2: Variable Asignacién  Canal Direccion Tipe

08 o1 ©igital Inputs) = [ salidas
& 0Q Digital Cutpu =. %9 QWO 26Q0WD__ WORD
LI Counters (Counters) | %% Motor » Q0 %QX0.0 BOOL
L Pulse_Generators (Pulse Generators) $ Q1 %(?XU.]. BOOL
[ cartridge_t (Cartridge) " Q2 %QX0.2 BOOL
ﬁ 10 _Bus (IO bus - TM3) "9 Q3 %QX0.3 BOOL
(@ com_us (coM bus) LN Q4 %QX0.4 BOOL
[® ethernet_1 Ethernet Network) " Qs %QX0.5 BOOL
+-@¥ Serial_Line_1 (Serial line) "% Q6 %QX0.6 BOOL
+ 57 Serial_Line_2 (Serial ing) " Q7 %QX0.7 BOOL
[ can_1 (CANopen bus) "$ Q8 %QXL1.0 BOOL
"% Q8 %0X1.1 BOOL
*-"¢ qbDQ_(QB1 & %QB2 |BYTE

] 1
) Actiszs
Utilizar conexi
@ =crear nueva wvariable “$ = asignar a variable existente
E Dispositive Aplicaciones | |l Herramientas

Una vez configurados las entradas y salidas, pasamos a programar seleccionando la
pestafia ‘Aplicacion’ del navegador de proyectos. Desplegamos la ‘Application’ y
hacemos doble click sobre ‘MyPou’, que es el POU que ya ha creado previamente el
asistente al crear el proyecto. En area de programacién hacemos doble clic en la parte
de arriba del primer segmento para afadir un comentario a este.

Practica_l.project* - SoMachine Logic Builder - V4.|

Archivo Edicién Ver Proyecto [L/FBOAD Compilar Enlinea Depuracidn Herramientas Ventapa Ayuda

& s BBX A 4R RGBT
Aplicaciones v o x| @ o @ 0Q Y Mypou x

archa temporizada del Moto.

=3 Practia_1 [=]
= £} Application (MyCont
+ (# Configuracién de tarel
@ on
i mMypou (PRG)
L Global

Dentro del area de programacion, seleccionamos el segmento y se habilitara la barra
de herramientas de programacion LD, que se encuentra justo arriba. Buscamos el
contacto NO y pulsamos, aparecera en el area de programacion.

Practica_l.project* - SoMachine Logic Builder -

Edicdon Ver Proyecto [IL/FBDAD Compilar Enlinea Depuracdn Herramientas Ventana

= i) & B A AWK B IE--0 8%
(= [T &9 b o» > 00|90 4 1 ew iF EEEEEE FEE S E
Aplicaciones * o x @ N fer "R MyPOU %
Insertar contacto (Ctrl+K) I’li 2 il

T I_ yoha temporizada de

Ayuda

= Practica_i
= £} Application (MyController)
+ E Configuradidn de tareas
@ o
i mypou (PrG)
=) Global

117



En el contacto NO que hemos colocado, pulsamos sobre los simbolos ‘???’ y
escribimos el simbolo de la variable que queremos asignar a este contacto.

j_:’DI

@ oQ 4] MyPOU X

H LT (R T S J—
S ¥ al= amroY =
3 N $1- 4

o=

Cuando empezamos a escribir nos aparece una lista de las variables previamente
creadas, en este caso seleccionamos de la lista la variable de ‘Marcha’.

|_@g or

i oQ HF] MyPOU X

e
0,
(0

(\1)

" z

(1]

ot =-Sutele]
- jutale

[+1]

{} IoStandard

P IW

# iwDI_IW0

¢ LIMIT

9¢ LinkNumber

¢ LN

¢ LOG

=P LongReference

@ LongRefereggeAndIndex
#[Marcha /E

Una vez afiadido el contacto NO de marcha seleccionamos la rama delante de este, y
afiadimos un contacto ‘NC’. Al que vincularemos con la entrada 11 de ‘Paro’.

ELAET AR CEEEEEFHEF FEETED 5 EEEEE OO0 O

Aplicadones - T '-"
Insertar contacto negado I

=4 Practica_1 2/
=} Application troller) 0
+ (B configuracion de tareas
@ o
7 MypoU (PRG)
=) Global

Ahora pulsamos en el recuadro resaltado de la parte izquierda del contacto NO de
marcha y afiadimos de la barra de herramientas de programacién LD una ‘bobina’. Y
la asociamos a la salida digital Q0 ‘Motor’.

l¢F]| e+ ¢ 03 4+ 12 e on i EESFEFEFHE IO OB EEE OO

Insertar bobma-(C:HA‘; L@o [ oo ¥ MyFou X =
= I [+
¢ Application (MyController) ?ni- I'T Meh: clllna
+ (@ Configuradiin de tareas | 1171 ] [
@ on
i8] mypou (PrG)
) Global
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Una vez cerrada la linea de escaldn 1, seleccionamos nuevamente el contacto NO de
‘Marcha’ e insertamos de la barra un contacto paralelo (por debajo) y lo asignamos a
la variable ‘Motor’ para que el motor quede enclavado.

23:3 7 Practica_l.project® - SoMachine Logic Builder - V4.1 5P1.2
Archivo Edidén Yer Provecto [L/FBOAD Compiar Enlinea Depuracidn Herramientas Ventapa Ayuda
Gl FREX AL AR G BT 0 [ [F selecoonar todo ~ | Configurad
i 4 i e 4 T‘]WM EEERFEF FEEN T OEEEE DT [ ]
Aplicaciones - o x o1 - -

{ T——re—
tacto paralelo (por debaja) (Shift+F5)
a temporizada del Motor

=3 Practica_I
= {3 Application (MyController) 7aro
+ [ configuraciin de tareas —/1
@ on
[ mypou (PrE)
2 Global

Mazch

grivo Edicin Ver Proyecto I/FBDAD Compilar Enlinea Depuracdn Herramientas Ventana Ayuda

'@In ‘Mﬁ;’e:/‘%%%‘l?‘_—l'ﬁylﬁl'@ | | !EE&SElECdonartudu ~ | Configurad
[ | | I I | I I
Aplicadiones - 3 X \| o ﬂi DI ]"Eﬂ [) y @ MyPOU X 'i
| aw |
b | 1 Marcha temporizadas del Motor
=) Fractica_1
=&} Application (MyController) Eard Marcha Motor
= @ Configuracién de tareas -’H ﬂ ﬂ K D
@ e
MyPOU (PRG) Mtnﬂi oz
) Global !

Ahora seleccionamos la parte izquierda del escalén 1 y en la barra de herramientas de
programacion LD, seleccionamos ‘Insertar red (por debajo)’ para afiadir un nuevo
escalén para continuar con la programacion.

Archivo Edicion Ver Proyecto [L/FEBDAD Compilar Enlinea Depuradon Herramientas Ventapa Ayuda

Glo o« FBREXIMA A%%%IR M- 05 0 (8 [§ selecconar todo ~ | Configuraci
7 [E 4F O+ ©F o3 1F F I DT iF =
Aplicac x| oo [@oe S myeou x =
Y i pamporizada dsl Motor o
= Aracecd ©
- £} Application (MyController) o “=n=f-;1h= x%:::
+ (i Configuracién de tareas ‘ L L D
@ o .
) myrou Fre) SR
= Global U

Después de insertar la red tenemos que afadir un contador CTU ‘Insertar médulo
CTU.

FERE ¢ |0 b > & o0 21 40 1 0 b BEPEES FETE FEETTR FEODT 3 © e
i RREX | @ o ] MYPOU procrtor ik CTU (Shitscirlen)| hd

ha temporizada dal Motor

= [ Practica_I -
= I} Application (MyController) Pﬂarﬂc Hanrcrfla Hc'.;\'.cz
* _ia Configuradién de tareas U/l U u
@ o
B or
1#] MyPOU (PRG)
= Global —
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En el pin de contaje ‘CU’ del contador, seleccionamos el contacto NO y lo asociamos a
la variable ‘Motor’ (de esta manera cada vez que el motor de arranque se
incrementara el numero de maniobras). Ahora borramos el contacto que ha aparecido
en el pin de ‘RESET’ del contador. Por ultimo ponemos un valor de 100 en el pin ‘PV’
para indicar el valor de preseleccion del contador.

CTU_0
cTO

g

¥ cVi222

Ahora afiadimos una bobina al pin de salida ‘Q’ del contador y creamos una variable
booleana nueva llamada ‘N_ARRANQUE_MAX’.

CTU_0

Motor CTU ]
[ v B o 0
100 —W T CVi777
¢ )
Declarar variable ﬁ
Visibiidad: Nombre: ﬂw de dato:
[var | N_ARRANQUE MAX BOCL ~[=]
Objeto: Valor inicial: Direccdn:
MyPOU [Application] - (i)
Indicadares: Comentario:
CONSTANT
RETAIN
PERSISTENT b
=
__Jl
~ Tt

Ahora seleccionamos el pin de salida ‘CV’ del contador que nos indica el valor de
contaje y creamos una variable tipo ‘WORD’ con el nombre ‘N_ARRANQUE’.

z
CTU_0
Motor oty N_ARRANQUE_MAX

wnanr {q
v & ° ()
100 —ev T CVI-N_ARRANQUE
' A’
Declarar variable @
Visiilidad: Nombre: ﬂpo de dato:
[var v] N_ARRANQUE WORD -
Objeto: Valor inicial: Direccidn:
(MyPOU [Appication] - ]
Indicadores: Comentario:

[l consTaNT -

e\wnml
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Para asegurar que se han creado las variables pulsamos el triangulo que se encuentra
en la parte superior del area de programacion y se desplegara la zona de declaracion

de variables internas del POU.

Cuando se descarga el programa al PLC, este se compila y

@ o
1

[ oq ' mypou x
[PROGRAM MyEOU
VAR
CIU_0: CIU;
N_ARRANQUE_MAX: BOOL;
N_ARRANQUE: WORD:
END_VAR

[ )| ¢

m

a
d

N_ARRANQUE_MAX
$)
il

e=0
5
o
(=]

=0

co
100 —pev ¥

CV -IN_ARRBNQUE.

memoria RAM del PLC. Que no es una memoria volatil.

luego se carga en la

SoMachine (PC)
Cargar una aplicacion
(]
Cambios Online
Codge
(Compilads
CONTROLADOR
(PLC)
Practica_l.project*® - S~"_.achine
Archivo Edidon Ver Proyecto IL/FBDAD Compilar Enlinea Depuraddén Herramientas Ventag Ayuda
8o M A% %R @ - T e
=
Aplicaciones > 0 X @ or @ o Lﬂ MyPOU X
= [ Practica_1
= £} Application (MyController) P”HC ‘danrcnha
+ \E Configuracién de tareas 4 U
" I8 -
] Mypou (PRG) e
L) Global L]
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La opcion de ‘Compilar’ no genera el cédigo de programa. La opcion compilar sélo
verifica que la aplicacién no contiene errores. Generar cédigo de maquina se crea
cuando se realiza la descarga de la aplicacion.

Inicialmente se tiene que tener conectado con el cable de programacion el PC al
controlador (cable de programacién USB - Mini USB para el controlador M241).

Practica_l.project” - SoMachine L
Archivo Edidon Ver Proyecto [L/FBDAD Compilar Enlinea Depuracon Herramientas Ventana Ayuda
&lo A ANR IR0 8%
Aplicaciones v & X @or foq  hR MyPOU x
=3 Practica_1
= £} Application (MyController) Pnarr? ﬂanrcn‘.‘a
+ Iﬁ Configuracién de tareas U/
@ on .
i) mypou (PRG) o
) Global L

Si queremos cambiar de controlador al que conectarse 6 de método de conexion,
podremos cambiarlo haciendo doble clic sobre esa linea, que aparecera ahora
resaltado en negrita.

Una vez tenemos elegido el controlador al que nos queremos conectar (resaltado en
negrita), para conectarnos solo tenemos que ir al menu textual ‘Online >> Login’ 6
pulsar en el icono de Login "E de la barra de herramientas.

| Applications Contmlerselechon]m | Log | PLC settings | Services | 1/0 Mapping | Task deployment | Users and Groups | Status | Information |
S BRI K

C... | Controller Projectame | IP_Address | TimeSinceBoot | NodeName | ProjectAuthor | FW_Version
)| == Fi TM241CEC24R  Not Available 00h15m 00s  TM241CEC24R .. NotAvailable  v4.02.11 |
£ CODESYS Contr... W7ES38576L
Connection Mode: Nodename:
¥ secure online mode [Nodename =] [M241cEC2 @o0s0F40A15C1

Cuando estemos conectados y hayamos puesto el controlador en ‘RUN’, podemos
monitorizar online el programa, si se desea generar una tabla de supervision de las
diferentes variables, las podemos seleccionar en el POU en online, pulsar botén
derecho y seleccionar la opcién ‘Agregar a la lista de supervision’.

Practica_l.project™ - SoMachine Logic Builder - V4.1 SP1.2

=] AL ANKK I B E-TE Foom (8 [3 seleccionar todo z
Herramientas > & X i MyPoU x ack
=43 Practica_i > >

+ £} Appli (MyController) [ej
+ L Global Motor
Copiar
Pegar
Borrar
Examinar >
Mg N_ARRANQUE_MAX
ﬂsd Agregar a la lista de supervisién m
Afiadir variable a traza » puE [0 ]
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En la tabla de ‘supervisiéon’, ademas de poder monitorizar el valor de las diferentes
variables, también podemos en la columna ‘Valor Preparado’ escribir el valor
deseado para esa variable (dependiendo del tipo de variable) y escribir el valor
pulsado la combinacion de teclas ‘CTRL + F7’ o forzar el valor pulsando unicamente la
tecla ‘F7'.

| Herramientas - B X m MyPOU X -
* MyController.Application.MyPOU

-
=3 Practica_1 E} 1 Marcha temporizada del Motor =
+ I} Application (MyController) [detene
+ ) Global Paro Marcha Motor
L L1} i
Motor
ml!
b L
CTU_0

Moter C

N_ARRANQUE_MAX

7 = i kA [wo% &~
Dispositivos g Aplicaciones | Herramientas || « >
 Supervisar 1 - 2%
Expresién Tipo de datos Valor Direccién Comentario

@ MyController.Application.Paro BOOL %01
ﬂ MyController.Application.Marcha BOOL FALS % IX0.0
j‘ MyController.ApplicationMotor BOOL % QX0.0
# MyController.Application,MyPOU.N_ARRANQUE MAX BOOL

# MyController.Application.MyPOU.N_ARRANQUE WORD 12
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5.2.- PRACTICA 2: BOMBEO + VISUALIZACION SENCILLA

Queremos automatizar un bombeo de entrada a una depuradora, este deposito
dispone de un sensor de nivel por ultrasonidos que tiene una salida analdgica que nos
da 0 a 8000 mm. Se tiene que automatizar la activacion de tres bombas, en funcién
del nivel que haya en el depésito.

i}

I_Sensor_Nivel (0 a 8000 mm)

LSHH (7000 mm)

LSH (6000 mm)

LSL (3000 mm)

LSLL (1000 mm)

|

xQ_Bmb3

xQ_Bmb2

o>

xQ_Bmbl

Operacion:

Se crearan unos auxiliares de nivel en funcion del nivel de agua que nos del sensor de
nivel:

X_Aux_LSLL se activara si Sensor_Nivel > 1000 mm

X_Aux_LSL se activara si Sensor_Nivel > 3000 mm

X_Aux_LSH se activara si Sensor_Nivel > 6000 mm

X_Aux_LSHH se activara si Sensor_Nivel > 7000 mm

Cuando el nivel de agua es mayor que el nivel L, se encendera la bomba 1. Si se
activa el sensor de nivel H la bomba 2, también tiene que ponerse a bombear. Si el
nivel de agua continta creciendo y llega al sensor HH, la bomba 3 también se activara.

Si el nivel del agua decrece y el sensor de nivel HH deja de dar sefial, ninguna bomba
tiene que parar. Cuando el nivel del agua baja del sensor H se para la tercera bomba
al cabo de 10 segundos de que haya perdido el nivel. Si el nivel sigue bajando y se
pierde la sefial de nivel L se para la bomba secundaria al cabo de 5 segundos y
finalmente la bomba primaria se parara cuando la sefal del sensor LL dejé de dar
sefal.
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5.2.1 Programacion de la practica

En la ventana del asistente de creacion del proyecto dentro de la pestafia ‘General’,
escribiremos el nombre de nuestro proyecto (Practica 2), en ‘lniciar con’
seleccionaremos ‘Controlador’ y en la parte de la derecha buscaremos el controlador
deseado (en este caso TM241CEC24R), por ultimo en el ‘lenguaje de programacién’
seleccionamos el lenguaje con el queremos programar el primer POU (en este caso
Diagrama de contactos LD). Por ultimo pulsamos ‘Crear Proyecto’ para empezar.

SoMachine Central - V4.1 5P1.2

0Oe |1 RI| ? Mantenimiento v Herramientas v
Centro de avuda

Empezar
Iniciar>  Nuevo proyecto > Ayn’e >
Proye [Asistente l Asistente de proyecto nuevo
Cone:| Con plantilla General incid
Nuews Proyecto vacio Nombre del proyecto Controladores
P .
Abrir | Nueva biblioteca I‘ L] I Tipo Version Detalles (=
TM241C24TIU 40220 1
Controlador P TM241C40R 40220 i
- TM241C40T/U 40220 i
Requisitos
[0 Se necesita el bus de campo TM241CE24R 40220 i
[] Se necesita el control de movimiento TM241CE24TIU 40220 i
enguaje de programacién TM241CE40R 40220 i
I ( Diagrama de contactos (LD) - I TM241CE40TIU 40220 i
TM241CEC24R 4.0220 i

| Crear proyecto |

Una vez ha aparecido la ventana principal del SoMachine (SoMachine Central),
seleccionamos el ‘Logic Builder’ en la barra de acceso rapido de los softwares.

En la ventana de programacién (Logic Builder), lo primero que tendremos que realizar,
es la configuraciéon de la entradas/salidas fisicas que vamos a utilizar, para ello,
tendremos que ir a la pestana de ‘Dispositivos’ del navegador del proyecto, que se
encuentra en la parte izquierda de la pantalla. Una vez dentro, maximizaremos el
controlador, y haremos doble click sobre las entradas digitales ‘DI (Digital Inputs)’. En
el area de trabajo aparecera las pestafias de configuracion de las entradas digitales
que hay embebidas en el M241, seleccionamos la pestafa ‘Asignacion E/S’ y
escribimos en la entrada ‘10’ ‘Marcha’ y en la ‘11’ ‘Paro’.

Dispositivos - B X tﬂ DI x| - -
-4, | Asignaddn E de confiuracion
= ) Practis_ 2 E] 'Q!naies
= [ myController (TM24; Variable Asignacién  Canal Direccion  Tipe Valor predeterminado  Unidad Descripcion
@ DI (Digital Iny = Entradas
& Do (Migital Outputs) = % iWwDI_IWD * 0 %IW0  WORD
7 Counters (Counters) *$ xi_Marcha » 0 %ID0.0 BOOL Entradardpid...
L Pulse_Generators (Pulse Generators) * xi_Paro » 1 %IX0.1 BOOL Entradarapid.
_'11 Cartridge_1 (Cartridge) # » %IX0.2 BOOL Entradarapid.
I«:' 10_Bus (10 bus - TM3) k] ] %IX0.3 BOOL Entradardpid...
[ com_Bus (COMbus) iy 1 %IX0.4 BOOL Entradardpid...
9 Ethernet_1 (Ethernet Network) 49 15 %05 BOOL Entradardpid...
= @ Serial_Line_1 (Serial line) £ 16 %IXD.6 BOOL Entradarapid...
[ soMachine_Network_Manager (SoMachine1 £ v %07 BOOL Entradarépid...
= w¥ Serial_Line_2 (Serial line) L) 8 %IX1.0 BOOL Entrada norm
[ Modbus_Manager (Modbus Manager) iy I %IX1.1 BOOL Entrada norm...
@ can_1 us) » 110 %IX12 BOOL Entrada norm.
<l ' || Entrada répida, comin positivo/negativo (V] Actualizar siempre las variables
[7] utilizar cone:
. § =cear nueva variable "% =asignar a variable existente
ﬂ Dispositivos Aplicadiones E Herramientas
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Ahora entraremos en la configuracion de las salidas fisicas, tendremos que ir a la
pestafa de ‘Dispositivos’ del navegador del proyecto, y haremos doble click sobre las
salidas digitales ‘DQ (Digital Outputs)’. En el area de trabajo aparecera las pestanas
de configuracion de las entradas digitales que hay embebidas en el M241,
seleccionamos la pestafia ‘Asignacion E/S’ y escribimos las salidas ‘Q0’ ‘xq_Bmb1’,
‘Q1l’ ‘xq_Bmb2' y ‘Q2’ ‘xq_Bmb3'.

Direccién

%QWO

%QX0.0
%QX0.1
%QX0.2
%QX0.3
%QX0.4
%QX0.5
%QX0.6
%QX0.7
%QX1.0
%QX1.1

- —le &
Asignacion E/S S de contiracdn
= ) Practecs 2 [=]| Cenales
= [{] mMyController (TM241CEC Variable Asignacién  Canal
ﬁ DI (Digital Inputs)
& 0 Digital ou wo
" Counters (Counters) L xq_Bmb1 > 0
L Pulse_Generators (Pulse Generators) "# xq_Bmb2 & 1
(i cartridge_1 (Cartridge) "# xq_Bmb3 » 2
2 10_Bus (10 bus - TM3) > 3
[ coM_pus (coMbus) (" Q4
ﬁ Ethernet_1 (Ethernet Network) L Q5
=-m7 Serial_Line_1 (Serial line) L™ Q6
\'_Ti SoMachine_Network_Manager (SoMachine- T Q7
=7 Serial_Line_2 (Serial line) s Q8
\jj Modbus_Manager (Modbus Manager) L Qe
[ cAN_1 (CAnopen bus) "¢ abDQ_ *
»
@ = cear nueva variable "% = asignar a variable existente

Tipo

WORD
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL

Valor predeterminado  Unidad

Descripcién

Salida rapida,

Salida rapida,...
Salidardpida,...
Salidarapida,...

Salida de relé
Salida de relé
Salida de relé
Salida de relé
Salida de relé
Salida de relé

| Restablecer V| Actualizar siempre las variables

Una vez configurados las entradas y salidas, creamos las variables globales,
seleccionando la pestafia ‘Aplicacion’ del navegador de proyectos. Desplegamos la
‘Application’ y hacemos doble click sobre ‘GVL’, e introducimos las variables que
necesitamos para la realizacion del proyecto.

[ Ethernet_1 ) mypou @ oL x

Aplicaciones - o X _'|'-! DQ
- 1 E R_GLOBAL] —
i_Sensor_Nivel:INT:/
= Aractea_2 ®_Aux_LSLL:BOOL
= Application (MyController) s %_Aux_LSL:BOOL
= (# configuracidn de tareas 5 %_Aux_LSH:BOOL
=& masT z x_Aux_LSHH:BOOL;// A
dﬂ_j MyPOU 7 x_Alarma_Vacio:BOOL;
“ GVL 8 x_Alarma_Desborde:BOOL;
] MypoU (PRG) | Bl
L Global

ﬂ Dispositivos |$4f Aplicacione:

I

Una vez configurados las entradas y salidas, pasamos a programar seleccionando la
pestafia ‘Aplicacién’ del navegador de proyectos. Desplegamos la ‘Application’ y
hacemos doble click sobre ‘MyPou’, que es el POU que ya ha creado previamente el
asistente al crear el proyecto. En area de programacién hacemos doble clic en la parte

0O =]

de arriba del primer segmento para afiadir un comentario a este.

Practica_2.project* - SoMachine Logic Builder - V4.1 5P1.2

ILFBDAD Compilar Enfinea Depuradon Herramientas Ventapa Ayuda
A% NNKR IR 0%

Archivo Edidon Ver Proyecto
=] B (8 [} Sselecdonar todo

Aplicadones - 3 X I-j Ethernet_1

L)

W) MyPoU x| @ GVl

Comparacicon de nivel bajo bajo (Sensor ni
Comparacidn de nivel bajo bajo (Sensor

=13 Practica_2
= f'} Application (MyController)
= E Configuracion de tareas
= & masT
&) mypou
@ o
] MyPoU (PRG)  Emm—

= Global
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Dentro del area de programacion, seleccionamos el ‘Médulo’ del menu de
herramientas, lo mantenemos pulsado y lo arrastramos hasta estar en el segmento
para afiadirlo.

[@oQ  |[@ Ethemet1 ) MyPOU x g GUL + | Herramientas - q
P = 5 i ; et - General
Comparacidn ds nivel bajo bajo (Sensor nivel mayor que 1000 mm =
| B Red /
> Médulo
., 5 il
‘.. ‘.‘ fF Médulo con EN/ENQ
.'o. o +* -uar Asignacion
Wey -t -+ Salto

4mr Return

& Entrada

“IC Derivacién de conductor
Operadores logicos
Operadores matematicos
Otros operadores
Médulos de funcién
Elemento de diagrama de con

-t
wy an®
ol an®
S asessnanmnasssassnaussnssnanntt

B R ®

N[+ oo I8

[ @ Propiedades %Hewam’entas

~

En el médulo que hemos colocado, pulsamos sobre los simbolos ‘“???" y que hay
dentro del médulo y pulsamos sobre el botén *..." parair a la ventana de
‘Accesibilidad’.
[@oQ [[@ Ethemet 1 TR MyPou x| g GV | -

1 Comparacion de nivel bajo bajo (Sensor

Ahora seleccionamos en la ventana de ‘Accesibilidad’ nos vamos a ‘Palabras clave’
y buscamos la instruccion de comparacion ‘GT’ (greater than).

@ —S h
s - ==
| Blisqueda de texto | Categorias

Mddulos defuncién a Nombre . &

Llamadas de mddulo & CASE

Palabras dav, & CONTINUE

Conversiones & cos
< DIV
© DO E
¢ ELSE

, © ELSIF T
© END_CASE
© END_FOR
© END_IF
© END_REPEAT HI
I © EQ I
< EXIT
o EXP
© EXPT - HI
Vista estructurada
|:] Mostrar documentacién Insertar con argume! | Insertar con prefijo de espacio de nombres
[ Aceptar ] [ Cancelar
- —_— —
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Una vez insertado la instrucciéon de comparacion

asociamos la variable ‘i_Sensor_Nivel'.

@ o

[ [ Ethernet_1

B MyPOU x| @ GV

‘GT’ seleccionamos el primer pin y

v
v
Comparacidn de nivel bajo bajo (Sensor nivel mayor que 1000 mm
GT
7 — -
222 —] >
([ Ethernet_1 bF] MyPoU x| g 6w -
v
GT |
i [ -.- - ] H _ _
P1 . | Sensor de nivel analdgico (0 a 8m rango de deteccion]
#$li_Sensor_Nivel 1
BOLIBT
@ iBlockSize
=P IDLE
¢ IMMEDIATE_ERR_TYPE
@ IMMEDIATE_NO_ERROR
&P IMMEDIATE_UNKNOWN

&P IMMEDIATE_UNKNOWN_PARAMETER
=P INITIALIZED_NOT_CONFIGURED

En el segundo pin, insertamos la constante decimal ‘1000’

(f] Ethernet_1

) MyPou x| g G

i_Sensor Nivel —

| 100:1@

En el pin de salida anadimos una bobina de la barra de herramientas de ladder y le
asociamos la variable ‘x_Aux_LSLL’.

(l(ﬂ‘&”ll—“lﬂ-mn

v 2 X

\tion (mchmuer}

figuradion de tareas

MAST

R wmuonn

1_Sensor Niwvel —

dn d= niwvel

Comparacid

i_Sensor

Nivel —
= >

bl:.

i myrou x @

GVL

jo (Sensor nivel mayo

EEESFEF IS TR B8O > ® e
[ Ethemet_1

1000 —

{Sensor ni 1vel mavor

3000 —

GT

>

ue 30 00 mm})

i)

¥_Bux L5L

]
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Comoa L e A S e e e =
i= el alta (5ensor nivel ma

e paracidn de ni ¥ o
GT ¥ _Rux L5H
i_Sensor_Niwvel —j > {I :Ij
6000 —
Comparacion de nivel alto alto (Sensor nivel mayor gue 7000 mm
GT X_Aux LSHH
i_Sensor Niwvel —] > {I II
7000 —

ARadimos una rama nueva y vamos a programar la activacién de la bomba 1, la
bomba 1 se activa cuando tengamos el nivel LSLL y LSL.

g

Artivacisn Bomba 1

x_Aux LSLL X_Aux L5L xq_Bmbl

I [ 11 (=]

La desactivacion de la bomba 1 se producira con el flanco negativo del nivel LSLL.

Desactivacidn Bomba 1

¥_Rux_ L5LL xq_Bmbl
Il (=]
I:g___pomba 2 se actlva cuando estan activados los niveles LSLL, LSL y LSH.
¥ Bux L5LL ¥ Rux L5L ®x_Aux L5H xq Bmb2
I I [ I (]

Y se desactlva cuando han pasado 5 segundos de haber perdido la sefial del nivel LSL.

Desactivacidn Bomba 2

TON_0O

xg_Bmb2

(=]

x_Rux_ LSLL x_Aux LSL

1 [ /[

La bom ba 3 se activa cuando todos los niveles estan activados LSLL, LSL, LSH y LSHH.

Activacidon Bamba 3

¥ Rux L5LL ¥ Pux L3L ¥_Aux L3H x_fux LSHH xg Bmb3

11 I [ 11 I [ {s)

Y se desactiva cuando han pasado 10 segundos de haber perdido la sefal del nivel LSH.

b ~tivacion Bomb 7
Desactivacidn a o

TON_1
®_Rux_L3LL x_Rux L3L ¥x_Pux L3H TON xq_Bmb3
1] ] gl = 2 =)
ET—
t#103 —PT

129



Una vez programado la secuencia de activacion/desactivacion de las bombas,
seguimos en la pestafia ‘Aplicacién’ del navegador de proyectos. Desplegamos la
‘Application’ y pulsamos el icono ‘+’ que aparece al lado y en la ventana de opciones
que aparece seleccionamos ‘POU’, para crea un nuevo POU.

S S

=[) Practica_2 E]
= |2 Application (MyController) ™ %2 pyT..
T E {C;nﬁguracic’m de tareas @ Lista devariables globales...
=& masT =
i &] POU..
&) myrou 2l I
@ on Afadir otros objetos

) mypou (PRG)

KGM’BI

Sl D:sposm Aplicaciones | Herramientas

Ahora escribimos en el campo ‘Nombre’ el nombre que queremos a nuestro POU
(Gestion_Alarmas), seleccionamos ‘programa’ para el tipo de POU y por ultimo

decimos en que lenguaje de programacion queremos que tenga (LD).

7
| Agregar POU

==

|
@ Crear un POU nuevo

Nombre:

e A
@ Programa

1 H Bloque de funciones

Extendido:

|
' Lenguaje de implementadidn : _#

(Diagrama de contactos (LD) 4

—

)

()

Después de crear el POU, hacemos doble click sobre él y programamos la alarma de
vacio, en el primer segmento.

Aplicaciones

~ 8 X ] Gestion_Alarmas x

= ) Practica_2
- £ Application (MyController)
= E Configuracidn de tareas

= 8 masT

@ on
] MyPOU (PRG)
12D Global

&) mypou G/ t#5¢ |
;E] Gestion_Alarmas (PR

’_:J L z de trabajo TON_£ en vacio

X_Rlarma Vacio

ﬂ Dispositivos ﬁ Aplicadiones [ Herramientas «

{1
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Creamos un segmento nuevo y ahora programamos la alarma de desborde.

Jud
fha
]
fi
R

=]
(i
o
0
[+}
I
in
&
L]
H
0
i

¥ Rux L5HH TON ¥ Alarma_ Desaborde

gl

Ahora en la misma pestana de ‘Aplicaciones’, seleccionamos el icono ‘+' que
aparece al seleccionar ‘Configuracion de tareas’ y escogemos la opciéon de ‘Tarea...’
para crear una nueva tarea.

Aplicaciones * 0 X

= 1) Practica_2 [~]
= &} Application (Hvtol:g)
= [ configuradidn de thfeas Tarea...
= @ MAST LL-—M
@) myrou
fiF] Gestion_Alarmas (PRG)
@ o
H¥) MyPOU (PRG)
) Global

B8 Dispositivos | 5 Aplicaciones || Herramientas

Le ponemos a la tarea el nombre ‘Alarmas’.

.
Agregar Tarea M
o =

ﬁ Una tarea IEC

Nombr
Alarmas|

\

Ahora en la nueva tarea le asignamos una ‘Prioridad’ elevada ‘1’, y en el tipo de
tarea elejimos una tarea de ‘Ejecucion libre’, ahora por ultimo pulsamos ‘Agregar
Ilamada’ para sociar los POU’s que se van ejecutar en esta tarea.

e & Alarmas X
Configuracién
Prioridad { 0..31 }: 1
Tipa
— oo

db Agregar llamada#®

Eliminar llamada [ 4 Modificar llamada Subir Bajar | Abiir POU

POU Comentario
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Asociamos el POU ‘Gestion_Alarmas’ a la tarea.

T )
Categorias

Programas

Tipo

Aplicacion
| PROGRAM
PROGRAM

[7] Insertar con argume] | Insertar con prefijo de espacio de nombres

lAcmhr(I(‘zndu

En la pestaia de aplicacion del navegador, la tarea y la asociacién del POU a la tarea
quedan especificadas de la siguiente forma.

Aplicaciones -qx]_@@ﬁm_.m ' & Alarmas x g
5, | configuradén
= 1) Practica_2 - —
- £} Application (MyController) Prioridad ( 0..31 ) 1
e d .r’ '.'L U lareas

Alarmas pia) =
% Ejecudién libre -
&) wypou Vielchdog
E Gestion_Alarmas (PRG) [F] Activar
“ G Tiempo (p mplo ms
9 mypou (re) :
12D Global rsibiidad 1

ok Agregar llamada X Eliminar llamada [ Modificar llamada

% Subir # Bajar | ™3 Abrir POU J
poU / Comentario

Gestion_Alarmas

B8 Dispositivos |45 Aplicacones [ Herramientas
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5.2.2 Creacion de una visualizaciéon

En el caso de los controladores M241 y M251 si disponen de Ethernet dispondran de
la webvisualizattion. Es una manera de publicar en un webserver en HTML5 de las
visualizaciones previamente creadas para ello se ha de proceder de la siguiente
manera.

Para el ejemplo utilizaremos un controlador M241CEC24R con el puerto Ethernet
integrado, este ir4 conectado a un router wifi TP LINK. Con la arquitectura siguiente:

M241CEC24R
IP: 192.168.90.10

SSID: RED_M241
Password: PLC_M241

IP: 192.168.90.254

-

1. Lo primero que haremos, es asignar la IP: 192.168.2.20 al puerto de
‘ethernet_1' que se encuentra en la pestafa de ‘Dispositivos’ del navegador
de proyecto.

2. Para ello haremos doble click sobre el puerto ‘Ehetnet_1(Ethernet network)’,
en la ventana de configuracion, estableceremos que la asignacion de la IP es
fija seleccionando la opcion ‘Direccion IP fija’ y luego rellenando los campos
de ‘Direccidn IP’, ‘Mascara de subred’ y ‘Direccién de Pasarela’.

Dispositivos * 3 X (1] Ethernet 1 x
Configuracidn |
=[5 Practica_4_GRAFCET [=]| Parémetros o-onﬁgurados
= _:!J MyController (TM241CEC24R) Nombre de interfaz EthernetPortd
% g;?o;illzuﬁts) Nombre de red my_Device
LN Counters (Counters) Direccid DHCP
U Pulse_Generators (Pulse Generators) ) Direga BOOTP
I_'ﬂ Cartridge_1 (Cartridge) @ Direcdién IP fija
i Mﬁ Direcdén IP 192 . 168 . % . 10
[ com_Bus (COM bus)
g Ethemnet_1 (Ethernet Ne ] Mascara de subred 255 . 255 .255 . 0
+ 7 Serial_Line_1 (Serial line) Direccion de pasarela 192 ., 168 . 90 . 254

* 67 Serial_Line_2 (Serial ine) Protocolo Ethernet ——
[ cAN_1 (CANopen bus) bl

Veloddad de transferendia Auto

Parametros de seguridad

[¥] Protocolo SoMachine activo

[V] Servidor Modbus activo

[¥] servidor web activo

[¥] servidor FTP activo

[¥] Protocolo de descubrimiento activo
[¥] Protocolo SNMP activo

[¥] Protocolo WebVisualisation activo

[] utiiizar c%
B pispositivd® ¥ Aplicaciones | @ Herramientas
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3. Ahora crearemos una visualizacion para ello nos iremos a la pestafia de
‘Herramientas’ del navegador y afiadiremos el objeto visualizacion.

Hemamientss v & X
=5 Practica_2 ‘/
= |2 Application (MyController) #7902 pyt..
.D Administrador de bibliotecas @ Lista de variables globales...
# 2 Global POU..
Afadir otros objetos > Aplicacion...

Coleccién de imagenes...
Configuracién de datos web...

Configuracién de simbol

DataLogManager...
Gestor de férmulas...

Gestor de visualizacién...

B pispositivos | £ Aplicaciones uammg

4. En la ventana que aparece tenemos que escribir un nombre a la visualizacién
‘Visu_bombeo'.

5. Anadimos también una ‘coleccion de imagenes’, para ello seleccionamos
‘Application’ en la pestafia ‘Herramientas’ del navegador, pulsamos el icono
‘+'’ que sale a la derecha de este y seleccionamos el objeto a agregar
‘Coleccién de Imagenes’.

[Rerramientas TSR] | @) visu_Bombeo X |
Q aw
=3 Practica_2
= D Application (MyController) 7 ¢¢ puyT...
) Adminstrador ce biblotecas @ Lista de variables globales...
] Gestor de visualizacién
&) pou..
& visu_Bombeo -
=8 Afadir otros objetos » Aplicacién...
flif) Administrador de bibliotecas |] Coleccién de imagenes...
@ configuracién del proyecto -E Cenfiguracion de datos web...
B nformacion del proyecto "2 Configuracién de simbolos...
] DatalogManager...
“T  Tabla de reubicacién...
T Variables persistentes...
@ Visualizacion...

B8 Dispositivos | Aplicaciones |ad Herramm{
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6. En el area de trabajo seleccionamos la primera fila de la tabla y en la columna
de ‘Nombre de Archivo’, pulsamos el botdn resaltado ‘..." para seleccionar las

imagenes que queremos anadir a nuestro proyecto.
{:] ImagePool X

/@) Visu_Bombeo

D

Nombre de archivo

I

"

7. Una vez seleccionada la imagen, nos aparece una ventana con diferentes
opciones para hacer con el archivo de la imagen, en nuestro caso la ‘Incrustar
en el proyecto’, teniendo en cuenta que si incrustamos muchas imagenes en
el proyecto, este puede incrementar mucho su tamaiio.

-
Seleccién de imagen

e

Archivo de imagen:
E:\IMAGENES P4\P2_32.500

£Qué quiere hacer con el archivo de imagen?

Guardar el vinculo.
Guardar el vinculo v incrustar en el proyecto.
@ Incrustar en el proyecto.

-

8. Ahora ya nos aparece en la tabla la imagen afadida a nuestra coleccion de

imagenes.
@ Visu_Bombeo

ImagePool X

1D
P2_32

Mombre de archive

E:\IMAGENES P4\P2_32,jpg

Imagen

9. En la visualizacion, en la pestana de ‘Herramientas’ de la parte de la derecha,
desplegamos ‘Base’, y afiadiremos ‘Imagen’, seleccionandola y luego
haciendo un cuadro manteniéndolo pulsando con el tamafio que deseamos que

tenga la imagen.

o=
Herramientas *+ o X
=3 Practica_2 E]

= I} Application (MyController)
m Administrador de bibliotecas
Bl Gestor de visualizacion
&) visu_Bomb

= |2 Global
il Administrador de
9 Configuracion del
ﬂ Informacion del proyecto

@ Visu_Bombeo X

- »Herram\entas -+ I

-
|

m

- Base
R Puntero
ﬂ Rectangulo
@ Rectanguloredondeado
&) Elipse
=< Linea
£ Poligono

$Y Trazo

j Curva de Bézier

&9 Sector de dircy

Gx Image

E Marco
Elementos de control generales
Instrumentos de medicién

Elementos espegi control

+
+

+ Lamparas/ interruptores/ imagenes
+

+ Special control

< "

Propiedades 3% Herrdmientas
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10. Aparece una ventana para elegir la imagen que deseamos, seleccionamos en
la parte derecha ‘Imagepool’, y elegimos la imagen que habiamos afadido
anteriormente en la coleccion de imagenes.

:
Categorias

__VisualizationStyle

§

Vista estructurada

|| Mostrar documentacién Insertar con argume!_| Insertar con prefijo de espacio de nombre:

[ Aceptar™ | | cancelar

A — ————————— e ———

11. Una vez afiadida la imagen (la ajustamos para que se vea bien), en la misma
pestafia ‘Herramientas’ volvemos a desplegar ‘Base’, afiadiremos
‘Rectangulo’, seleccionandolo y luego haciendo un cuadro manteniéndolo
pulsando con el tamafio que deseamos que tenga.

} &) Visu_Bombeo X - || v & X

I ,.,-r - Base
"teseesa, 3_?&9}£°_“__9._
? -o.."ﬂno-......,,..._ .E 9] Rectdngul

(5] Rectanguloredondeado
é) Elipse
>* Linea
] roligono
£ Trazo
I _ Curva de Bézier

& Sector de dirculo

& Imagen

Marco
El tos de control g !
Instrumentos de medicion
Lamparas/ interruptores/ imagenes
Elementos especiales de control
Special controls

m

+ o o+ o+ o+

@

< m ] 3

« i ] : § Q‘éraued‘a‘des“‘}e Herr tas |
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12. Seleccionamos el rectangulo y seleccionamos la pestana ‘Propiedades’, que
nos muestra las propiedades del objeto seleccionado (en este caso el
rectdngulo), dentro de las propiedades realizamos los siguientes cambios:

8] Visu_Bombeo X |

CONTROI.EBOMBEO

HE EERE B E

7 Fitro = | ¥$ Ordenar ~ £} orden ~

[ configuracin de experto

Propiedad Valor
Nombre del elemento GenElemInst_8
Tipo de elemento Rectangulo

+ Posicidn

+ Colores

Utilizardegradado decalor O
Seleccidn dedegradado de.. ] linear, Black, White

= Apariencia
Grosor delinea |
Tipo de relleno Rellenado
| Tipo delinea | Invisible 1
= Textos
Texto CONTROL BOMBEQ
Informacion sobre herr...
= Propiedades detexto
Alineacién horizental Centrado
Alineacidn vertical Centrado
Fuente Font-HeadinglLarge
[ cotor tuente . BN Dorkareen |
MIovimiento absoTds

Movimiento relativo
Variables de texto
Variables de color
Variables de estado
Configuracidn de entrada

El tipo de linea del
invisible

ser continua, punteada o

* Herramientas

13. A continuacion, afiadiremos 7 ‘Lampara’ que se encuentra en la pestafa de

‘herramientas’,

en la que desplegamos ‘Lamparas / interruptores /

imagenes’. Las colocamos pulsando sobre ella y manteniéndolo lo colocamos

en el sitio del area de trabajo en la que deseamos.

' @) Visu_Bombeo X

CONTROL BOMBEO

..,
........
-----

[ P —|

m

k Puntero

3] Rectingulo

&) Rectinguloredondeado
@ Elipse

>* Linea

%] Paligona

¥ Trazo

_‘P Curva de Bézier

£ Sector de dirculo

@ Imagen
Marco
+ Elementos de Ig
+ Instrumentos de medicién

o= LA | interrup / ima
%, K Puntero
Intercambiador de imdgenes
x & Lémpara I

@ Interruptor de palanca

@ Intermpln

@ Interruptor de presion

@ Interruptor de presi6n LED
P Interruptor basculante

% Interruptor rotativo

+ Elementos especiales de control
+ Special controls

| QMmedades |* Herramientas |
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14. Una vez colocadas las 7 lamparas en su sitio, seleccionamos la primera que se
encuentra encima de la bomba y seleccionamos la pestafa ‘Propiedades’, que
nos muestra las propiedades de esta, dentro de las propiedades en el campo
'Variable’ la linkamos a la variable del proceso que queremos ver (en este

caso xq_Bmbl). Repetimos esto mismo con las tres lamparas g
colocado encima de las bombas.

ue hemos

> B X

[ @) visu_Bombeo x ~ | [Propiedades
| g .| YFito~ ¥$ Ordenar ~ %J,Orden -
CONTROL BOMBEO | Slcstorsatede coaty
Propiedad

Mombre del elemento
Tipo de elemento
= Posicién
X
¥
Ancho
Altura

Valor
GenElemInst_16
Lampara

165
499
30
34

Variable

%q_Bmb1

= Textos
Informacidn sobre herr...
Variables de estado
Invisibilidad
= Fondo

Imagen

Green

coleccidn de imagenes, que

|4 I [ % Propiedades

Herramientas

ID de imagen, que se utiliza para selecdonar la imagen de una

como fondo de este elemento

15. Ahora seleccionamos la primera que se encuentra en el depésito y en la
pestafia ‘Propiedades’, en el campo 'Variable’ la linkamos a la variable del
proceso que queremos ver (en este caso Xx_Aux_LSLL). Repetimos esto mismo

con las tres ldmparas restantes que hemos colocado en el depdsito.

@) Visu_Bombeo X « | Propiedades ) ~ B X
M L | VFitra ~ | % Ordenar ~ %} orden ~
CONTROL BOMBEO | [Elcofossahidere
Propiedad Valor
MNombre del elemento GenElemInst_18
Tipo de elemento Lampara
= Posicidn
X 199
Y 288
Ancho 30
Altura 34
Variable |x_Auwc LSLL

= 05
Informacién sobre herr...

= Variables de estado
Invisibilidad

= Fondo
Imagen

Yellow

Una variable que se emite

Herramientas
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16. Seguimos afiadiendo objetos, ahora un control deslizante para simular el valor

del nivel del agua. En la pestafia ‘herramientas’,

desplegamos ‘Elementos

de control generales’, seleccionamos ‘control deslizante’ lo colocamos
pulsando sobre él, y manteniéndolo pulsado, lo arrastramos al sitio deseado,
ahora lo alargamos hasta que nos quede de manera vertical, como se muestra

en la figura.
@) Visu_Bombeo X

v

CONTROL BOMBEO

| Herramientas

m

f
f\

& -

»

= Base

k Puntero
3] Rectingulo
)] Rectinguloredondeado
@ Elipse
=< Linea
4] Poligono
S Trazo
j Curva de Bézier
& Sector de circulo
§x Imagen
Marco
= Elementos de control generales
k Puntero
ab Rotuladidn
{= cuadro combinado Entero
il Cuadro combinado Matriz
™| Elemento de control de registro
0K| Boton
[™] Groupbox
Tabla

I campo de teto

i) Barra de desplazamiento
| Control deslizante

[ B spinControl
Entrada no l Control deslizante i
(%) Botdndeopcidn
Casillade verificacién
&> Barra de carga
= Instrumentos de medicién
R Puntero

Q Propiedades |9 Herralrlimta/

17. Seleccionamos el control deslizante y vamos la pestafa ‘Propiedades’, que

nos muestra las propiedades del
propiedades realizamos los siguientes cambios:

objeto seleccionado, dentro de

las

&] visu_Bombeo X

CONTROL BOMBEO

~ |[Propiededes
¥ Fitro ~ | ¥ Ordenar - £} Orden

A

Yy

X DCcnﬁguadéndee:q)em

|| Propiedad
Nombre del elemento
Tipo de elemento

1 = Posicién

Valor
GenElemInst_30
Control deslizante

X 231
¥ 98
Ancho 119
Variable i_Sensor_Nivel ]
Tamario de pagina
Scroll complete O
bitala
Mostrar escala
Inicio de escala ]
Final de escala BOOO
Escala principal 1000
Subescala 500
Formato de escala (sintaxis C) %d
= Bama
Tipo de diagrama Derecha
Qrisntacidn Yartical
Direccidn de funcionamiente  De abajo a amiba l

El formato de los valores

Hesramientas

en sintais printf (o, &}, %d, %5.2f)
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18. Ahora afadimos otro rectangulo. En la pestafia ‘herramientas’, desplegamos
‘Base’, seleccionamos ‘Rectangulo’ lo colocamos pulsando sobre él, y
manteniéndolo pulsado, lo arrastramos al sitio deseado.

- 'Hu'ranienlas

@) Visu_Bombeo x_

8000
7000

. ......NOG----"

5000
1 4000
3000
2000

CONTROL BOMBEO

= Base

[ * Puntero

+

& |

4 Rectangulo
41 % Rectanguioredondeado

&) Elipse

>% Linea

¥ Poligono

] Trazo

_P Curva de Bézier
@ Sector de circulo
@ Imagen

Marco

Elementos de control generales
Instrumentos de medicién
Lamparas/ interruptores/ imagenes

k Puntero

% Intercambiadar de imdgenes
© Limpara

& Interruptor de palanca

@ Interruptor de energia

@ Interruptor depresidn

¥ Interruptor de presién LED
P Interruptor basculante

% Interruptor rotativo

les de

El

Special controls

13

Q'Praﬁuedéﬁeé 1 3% Herramientas F |

19. Seleccionamos el rectangulo y seleccionamos la pestana ‘Propiedades’, que

nos muestra

las propiedades del

objeto seleccionado, dentro de

las

propiedades realizamos los siguientes cambios (para transformar el rectangulo

en un visualizador numérico de la variable ‘i_Sensor_Nivel’).

.- _j:l Visu_Bombeo x-

=

CONTROL BOMBEO

 Filtro ~ | ¥ Ordenar ~ #| Orden ~ [] Configuracién de experto
Propiedad Valor
Nombre del elemento GenElemlnst_3§
Tipo de elemento Rectingulo
||| # Posicidn
+ Colores
Utilizardegradado decolor O
Seleccién de degradado decolor ] linear, Black, White
+ Apariencia
= Textos
Texto | %d mm 1
Informacidn sabre herramien..
= Propiedades detexto
Alineacién horizontal Centrado
Alineacidn vertical Centrado

Fuente Font-Heading
Color fuente I Glack
# Movimiento absoluto
+ Movimiento relativo
= Variables de texto
Variables de texto i_Sensor_Nivel ]

Variables de color
Variables de estado

-

#

Configuracién de entrada

Variablede informacidnsobr...

E texto de este elemento, que puede utilizarse con caracteres comedin (p. ¢

%s, %d, %5.2f) para la emisidn de los valores de la variable de texto

- —
v Q Propi EpaMicntas
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En funcion del tipo de variable que deseamos visualizar en el rectangulo, tenemos
que utilizar en el campo ‘Texto’ la siguiente nomenclatura dependiendo del tipo.

Caracter | Argumento o formato

di Numero en decimal

b Nuamero en binario

0 Numero en octal

X Numero en Hexadecimal

u Numero en decimal sin signo

c Un caracter

s Se vera el valor en formato string (agrupacion de caracter) que se haya

especificado en la variable

f Valor Real; con la siguiente sintaxis ‘%<alineacion > <ancho
minimo>.<decimales> f °. La alineacion se define con un signo *-* en el caso
que se quiera alineado a la izquierda, con un ‘+’ si se quiere a la derecha .

20. Una vez finalizada la visualizacién, para comprobar el correcto funcionamiento
de la misma, nos vamos al menu textual general ‘En linea’ y activamos la
‘Simulacion’, para simular el programa y comprobar que la visualizacién es
correcta.

Practica_2.project” - SoMachi

Archivo Edidén Ver Proyecto Visualizaddn Compilar | En linea : Pepuradén  Herramientas  Ventana Ayuda
= Il a4 47 Inidiar la sesién Alt+F8
E m E | | g & o Salida Ctrl+F8
Herramientas - 3 X | . 'i] Crear aplicacion de inicio
¢ Terminar la sesién del usuario en linea actual
=3 Practica_2 (=] Cargar
= o Application (MyController) Cambio en linea
(i) Administrador de bibiotecas Cargar el cédigo de origen desde el control...
Gestor de visualizacidn ,
e f Escribir el cddigo de origen en el control conectado. ..
@] Visu_Bombeo
=122 Global Descarga mdltiple...
m Administrador de bibliotecas Reset caliente
G' Configuracion del proyecto At oo
ese!
H 1nformadsn del proyecto a
Reset origen
|| Simylacién |
Configuracién avanzada >

21. Ahora que esta en modo simulacion, pulsamos el icono ‘Iniciar la sesion’ de la

barra de herramientas y aceptamos la carga al simulador.
[ 35 g ] (3 (3 seleccona todo * | Configuracdn ligca

@] Visu_Bombeo X

-

CONTROL BOMBEO

m

£ 8000
' O 7000
q 6000
%d mm
SoMachine Logic Builder M

e {Ests seguro que quiere iniciar sesion en el nodo TSEF-PC’ con

direccién '0000.4000'7

a] -
Tj' 141
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22.Una vez iniciado el programa le damas al boton de ‘RUN’ para poner el
simulador en ejecucion.

3 & B X AL e wlﬂ”’ (8 (3 Seleccionar todh + | Orie

(= HR" 0" 1
[Apicaciones = # x| @) visu_Bombeo x -
= @ proceca_2 B CONTROL BOMBEO
= ({3 Application (MyController) [
= [ configuracién de tarsas
+ & Alarmas
+ & masT £
7 Geston_slarmas (PRG) ( - o
@ o 0 7000
L] imagepol 6000
) mypou prG) 2396 mm o il
= £ gobal 5000
] GiobalTextiist 4000
3000
=~ 200

i ' . e

(s), 9 mensajels

X:510,Y: 521 Urtmo Buid @ 0 ® 0 Precomplar: ./I eneecucion (NN I Programa cargado Programa inalterade

23. Ahora para realizar una mejor depuracion del proyecto, en el menu textual ‘Ver’
seleccionamos la opcion ‘Supervisar/Supervisar 1’ que nos afiade una
ventana de supervision donde podremos afadir las variables que queremos
monitorizar.

ivo  Edidon | VerwProyecto Visualizadén Compilar Enlinea Depuracién Herrami

=1 ‘Bt 0 o
a Naveg Ssicos < =]
Catalogo de hardware 3 E
Catalogo de software 3
0 vista de informacidn de catalogo
g Todas las variables
Mensajes Alt+2
[B] Propiedades del elemento ?ﬁo
[ superviar »||F supervisar 1
I Puntos de interrupcién A supervisar 2
T Pia delamadas B supervisar 3
[@ Lista dereferendas quzadas P superviser 4
Propiedades... | m Ver todos los forzados

24. Ahadimos las siguientes variables a la lista de supervision, en la columna de
‘valor preparado’ podemos cambiar el valor de la variable y luego pulsando
‘Ctrl+F7’ para modificar la variable 6 ‘F7’ para forzarla.

Supervisar 1 I,'
Expresién Tipo de datos Valor preparado Direccién Comeg
“ MyController.ApplicatiodR_Alarma_Desborde BOOL
“ MyController.Applicationx_Alarma_Vado BOOL
ﬂ MyController.Application.x_Aux_LSHH BOOL
ﬂ‘ MyController.Applicationx_Aux_LSH BOOL |
0‘ MyController.Applicationx_Aux LS. BOOL
“ MyController.Application.x_Aux_LSL BOOL
0 MyController.Applicationxg_Bmb1 BOOL %QX0.0 I
@ MyController.Applicationxq_Bmb2 BOOL %QX0.1 |
@ MyController.Application.xq_Bmb3 BOOL %QX0.2 |
ﬂ MyController.Application.i_Sensor_Nivel INT l
lll < T ] ||
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5.2.3 Creacion de la webvisualizacion

Una vez hemos asignado las variables a los elementos ya estara terminada la
visualizacién, tendremos que decirle al programa que la vamos a publicar via
web anadiendo el ‘web visualization’, para ello seleccionaremos
‘Visualization Manager’ boton derechos y afiadimos el objeto ‘Web

visualization...’.
Herramientas v O X

= [ Practica_2 [EJ

=} Application (MyController)
m Administrador de btblmte%‘gg
B Gestor de visualizacion 7

B [ Visualizaciones HML...
] visu_Bombeo

=1 Global
m Administrador de bibliotecas
D" Configuracién del proyecto
H informacién del proyecto

“ﬂ Visualizacién Web...

ﬂ Dispositivos # Aplicaciones ||\ Herramient{

Configuraremos el ‘Webvisualization’.

e En el indicaremos la ‘visualizacion de inicio’ (en este caso como solo
tenemos una, ya aparece el nombre de la visualizacion ‘ Visu_Bombeo’).

e Le tendremos que especificar un nombre al archivo *.htm (en este caso
sera ‘M241_WEB_CONTROL").

e Dejaremos el refresco de la pagina en 20 ms y el buffer de comunicacién
en 50000.

e Por ultimo dejaremos que la pantalla se adapte al tamano del dispositivo
que se conecte en modo online. (tablet, moviles ...etc) ‘Best fit in online
mode’.

@] Visu_Bombeo &8 Webvisualization x

Visualizacion de arranque: Visu_Bombeo /0
Nombre del archivo .htm: M241_WEB_CONTROL]|

Frecuencia de actualizacién (ms): 300

Tamafio del bufer de comunicaciones

estandar: S0000

Mostrar las visualizadones utilizadas
Tamafio 6ptimo

?ﬁﬂpﬁmo en el modo en linea
@ “Utilizar el tamario de diente espedificado

Anchura de diente: 1280

Altura de diente: 1024

Opciones de representacion
[¥] Representar "antialiased”
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3. Finalizada la configuraciéon de la ‘Webvisualization’, ya podriamos compilar y
cargar el programa en el equipo.

4. En el caso del ejemplo, ahora tenemos que configurar el router_wifi TP Link
que puede diferir de otros equipos. Para configurar conectamos punto a punto
con un cable de Ethernet, el equipo TP Link al PC. Abrimos el navegador
(internet explorer, chrome ..etc) y escribimos 192.168.0.254. (Si el router ya
tiene otra red wifi que la de fabrica , pulsamos el bot6on de reset)

5. Te pedira el Usuario y contrasena.

Login: admin
Password: admin

6. Una vez conectados a la red wifi, solo tendremos que abrir nuestro explorador
de internet y escribimos la siguiente direccion en el explorador ‘< direccion IP
del controlador> :8080/<nombre del archivo htm>.htm’. Para este ejemplo
tendremos que escribir lo siguiente:

http://192.168.90.10:8080/M241 WEB CONTROL.htm’.

' http:/f192.168.2.20:8080/" x

&« X |[3 192.168.2.20:8080/M241_WEB_CONTROL.htm

D
\_/

An grmor happened, will sutcmatically resfan

7. Cuando se conecte veremos y podremos actuar sobre las visualizaciones
publicadas sobre el web visualization.
http:/f192. 168, 2.20:8080/ %

€ > X [[}192.168.2.20:8080/M241_WEB_CONTROL.htm
CONTROL BOMBEO

5000

7

7000

®)
|

6000

6341 mm

5000

4000
3000
2000
1000

°
-
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5.3.- PRACTICA 3: LIBRERIA

Crear una libreria de usuario para el control del funcionamiento del filtro prensa.

El filtro prensa tiene una operacién muy sencilla:

Primero, el lodo liquido es bombeado a las camaras que se encuentran rodeadas por
lonas filtrantes, la bomba de entrada comienza a bombear con el filtro totalmente
extendido FC2. Al bombear la presién se incrementa y el lodo es forzado a atravesar
las lonas, provocando que los soélidos se acumulen y formen una pasta seca, la bomba
de entrada bombea agua hasta que el presostato nos da sefal de presion alta (3000
mbar). Posteriormente, la valvula de entrada se cierra y el pistdn hidraulico empuja la
placa de acero contra las placas de polietileno haciendo la prensa hasta llegar al FC1.
El filtrado pasa a través de las lonas y es dirigido hacia los canales de las placas y
puertos de drenado del cabezal para descarga.

Presostato : ol 1 -
m )
Tl ARRRRRRRRRRRRRRREND = =

Cilindro

ST

Bomba entrada Bomba limpieza

Una vez han pasado 50 segundos, para remover las pastas compactadas, se hace
retroceder el piston neumatico, relajando la presion y separando cada una de las
placas, para permitir que la pasta compactada caiga desde la camara. Después de
esto se pasa a la etapa de limpieza que inyecta agua caliente a presion durante 30
segundos a las lonas desde la bomba de limpieza.

Presostato I — 1
m - 2
Valvula == = =

Cilindro

Bomba limpieza
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Para ello quiero crear una instruccion que gobierne este tipo de filiros que tendra el
siguiente aspecto:

filtro_acordeon_0 r?
filtro_acordeon R
— FCA1 B IN-
— FC2 B LIM—
—PRESION CILINDRO |-
VALVE-

5.3.1.- Crear un proyecto vacio tipo libreria.

Para crear una libreria de usuario, en la ventana de ‘Inicio’ del SoMachine hay que
crear un proyecto nuevo y pulsar en ‘New Library’ y a la hora de guardar el archivo,
se creara con el tipo libreria.

New Library

‘Why not creating your own
library? Make wyour know-how
re-usaable. Libraries allow you
to  store  parts  of  your
application and machine know-
how into a repository. Library
chjects may exist in different
VErsions.

| Select |

Una vez creado el proyecto, en las pestafia ‘General’, escribiremos el nombre
queremos que tenga nuestra libreria.

New Library

General Properties

Library Name:

Untitied

En la pestafa ‘Properties’, se introducira la informacion que va a tener la libreria:
Compania, Titulo (hombre de la libreria), Version — El resto de la informacién es
opcional.

New Library

General Properties

Project Properties

General Custom Project Image
Title: Sistema de irrigacion
Author: Instituto Schneider Electric de Formacio n

Company: Schneider Electric

Wersion: 0.0.00

Description:
Libreria de sistemas de irmigacion|

| Create Library |
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En el menu contextual seleccionar ‘Vista » Classic Navigator » POU’ aparecera en el
navegador la vista ‘POU’s’ que es donde se afiaden los programas, funciones,
bloques de funciones y estructura de datos que se quieren anadir a la libreria.

Navigators ' | ¢4 25 | 2
| Classchavigators b | 5@ Devices  Alt+1

m Hardware Catalog bl D POUs Alt+0

[ untt Software Catalog 4 =

Catalog info view

All Variables

Messages Alt+2
Element properties
Watch 4
Breakpoints

Call Stack

Cross Reference List

Para afiadir los datos que luego se veran en la libreria, dentro de la vista ‘POU’
hacemos doble clic en ‘Informacion del proyecto’

1 2.
| ¥$ Ordenar ~ %iOrden - |H°Buscar

= [ M _primera_ibresia /
H informacion del proyect

G’ Configuracion del proyecto

En el campo ‘Compafiia’ podemos poner el nombre de nuestra compaiia, lo mas
importante es poner el ‘titulo’, que sera el nombre de nuestra libreria ‘libreria
filtrado’. También podemos crear nuestra version de libreria de manera manual o
automatica pulsando la opcidn de ‘Liberado’. Es posible asociar nuestra libreria a una
categoria, sino ponemos nada se afadira a la categoria ‘Varios’.

r p” Y
Informacién del proyecto I I . ! - M
-

Archivo | Resumen |Propiedades I Estadisticas I Liaenciasl

Compaiiia: Schneider Electric

Titulo: libreria filtrado

Version: 0.0.0.0 Liberado
Categorias: E]
Espacio predeterminada

de nombres:

Autor: JOP

Descripdon: -

Los campos en negrita sirven para identificacion de una biblioteca.

|| [T] Crear POUSs automaticamente para el acceso a las propiedades

[ Aceptar J[ Cancelar
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Para afiadir los objetos en este caso seleccionar el directorio del proyecto (ejemplo.
Mi_primera_libreria) pulsar boton derecho y seleccionar ‘Afiadir Objeto’ y afiadiremos
el ‘Administrador de bibliotecas’, donde anadiremos las librerias necesarias para
programar nuestras instrucciones.

|@ == _
Ednm Ver Proyecto Complar Enlnea Depuraddn Herramentas Ventana |

dh 4 35
W@- 2 % ﬂ
i) Agregar objeto m mmmdamm@

Agregar el dispositivo... Archive extemna..
) 1] Coleccidn de imdgenes...
¢ OuT...

Interfaz...

Lista de parametros...

1 Uists de texto...
Lista de variables globales. ..
Tabla de discos de levas...
visualkzacion. ..

Para agregarlas a la libreria, dentro de la pestafa ‘Herramientas’ del navegador
abriremos el ‘Administrador de Bibliotecas’ y seleccionaremos la accion, ‘Agregar
biblioteca’ para afiadirla a nuestro proyecto.

Sin titulo library* - Sol

Archivo Edicon Ver Proyecto Bibliotecas Compilar Enlinea Depuracdn Herramientas Ventana Ayuda

B & @ 4] - 03
POU v 2 X iy Administrador de bibliotecas x
=3 Sin ttulo e

Bibliotecas | Asg'\aaon de versones]

Administrador de bibliotecas - :

g[ Formaciée et ' i 5 Agregar biblioteca J< Borrar biblioteca |~ Propiedades D
nformacion del proyecto

D’ Configuracion del proyecto Nombre  Espacio de nombres  Version efectiva

Aparece el ‘Repositorio de Bibliotecas’, donde deseleccionamos la opcion ‘Agrupar

por

categorias’

para asi poderla buscar en orden alfabético. Buscamos vy

seleccionamos la libreria ‘Standard’ y le damos a ‘Aceptar’.

L[

.
') Agregar biblioteca

Introduzca una cadena para una busqueda de texto en todas las bibliotecas...

[ Biblioteca ‘lmde— posaon_‘

Compafiia: [{todas Ias empresas) A e

| *@ SM3_Drive_ETC_Stoeber 6  3.5.3.4
@ SM3_Drive_PosControl  3.5.3.0

+@8 SM3_Drive_Schneider_sII
@ SM3_ETC_ITF  3.5.3.50
*48 5M3_SoftMotionEncoder 1.9
+38 Standard Monitoring Data Server Driver

+38 Storage
+*@8 StringUtils  3.5.3

*4 SymbolicVarsBase
|*@ syscallbad23 3.5.2.0

SR Crinfom 2 2E00 St
< 1 3

[”'] Agrupar por categorias ["] Mostrar todas versiones (solamente para expertos)

[ Detalles.. NGaPRepositorio de bibiotecas... Acep Cancelar
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Anadimos también la libreria ‘Toolbox’, realizando los mismos pasos.

(e

Biblioteca | Marcador de posicién |

il Introduzca una cadena para una blsqueda de texto en todas las bibliotecas...

Compafiia: [(mdaslaserrwesas) -
+0 TeSys Libray  2.1.0 -
+&8 Time and Date
+48 TM3Safety 1
+@ TM3Tecys S Seheider et
I »® Toobax _ 2.1.0.0 _ Schneider Electic |

| | ToTEe e T
| +@ Trace MgrInterfaces  *
+@ TraceMgrUtils  3.5.3.0
+*@ TraceManager 3.4.1
+ TwidoEmulationSupport  1.0.10.0
B util 3510 Systen

+89 visu Interfaces  ~

SV Fims 1 1mmr M s Tk

< =

[7] Agrupar por categorias

[] Mostrar todas versiones (solamente para expertos)

Quedando el ‘Administrador de Bibliotecas’ con dos librerias afiadidas, con las

instrucciones basicas de programacion.

m Administrador de hibliotecas }

Mombre

| Espacio de nombres | YWersion efectiva

+--={# Toolbaox, 2.0.0.6 (Schneider Electric)
+. +18 Standard, 3.3.1.40 (Syskem)

SE_TEX
Standard

2.0.0.6
3.3.1.40

Ahora en la pestafa ‘POU’ del navegador seleccionamos la carpeta del proyecto y con
el botdn derecho, seleccionamos ‘Agregar Objeto’ y dentro de este escogemos ‘POU’.

m Administrador de bibliotecas X

POU Q vllx_l
= |3 sn tao ~Li

.ﬂ Administrader ¢ Propiedades...

gnacion de versiones

lintara "% Barrar hiklintara

=4 Dr,

i | Informacidndelli:_:q Agregar objeto

G’ Configuracion de
Insertar dispositivo...
Buscar dispositivos...

Resumen de E/S...

) Agregar carpeta...

Modificar objeto

Agregar el dispositivo...

Consumo de potendia...

eEle s ¢t s OB

Modificar el objeto con...

Archivo externo...
Coleccion de imagenes...
Interfaz...

Lista de parametros...
Lista de texto...

Lista de variables globales...

2 Dispositivos \ D POUJ .

..

Tabla de discos de levas...

Visualizacion...
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Ahora en la ventana de declaracion ‘Agregar POU’ pondremos en el campo ‘Nombre’
el nombre de nuestro POU (filtro_acordeon) que sera el nombre que tendra nuestra
instrucciéon. En ‘Tipo’ seleccionamos ‘Bloque de funciones’, ya que se va a tratar de
una instruccién con diferentes pines de salida. Por ultimo, seleccionamos el lenguaje
de programacion, que este ejemplo hemos decidido que sea ‘Diagrama de bloques
funcionales (FBD)'.

Agregar POU _“? &I
@ Crear un POU nuevo

Nombre:
filtro_acordeon

Tipo:

Programa 9

| @ Bloque de funcion.

[ |Extendido:

[ implementado:

Modificador de acceso:

Continuous Function Chart (CFC) - orientado a la pé

Funcién

Lenguaje de implementaddn : ‘9
Diagrama de blogues fundonales (FBD) o~

7

[ Agregar ] [ cancelar |

Dentro del POU creado, abrimos la zona de declaracién de variables y vemos que las
variables estan dividias en diferentes secciones, el VAR _INPUT definiremos los pines
de entrada de nuestra instruccion (Nombre y tipo de variable), y en la zona
VAR_OUTPUT, definiremos los pines de salida de nuestra instruccion (Nombre y tipo
de variable. En la zona VAR Se utilizar para declarar variables internas de la
instruccion.

m Administrador de bibliotecas _:Q-J filtro_acordeon X
1 FUNCTION BLOCK filtro acczr&on -
- 2 VAR_INPUT

3 FC1:BOOL; // F.
4 FC2:BOOL; // F.
5 PRESION:INT; /
= 7 VAR_OUTPUT

8 B_IN:BOOL; // A
3 B _LIM:BOOL; // A
10 CILINDRO:BOOL;
11 Valve:BOOL; // Act

O

m

I AND
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Empezaremos afadiendo un ‘Modulo’, seleccionandolo de la barra de herramientas y
arrastrandolo al segmente 1.

m Administrador de bibliotecas £‘| filtro_acordeon x -  Herramientas
1 Erppea i = General
. Médulo
b — voguio Co
S
o — -wik Asignacion
- ]
R + salto
i1 Return
#] Entrada

T Derivacidn de conductor
+ Operadores légicos

Haciendo clic dentro del modulo podemos escribir el nombre de la instruccion que

deseamos afiadir, sino pulsaremos el boton * ..." para ir a la ventana de ‘Accesibilidad’
m Administrador de bibliotecas ﬂ filtro_acordeon X
v
AND [icacal

22?2 — & —
22—

Para la programacion de este programa en lenguaje FBD, tenemos que tener en
cuenta las siguientes opciones de programacion que son propias del lenguaje en si.

e Para anadir un pin de entrada a una instruccion como (AND, OR...etc),
seleccionamos ‘entrada’ en la barra de herramienta, pulsamos y la
mantenemos hasta dejarla encima del mdédulo.

m Administrador de bibliotecas gl filtro_acordeon X v [ - 23
== o - General
S [ Red
F Médulo
4IF Mddulo con ENJENQ
=uk Asignacidn

— + Salto
- 4mr Return
—
=] ' Entrada

I
I B
“t= Derivacion de conductor

e Para negar un pin de una de las instrucciones tenemos que seleccionar el pin
que deseamos, boton derecho del ratdn y seleccionar la opcion de ‘Negacion’.

m Administrador de bibliotecas @ filtro_acordeon x
1 PASQ 0 - Posicidn Inicial -
AND
fc 2 — =
B_IN —H &
B_LIM — Cortar
Valwe — Copiar
CILINDRO —
Pegar
Barrar
Examinar »

Buscador FFB...

Insertar lamada de médulo
Insertar mddulo vado

Insertar modulo vado con EN/ENQ

Insertar entrada de médulo

Megaddn

Lle]e &

Reconodmiento de flancos

Afiadir variable a traza
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Para anadir una instruccion a continuacién de un moédulo seleccionamos la
instruccién pulsamos y la mantenemos hasta dejarla encima del pin de salida,
si es correcto el linkado el circulo del pin de salida se pondra en verde.

Administrador de bibliotecas

] filtro_acordeon X

AND
fc 2 —9 43
B_IN &1 |}\
B__LI?.’ emplazar
Valve —Of \
CILINDRO —O \
\
N\
N\
~
~
-~
S
—

-

= General

" Red

Mddulo

$F Modulo con ENJENQ

~uie Asignacion

- Salto

st Return

%] Entrada

1= Derivacidn de conductor
Operadores logicos
Operadores matematicos
Otros operadores
Mddulos de funcién

& R_TRIG

i F_TRIG

& rs /

- e :
&/ TN
& ToF
/& C1u
##F Cc»

I # W

Para acabar un segmento con una variable, debemos de seleccionar en la
barra de herramientas ‘Asignacion’ y manteniéndolo pulsado, dejarla en el pin
de salida de la instruccion, una vez hecho, aparece un recuadro donde

podemos escribir o asignar la variable de salida deseada.

Administrador de bibliotecas

2] filtro_acordeon X
-

fc 2 —
B_IN O
B_LIM =)
Valve =0
CILINDRO -

-

| Herramientas

- General

[ Red

-~ FF Médulo
N £F Mddulo tnny
\m Asignacidn

-+ Salto

<=1 Return

“&| Entrada

1 Derivacidn de conductor
+ Operadores logicos
+ Operadores matematicos
+ Otros operadores

Para anadir una nueva red, seleccionar ‘Red’ de la barra de herramienta y
pulsamos y arrastramos hasta la zona izquierda del area de programacion,
donde lo depositamos en la flecha de arriba o de abajo, segun la posicion
donde queremos insertar la nueva red.

_gl filtro_acordeon x
-

SR W

-
AND - 3R

2 STEn fy Qi Paso

ry

Administrador de bibliotecas
fc_ 2 —|
B_IN —O
B LIM —(e
Valve
CLRINDRO —O)
-
-~

?2? —RESET

»  Herramientas

= General

—-——— L L fFRed

Médul
fF Mddulo con ENJENQ
=uar Asignacidn
-+ Salto
4nut Return
+4 Entrada
~L Derivacién de conductor

+ Operadores légicos

+ Operadores matematicos
+ Otros operadores

= Médulos de funcion
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e, Drci

A la hora de compilar en el lenguaje FBD, no se pueden tener pines sin
asociar a una variable, o sea con ‘??7?’, ya que nos dara errores de
compilacién, por ello en aquellos que tengan ese problema, seleccionar la
instruccion, botén derecho y seleccionar la opcién ‘Eliminar los parametros
de llamada de moddulo de funcibn que no se utilizan’ para que
desaparezcan, si se quiere volver a ver este pin, habra que seleccionar la
opcioén ‘Actualizar parametros’.

PASO 0 SET1 m Q1 ’— PRSO 1
pasoc 2 RESET

31', Cortar
PASO 2 Copiar
Pegar
Barrar
PASO 1 —EN x '
FRESTION — Exarminar L L
S0 Buscador FFB...

{#F  Actualizar parédmetros

TON |£'F Eliminar los parametros de llamada de médulo de funcidn que no se utilizan

Afiadir variable a traza

e

PAS0 0 - Posi R e
SE 0
AND AND OR SR
FCc1 —4 — = —SET1 QlL——FA50 0
= P "
e & & >1 !
LIMITE OK —)
B_IN —f
B LIM —Y
Valve —}
CILINDRO —O)
pasc_& —3
P30 & —
PASQ 1 —BRESET
h 5B 1
SR
PAS0 0 —SET1 aTA Q1 PR50 1
paso 2 —RESET
ASO 2 - COMPAYRCION ###% #4#fffffs it tidd dtsss s5 FRRFifastddt SHRTHIFIRRRFRRFAAERITIRRAARA RS 51052
GE
FRESION — > —— LIMITE_CK
3000 — =
250 2
R_TRIG O SR_2
AND R _TRIG 5R

PRS0 1 — & [ CLK f‘g Q—|SETL dp Q1 FAS0_2
LIMITE_OK —

paso 3 —|RESET
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-3

[}

[

11

el
.

PASO 2 —

Tils —

TON 0 SR 3

R

SR

TON
m@ aFsET1 AP
BT

pasc_4 —{RESET

Q1 ——paso_3

TON_1

£ R R R R R R R R R A R R R R R R R R R R R R R R R AR R R R R R R R A R PR R AR R F AR R P AR AR R F RAF AR F R R AR R FRFAF RIS R

SR 4

P30 3 —
FCL —

TON

- ET:

t#505 —FT

paso_5 —|RESET

FEEEREFEF

SE_S

APA DE LIMPIRZA

I 0—{SETL

53R

o

Q1 pago_4

R R R

PASD 4 —
FC2 —

AND SR

e

—SET1

pasoc & —RESET

Q1 pasc 5

SE_6

SR

P

Q—9ET1

pasc 0 —RESET

Q1 paso_#é

—EB 1

ACTIVACION DE L

A VALVULA DE ENTRADA

Q1

BECMBA DE

sm_10

BASQ_ 5 —5ETL
BPASQ0_ 0 —RESET

SR

P

o1

R R R R R i R R R

N

R R R R R AR AR R AR R R R AT R AR R AR R R F R AR AR AR AR S AR E R o F

Valwve

FE R R R R R R R R R R R AR R R R R R R R R AR AR R AR AR AR A AR R AR AR AR R RR AR AR

—— CILINDEO
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Cuando se ha finalizado la programacion del FB, hay que compilarlo sin errores. En el
menu contextual seleccionar ‘Compilar » Verificar todos los objetos del grupo’.

Compilar | Enlinea  DepurarfSupervisar  He

Generar kodo

Compilar ' <ninguno =" trl+E

Compilar de nuevo '<ninguno =’

Crear codign para '<ninguno =’

Yerifique todos los objetos de grupo

izenerar la configuracion de Post, .,
Limpiar '«<ninguno='

Limpiar todo

Si se tiene la libreria verificada y sin errores para guardarla, hay que ir la ventana
general de SoMachine Central y se puede guardar de dos maneras.

@ Untitled.library "

M T = ] “x 1 | D I nnie Ruidar
r *3 Logic Builder

Wo
[EJ Save Project as...

Close Project I I

Save Project as...

Import
Export | Save Project |
I And Install Into Library Repository]

Print. | e em e o oam e e oem oam e

Save Archive...
Page Setup [EJ =

About

3 Exit

e Guardar el proyecto como libreria compilada’ que se puede seleccionar en
el menu contextual de ‘Archivo’. Esta opcién guarda la libreria compilada, es
decir, que el usuario no podra ver el interior de los elementos de la libreria
(Libreria encriptada).

e Guardar el proyecto e instalarlo en el repositorio de bibliotecas’ que se
puede seleccionar en el menu ‘Archivo’ igual que el anterior. En este caso la
libreria ya se queda guardada en el repositorio de bibliotecas lista para ser
agregada al proyecto, pero es una libreria abierta, es decir, que el usuario
podra ver internamente los elementos de la libreria.

155



A la hora de utilizar la libreria de usuario generada en un proyecto se seguira una
accion u otra en funcion de como se ha grabado la libreria.

Para afiadir una libreria de usuario al repositorio de bibliotecas:

Si la libreria de usuario se ha guardado con la opcion ‘Guardar el proyecto e

instalarlo en el

repositorio de bibliotecas’

simplemente hay que abrir el

‘Administrador de bibliotecas’ del proyecto pulsar ‘agregar biblioteca...” 'y
seleccionar la biblioteca en la carpeta ‘Varios’ del ‘Repositorio de bibliotecas’.

ilar  Enlinea

Depuracion | Herramientas™ | Ventana Ayuda

P3.r .oject* - SoMachine Logic Bui

Repositorio de DTM... ‘

Repositorio de biblotecas... |]

I | (7 Administrade E
R A
-, | Bibliotecas | Asignacié .r
[=]| %5 Agregar bibliotec &

I Nombre

T iR CF DI MCuebcrrr——er

Repositorio de plantillas. ..

Repositorio de dispositivos...

Repositorio de estilos de visualizadon...
Automatizacion >
OPC [MyController]...

Personalizar...

Opgdones...

 ———————.

Si la libreria se ha guardado con la opcion ‘Guardar el proyecto como libreria
compilada’, hay que instalarla previamente en el ‘Repositorio de bibliotecas’ antes
de ser agregada en el ‘Administrador de bibliotecas’ del proyecto del usuario.

Para instalarla, dentro del ‘Repositorio de Bibliotecas’, en el campo ‘Ubicacién’ se
selecciona ‘System’ que sera la ubicacién donde la quedara la libreria de usuario, una
vez instalada. Para instalar la libreria, pulsar el botdn de ‘Instalar’ en el ‘Repositorio

de bibliotecas’

() Repositorio de biblioteca

W |

Ubicadién: |System

Bibliotecas instaladas:

(C:\ProgramData\SoMachine Software\V4. 1\Managed Libraries)

Compafiia: [(mdas las empresas)

B=

- (varios)
Application

oz " -
- Communication
=+ Controller

+ Devices

" Intern

- System

Test Versions (not recommended)
:_._ -~ Use Cases

0 util

[¥] Agrupar por categorias

oA R F o FF o+ E o

m

—_
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En la ventana flotante que aparece ‘Seleccionar biblioteca’, en el campo ‘Tipo’ elegir
el tipo ‘Biblioteca compilada’ que busca la bibliotecas con el formato de archivo ‘*.
Compiled-library’. Buscar en el navegador la ruta donde se habia guardado
previamente la libreria y pulsar el botdn ‘Abrir’.

A

Organizar v Nueva carpeta i 23 t: m 0
3% Faceitos F B!bIIOteca Documentos Organizar por: Carpeta ¥

& Descargas Mis documentos

BB Escritoric

.. Downlecaded Installations
. PRACTICAS SOMBAS
|1 Schneider Electric

| Sitios recientes

Escritori
| - e || libreria_compilada_filtrado.compiled-libra
3 Bibliotecas

[¥] Documentos

&=/ Imagenes
@' Misica
i Videos

2 Farmacion

-

Nombre: libreria_compilada_filtrado.compile v |Bibliotecas compiladas v]

Abrir ] [ Cancelar ]

Ahora ya se puede encontrar la biblioteca en el repositorio de bibliotecas, si
seleccionamos ‘Todas las empresas’ y desplegamos en ‘Varios’, normalmente se
encuentra en esa ubicacion.

D Reposiorioce i N N W

Ubicacidn: [System - ] [ Modificar...
(C:'\ProgramData\SoMachine Software\v4. 1\Managed Libraries)

e

Bibliotecas instaladas: Instalar...
Comafie; | Cudanios smcrsen) i
= %I (varios) -

=+ |ibreria filtrade

Scnnelder Elednic

11

+ :- Communication
+ . Controller —
+ - Devices

+ .. Intern

4 @
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Para agregarla al proyecto, una vez agregada al repositorio, dentro de la pestafa
‘Herramientas’ del navegador abriremos el ‘Administrador de Bibliotecas’ y
seleccionaremos la accion, ‘Agregar biblioteca’ para anadirla a nuestro proyecto.

| Herramentas - x Administrador de bibliotecas x
Ci | blotecas |psgnacindeversones| —
=3 Pz - bAgregarbiblieteca < Borrar biblioteca A Propiedades 75 Detalles | 5] Marcador de posicién mRepositorio de biblioteca
T Q ion (MyController) Nombre Espacio de nombres  Version efectiva
i) Administrador de bt ]

+23 Global

Herramientas [

ﬁ-ansaoswb-:os # Aplicaciones

Aparece el ‘Repositorio de Bibliotecas’ adonde abrimos ‘Varios’ y seleccionamos la
libreria que nos interesa afiadir a nuestro proyecto, en este caso ‘libreria filtrado’.

i) Agregar bibliotecm- —— S

|| Introduzca una cadena para una blisqueda de texto en todas las bibliotecas...

[ Bibioteca |Marcador de posidén|

Compafiia: [(todm las empresas)

f (varios)

‘ +8 FeatureNotSuppo z chneid
[*@ libreriafiltrado M0.0.0  Schneicer Electnc

o7 Application

: Communication

Controller

. Devices

o Intern

+. System

Test (notr ded)
Use Cases

o2 Uil

< 1 b

[¥] Agrupar por categorias [7] Mostrar todas versiones (solamente para expertos)

[ Detales... | | Repostorio de bibotecas... | 9‘} Acepter | [ cancelar |

Ya se pueden utilizar los elementos de creados en la libreria (FB’s, DUT, Programas)
como una instruccidon mas para la programacién del proyecto.

(i) Administrador de bibliotecas X
2 Agregar biblicteca ¥ Borrar biblioteca  “%f Propiedades '3 Detalles = 5] Marcador de posicién m Repositorio de biblioteca

Nombre Espacio de nombres  Version efectiva

& -+ IoStandard = IoStandard, 3.5.3.40 (Syste IoS L

* - +@ Standard BT

+ il

- +G8 M241 HSC, 1.0.0.11 (Schneider Electric

+ +@ libreria filtrado, 0.0.0.0 (Schneider Electric) libreria_filtrado 0.0.0.0

= ) lorens_compleda_fiado (=] Entvadesiseldes | &éca |ocmentacén|

:ﬂ filtro_acordeon
filtro_acordeon
—FC1 B_IN—
—FC2 B_LIMp—
—PRESION CILINDROF—
Valvep—
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Para utilizar la FB que hemos creado, en nuestra biblioteca es tan sencillo como abrir
el POU creado en el proyecto donde la queremos afiadir, anadimos un ‘médulo’ a la
programacion.

i}  Administrador de bibliotecas @) myPou x ~ | | Herramientas
v = CFC
i k Puntero
*\ Punto de control
= Entrada

PRI

I « 4 Mdédulo
- =] 0

-

= Etiqueta
< Return

Seleccionamos el boton de accesibilidad que nos lleva a las librerias con los diferentes
objetos a afiadir a un mddulo, seleccionamos en la parte izquierda ‘Bloques de
funciones’, ya que nuestra instruccién es una FB, en la parte derecha buscamos
nuestra libreria ‘libreria filtrado’, la desplegamos, para acabar seleccionando la FB
‘Filtro_acordeon’.

-
Accesibilidad am B — o
| Bisqueda de texto | Categorias |
Bloques de Functiones a Nombre Tipe Origen
Llamada médulo £y Elead Giklintara braria Eilbearla 000
Llamadas e instancia ﬂ filtro_acordeon FUNCTION BLOCK libreria filtrado, 0.0.0
Palabras @ave = -
L - = Lt =TT PNt £ 3

Conversigies {} sec_Hsc

{} sec_pToPwm
{} sen

{} standard

{} uil

o+ o+ o+ o+

[#] vista estructurada

| Mostrar documentacion Insertar con argumel” | con prefijo de espacio de nombres
6~» e [ o

Una vez afadida la FB, pulsamos sobre ella y con el boton derecho afiadimos el pin
‘EN/ENO’ de habilitacion de la instruccion.

filtro_acordeon_0
filtro_acordeon

—FC1
—JFC2
—4PRESION ,  CILINDR
& Cortar
Copiar
Pega
¥ Borrar

Seleccionar todo
Examinar »

?}- Accesibilidad...

Buscador FFB...
HE" E“ﬂo 9
1 SeyReIey 4

Ordine di execuzione >

Modificar parédmetros...
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Finalmente, afiadimos creamos unas variables para probar el correcto funcionamiento

de nuestra instruccion.

e

m Administrador de bibliotecas MyPOU X

| LLAMADA A LA INSTRUCCION CREADA EN NUESTRA LIBRERIA |

filtro_acordeon_00  —
filtro_acordeon L

x_Marcha I— EM ENO —
i EIE] FC1 E_IN
x FC2 FC2 B_LIM
i_SPresion I— PRESION CILINDRO
Valve
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5.4.- PRACTICA 4: GRAFCET

Un dispositivo automatico destinado a escoger cajas de dos medidas diferentes, se

compone de una cinta transportadora de entrada de las cajas, de tres cilindros de tipo

monoestable y de dos cintas de evacuacién que clasificaran los dos tipos de caja

segun el tamafo, tal y como muestra la figura adjunta.

CINTA 1

CILINDRO 1 19 110

e El cilindro 1 posiciona las cajas que llegan delante suyo a través de la cinta
nuamero 1 de la siguiente forma: las cajas pequefias se posicionan delante del
cilindro 2, que a su vez las transfiere a la cinta de evacuacion numero 2;
mientras que las cajas grandes se posicionan delante del cilindro numero 3,

que a su vez las transfiere a la cinta numero 3.

e Para efectuar la seleccion de las cajas, un dispositivo de deteccion situado
delante del cilindro 1 permite reconocer sin ambigledades el tipo de caja que

se presenta.

e Ademas, se quieren contar tanto el numero total de cajas que recorren el
montaje, como el numero total de cajas pequefias y el numero total de cajas

grandes por separado.

5.4.1.- Programacion de la practica:

Primero de todo tendremos que crear un ‘Nuevo proyecto’, en este caso utilizaremos

el asistente que nos ayudara a crear el proyecto y los primeros pasos de este.

DE* %11 ? [

Empezar

Iniciar > Nuevo proyecto >

Proyectos recientes Asistente Utilizacién del asistente

Conectar el controlador on plantilla ¢Necesita ayuda? SoMachine le orientard para
encontrar la mejor manera de iniciar un
royecto nuevo. Basandose en la informacién

Nuevo proyecto P

Proyecto vacio

que indique, SoMachine propondrs las mejores
maneras de empezar su proyecto.
Abrir proyecto Nueva biblioteca
| Seleccionar |

[ S P ST
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En la ventana del asistente de creacion del proyecto dentro de la pestafia ‘General’,
escribiremos el nombre de nuestro proyecto (Practica 4), en ‘lniciar con’
seleccionaremos ‘Controlador’ y en la parte de la derecha buscaremos el controlador
deseado (en este caso TM241CEC24R), por ultimo en el ‘lenguaje de programacion’
seleccionamos el lenguaje con el queremos programar el primer POU (en este caso
Sequential Function Chart SFC). Por ultimo pulsamos ‘Crear Proyecto’ para empezar.

Asistente de proyecto nuevo

General Propiedades Plantillas coincidentes
Nombre del proyecto Controladores
Practica_4 o
I = ] Tipo Version Detalles |=
TM241C40TIU 40220 1
Controlador = TM241CE24R 40220 i
R TM241CE24TIU 40220 i
|:| Se necesita el bus de campo TM241CE40R 40220 i
[ Se necesita el control de movimiento _ -
= i TM241CE40T/U 40220 i
TM241CEC24R 40220 i
| Diagrama funcional secuencial (SFC) = TM241CEC24TIU 40220 i

M251

' 9\ '
Crear proyecto

Cuando haya aparecido la ventana principal del SoMachine (SoMachine Central), nos
aparece el Flujo de trabajo tipico de un proyecto automatizacion, para entrar en la
ventana de programacion tendremos que pulsar el boton de ‘Controlador’, ya que
dentro del flujo la configuracién del controlador ya la hemos realizado previamente con
el asistente.

R Disefio de aplicaciones

Programar uno o , :
varios controladores o —

Conjuntc de

herramientas que
Afadir y eliminar Descargar en todos ayudan a mantener
dispositivos los dispositivos la maquina.

=S —

Una vez entramos en la ventana de programacién (Logic Builder), lo primero que
tendremos que realizar, es la configuracién de la entradas/salidas fisicas que vamos a
utilizar, para ello, tendremos que ir a la pestafia de ‘Dispositivos’ del navegador del
proyecto, que se encuentra en la parte izquierda de la pantalla.
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Dentro, maximizaremos el controlador, y haremos doble click sobre las entradas
digitales ‘DI (Digital Inputs)’. En el area de trabajo aparecera las pestafias de
configuracién de las entradas digitales que hay embebidas en el M241, seleccionamos
la pestafa ‘Asignacion E/S’ y escribimos las diferentes simbolos de las entradas.

Dispositivos *+ B X _'3 DI X%
. | Asignadén E!SM
=3 Practica_4_GRAFCET Canales
= [ mycontroller (TH241 Variable Asignacion  Canal Direcciéon  Tipo
@ DI (Digital Inputs) = [ Entradas
€% 0Q Pigital Outputs) = % iwDL IW0 2 wWo %IW0  WORD
U7 Counters (Counters) * xi_caja_ar_en_P1 P 10 %DW0.0 BOOL
U Pulse_Generators (Pulse Generator| 9 xi_caja_gr_en_P3 P n %IX0.1 BOOL
(@ cartridge_1 (Cartridge) 4§ xi_caja_ar_en_PS » R %IX0.2 BOOL
% 10_Bus (10 bus - TM3) 9 xi_caja_pq_en_P1 * 13 %IX0.3 BOOL
Ijj COM_Bus (COM bus) 49 xi_caja_pq_en_r2 # 14 %IX0.4 BOOL
| Ethernet_1 (Ethernet Network) “p xi_caja_pqg_en_P4 Y Is %D0.5 BOOL
+ @7 Serial_Line_1 (Serial line) % xi_cilindro_1_ret ) 16 %IX0.6 BOOL
+ 7 Serial_Line_2 (Serial line) 49 xi_cilindro_2_ret ] 7 %D0.7 BOOL
(@ can_1 (CANopen bus) 4 xi_cilindro_3_ret Y 18 %IX1.0 BOOL
4% xi_Marcha » 19 %IX1.1 BOOL
% xi_Stop * 110 %I1.2 BOOL
» 111 %IX1.3 BOOL
“» 112 %IDX1.4 BOOL
*» 113 %IX1.5 BOOL
+ % ibDI_IB1 ) 1B1 %I1B2 BYTE
7] . " V|| ————— = —
[ utiizar cuféndeDTM I
ﬂ Dispositivds # Aplicaciones K Herramientas ¢ =eancvs SR “" S e

Ahora entraremos en la configuracion de las salidas fisicas, tendremos que ir a la
pestafia de ‘Dispositivos’ del navegador del proyecto, y haremos doble click sobre las
salidas digitales ‘DQ (Digital Outputs)’. En el area de trabajo aparecera las pestanas
de configuracion de las entradas digitales que hay embebidas en el M241,
seleccionamos la pestafia ‘Asignaciéon E/S’ y escribimos en las salidas.

Dispositivos vux“t’ﬂm _fﬂoqx
1. | Asignaden E/S Lamemen ]

= [ Practica_4_GRAFCET || Canales
= [ mycontroller (TH1241CEC2. Variable Asignacien  Canal Direccion  Tipo
@& 0! (Digital Inputs) = [3 salidas
&% DQ Digital Outpu ELY QW0 %QW0 WORD
I Counters (Counters) "$ xq_CINTA_1 # Qo %QX0.0 BOOL
L Pulse_Generators (Pulse Generator F$ XQ_CILINDRO_1 & Q1 %QX0.1 BOOL
() cartridge_1 (Cartridge) "$ XQ_CILINDRO_2 » Q2 %QX0.2 BOOL
Eo 10_Bus (10 bus - TM3) *$ XQ_CILINDRO_3 » Q3 %QX0.3 BOOL
[ com_Bus (COM bus) "$ XQ_CINTA_2 » Q4 %QX0.4 BOOL
[ Ethernet_1 Ethernet Network) "$ XQ_CINTA_3 # Qs %QX0.5 BOOL
+ 7 Serial_Line_1 (Serial line) T Q6 %QX0.6 BOOL
+ 57 Serial_Line_2 (Serial line) *$ Q7 %QX0.7 BOOL
(i can_1 (caNopen bus) ¥ Q8 %QX1.0 BOOL
"% Q9 %QX1.1 BOOL
p = - +-"¢ qbDQ_QB1 '] QB1 %QB2 |BYTE

Aplicaciones| [ Herramientas

e m e e e e e T e e e e e e

Una vez configurados las entradas y salidas, pasamos a programar seleccionando la
pestafia ‘Aplicacién’ del navegador de proyectos. Desplegamos la ‘Application’ y
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seleccionamos
‘Propiedades’.

Dentro de la ventana, cambiamos el nombre del POU por el de ‘Secuencia’.

‘MyPou’,

el botdn

con

derecho seleccionamos

la opcion

<

15 Practica_¢
- &) Application (MyController)
= @ Configuraddn de tareas
= & MasT
&) mypou
@ on
(8] mypou ¢

& Cortar
By copiar
Pegar

12 Global

X Borrar
Propiedades, 4

%5 Agregar objeto
Agregar el dispositivo...
Insertar dispositivo...

Buscar dispositivos...

»

_i Dispositivos T3& Aplicaciones E Herramientas

Nombre:

Tipo de objeto:
Abrir con:

I Secuenda

MyPOU [MyController: Légica PLC: Application]

POU
Editor predeterminado SFC-POU

Volvemos a seleccionar el POU ‘Secuencia’ y arrastramos manteniéndolo pulsado,
hasta dejarlo encima de la tarea ‘MAST’, de esta manera el POU queda asociado a la

tarea.

= 3 Practica_4
- £} Application (MyController)
= Configuracion de tareas
= & MASTEnaaa,,

.

@ MyPOU '-_
P oL ..-'
Secuenda (PRG),.{*"

2 Global

< | m ]

»

ﬂ. Disposauvos‘l_# Aplicaciones ‘u Herramientas
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Quedando el link debajo de la tarea, los POU’s que se van a ejecutar asociados a ella,
el orden de ejecucion de los POU’s en la tarea sera, de arriba abajo.

ﬂ;iédmm - 0 X

o,

(=]

= _]] Fractica_4
= f‘_\i Application (MyController)

= @ Configuracidon de tareas

=g masT
@ Secuenda

@ cn
Secuenda (PRG)

2 Global

L1 | 3

4|

ﬂ bisposiﬁvns # Aplicaciones Lﬁ Herramientas

Ahora para empezar a programar el POU’s hacemos doble click sobre él y aparece en
el area central de trabajo. Por defecto cuando hemos creado un POU’s con el lenguaje

de programacion SFC, nos aparece la primera etapa ‘Init’.

Practica_4.project” - SoMachine Logic Builder - V4.1 SP1.2

Ver Proyecto SFC Compilar Enlinea Depuracion Herramientas \Ventana Ayuda

1@lo o b BEX NGBS |8 3 seecconer tod
24t e | [ et lod | EIt B4
.Aplicaciones - l}l x || Secuencia x. + || Herramientas
e | o = SFC
- - = 3 Paso
=g Practia_4 E] i + Transicion
=k Application (MyController) o A
= @ Configuracidn de tareas b Salto
S 24
& MAST ['é'] Macro
@ Secuencia @ R
@ cn
Secuendia (PRG)
2 Global
[w+Q) [100% &R
1 | I | " || Mensajes - total 0 error(es), 0 adver ] e 3 x

ﬂ Dispositi.'v'os # Aplicaciones E Herramientas Precompilar: oK Propiedades |33 Herramientas

Seleccionamos la primera transicién, y sobre ella afiadimos una etapa seleccionandola
en la barra de herramientas de programacioén del lenguaje SFC.

® w bt i | BT B4

- 78
_i] Secuencia “

Insertar transicion de paso después |

Init

165



Pulsamos en la primera transicion y cambiamos la condicion de transicidn por la
variable ‘xi_Marcha’.

7t 9 e ® Lt ok | B BN
] secuencia x

Init

pp L

X L.J
& xi_caja_gr_en_P5 -
# xi_caja_pq_en_P1
# xi_caja_pq_en_P2
# xi_caja_pq_en_P4

. @ xi_cilindro_1_ret

i © @ xi_cilindro_2_ret -

- @ xi_cilindro_3_ret
#pi_Marcha 1

& xi_Stop
# XQ_CILINDRO_1 -

Stept

Anadimos una etapa nueva y en la segunda transicién, insertamos la variable
‘Xi_Stop’ como condicion de transicion y la negamos poniendo la palabra clave ‘NOT’.

¥t T ? ? bt i | Bt B4
[£] Secuencia x

Init

tle: Xxi_Marcha

En la etapa 1 ‘Stepl’, la seleccionamos y le asociamos una accion a la etapa, desde
la barra de herramientas.
Bl B3 7t 74 £ B [t ot bl BB

o= -
:i] Secuencia X Insertar asodacion de accion |

Init

=|I:: xi_Marcha

Step0

NOT xi_Stop

166



Manual de practicas Somachine

Una vez afiadida la accién a la etapa, seleccionamos la variable en la cual se va a
realizar la accidn, en este caso ‘xq_CINTAL'.
A=t
%] Secuencia X

Init

+ xi_Marcha

Step0

+NOT xi_Stop
stept 8 [« &£ [

& xi_cilindro_1_ret -
@ xi_cilindro_2_ret

@ xi_cilindro_3_ret
Transl & xi_Marcha
@ xi_Stop
# XQ_CILINDRO_1
# XQ_CILINDRO_2 A

# XQ_CILINDRO_3 3
9—)4511&!?‘1"_-%_]
# XQ_CINTA_2 -

Init

ARadimos una nueva etapa ‘Step2’, ponemos la variable ‘xi_caja_pq_en_P1’, como
condicion de transicién previa. Ahora hacemos doble click sobre la etapa y creamos
una accion asociada ‘Step2_active’, que se ejecutara cuando la etapa esté activa, el
lenguaje de programacion que se utilizara para la programacion de esta accioén es el
‘Diagrama de contactos LD’.

[£] Secuencia x

ot Agregar accion ==
-@R-Acdén | Nombre:
+x17}{archa Step2_active
Step0
|J|:| NOT xi_Stop
stept X [xq cmvtn 1 |

Y

’

Crear una nueva acdon

[ presar ] [ cancelar
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Realizamos la programacion de la accidon, cuando la etapa se activa (utilizamos la
variable implicita ‘Step2.x’) temporiza 2 segundos para determinar si la caja es grande
o pequefia. Creamos la variable auxiliar ‘x_AUX_PEQ’ para la caja pequefa.

}]Smnm 4Ty Secuencia.Step2_active X =
1 Temp amos durante 2 segundos para dsterminar si 0 A
TON_0
| sTepl.x TON xi_caja_pg_en_Fl xi_caja_gr_en_Fl quutTeiew X AUX FEQ
™ m I Ll B
il ﬁ Q il 71k - it
t#2s —PT ETH o
*
.
- = +
Declarar variable ’0 =]
Visibilidad: Nombre: Tipo de dato:
VAR v| x_Aux pEQ BOOL -]
Objeto: Valor inicial: Direcddn:
—
Secuencia [Application] - |
Indicadores: Comentario:
[T consTanT
[CIreTAIN
[F1PERSISTENT b

Anadimos una ramificacion de linea.
-

<F ¢ & 0% 4F ¢ i BW iV BEESEFEFS & FE E '} T
18] secuenda li5, Secuencia.Step2_active X Mrhrmﬁﬁcaddnd:hea (Ctrl+Shift+V)

JSNpOoriiamos QuUrance £ S2gundos para deCerminar 51 la cajd &5 GnrAaliln U FoUlhha

xi_caja_gr_en_Pl x_AUX_PEQ
0 f
s {s)

step2.x

Creamos la variable auxiliar, ‘x_AUX_GRA’, para la caja grande.

[8] seaenca {8 Secuencia.Step2_active x

Temporizamos duranta 2 segundos para detsrminar si la caja es GRANDE © FEQUERA
TON_D
stepZ.x TON xi_caja pg en Pl xi_caja gr_en_ Pl x_AUX PEQ
I .0 i
¥ Q U 0 I {{s)
t#2s —{FT ETi
xi_caja_pqg en_P1 xi_caja_gr_en_Pl gutemtRERaa) x AUX GRA
NI 11 »? 5
U U U U +* L
Declarar variable A (3]
Visibiidad: Nombre: Tipo de dato:
[var v x_AUX_GRA BOOL -
Objeto: Valor inicial: Direccién:
lSecuem:ia [Application] 'J E]
Indicadores: Comentario:
I:__ CONSTANT
[CIrETAIN
["]PERSISTENT -

e

El resultado de la programacion de la accidén en el paso 2 ‘Step_2’, sera el siguiente:

8 -' ' Secuencia ' EI;,|I Secuencia.Step2_active X
1 Temporizamos durante 2 segundos para determinar si la caja es GRANDE O PEQUERA
TON_0
stepl.x TON xi caja pg en Pl xi caja gr en Pl x_RUX PEQ
n | N ff
il m ﬁ Q { [ /[ (=D
t#iz —FT EE—
xi_caje_pg en_ Pl xi caja_gr en_ Pl

[ [
U 1

168



Manual de practicas Somachine

En la transicion que hay por debajo de la etapa 2, hacemos doble clic sobre ella y
aparece la ventana para poder programar la transicion, para ello le cambiamos el
nombre a la transicion por ‘Deteccion_Caja’, y el lenguaje de programacién que se
utilizara para la programacion de esta transicion es el ‘Diagrama de contactos LD’.

[2) secuenda x

Init

+ xi_Marcha

Step0

+ NOT xi_Stop
Stepl —{ N xg_CINTA 1

%:xi_ca: a pg en P1

Step2

Agregar transicion
k;g“;-mi Nombre:
Deteccion_Caja
Lerp_ug]e_de implementacién:
[D_lagmma de contactos (LD) -
Crea una nueva transicion
Lan®® i
Agregar Cancelar |

Realizamos la programacion de la transicion, donde la condicidn de la transaccion se
cumplira cuando se haya detectado una caja u otra.

E} Secuenda

i &

E"— Secuencia.Trans2 X

x_AUX_PEQ

a7 ATTW

()

I 1
x_A [____J‘

— ¢ util
@PWAIT_FOR_CONF
&P WAIT_FOR_PARAMS
@®WamningAccelerationvalue
@FWamingDecelerationValue
@FWarningDelayedMove
=FWarningJlerkvalue
@PWarningVelocityValue
@ WEDNESDAY
Px

] -

De momento la programacion hasta ahora, queda de la siguiente manera.

Init

%l xi_Marcha

Stepl

éﬁ NOT xi_Stop

Stepl

—{n

[ xq_canTa 1

%I xi caja pg en P1

Step2

T

Init

deteccion_caja
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Anadimos una nueva etapa, y en esta anadimos una accion para esta etapa ‘Step3’,
seleccionamos la variable en la cual se va a realizar la acciéon, en este caso
‘xq_CILINDRO_1".

l:F xi_caja_pq_en_Pl

Step2

+ deteccion_caja

_""
step3 [N x 4 (O
& xi_caja_gr_en_P5 -
& xi_caja_pq_en_P1

& xi_caja_pqg_en_P2
QE Trans0 @ xi_caja_pq_en_P4

& xi_cilindro_1_ret

@ xi_cilindro_2_ret

& xi_cilindro_3_ret

& xi_Marcha

& xi_Stop
[#XQ_CinbrRO_T |~

Init

m

A esta accién le cambiamos el descriptor por defecto y en vez del descriptor ‘N’ lo
cambiamos por ‘SO'.

|f] Secuencia X

— Accesibilidad
:.&:Equedademm Categorias |
Calificador [ 4 Nombre
nJI:An_Ha:chﬂ
D
Step0 oS
L
N
+ner xi_Step b
RO
seem I [sacoms . )
SD
-8
JI:xl_:ajaquw'-‘ﬂ__Pl

ista estructurada |

Step2
[T Mostrar documentacion,
B
- [
nJI:-der.ecci:n_caJ . [_ focotar J' Concelor ]
o
L]
Step3 N _CILINDRO.. .
., Vi
'“ :
- L4
gL »*
Transo *va ot
rans
~.~..II-I-I‘..
Inic

Ahora seleccionamos la transicion debido del ‘Step3’ y afadimos ‘Insertar rama a la
derecha’ de la barra de herramienta para crear una bifurcacion, una para la caja
grande y una para la caja pequenia.

bt i | @ B4
Insertar rama a la derecha

xi_caja pq en Pl

Step?
r:]|:1 deteccion_caja
Step3 —{50  |Xo_CILINDRO..

Trans0
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Seleccionamos la transicion de la izquierda de la ramificacion y afiadimos una etapa
nueva.
& & bt i |@t B4

= =

cion_caja

Step3  [{S0  |Xo CILINDRO..
%:& Trans0 IlelIranal
Step4

+ Trans2

t> Init

Ahora agregamos las variables marcadas, para las condiciones de transicion.
|

Step3 | {50 |xo_cILINDRO.. |
ARG [ 0 |
Step4 Step5
1 1
|o—=xi_caja gr_en P3| | ==xi_caja pq en_P2|
]
7> Init

Agregamos una etapa nueva en la rama derecha, y en esta una accién en la etapa 5
‘Step5’, donde resetearemos la variable ‘XQ_CILINDRO_1’, teniendo que cambiar el
descriptor por el ‘R0’ para que sea un reset. Afiadimos la variable ‘xi_cilindro_1 ret’
a la condicion de transicion.

+ %_AUX_GRA + x_AUX_PEQ

Steplo Step4d
J:xi_caj a gr_en P3 tlelx:._caj a_pq en P2
Step5 RO X0 CILINDRO..

I 4:1 xi_cilindro_1_ret I
J

¢ Init
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Agregamos una etapa nueva en la rama derecha, y en esta una accién en la etapa 6
‘Step6’, donde haremos una activacién temporizada de variable ‘XQ_CILINDRO_2’,
teniendo que cambiar el descriptor por el ‘L t#5s’ para que sea una activacion
temporizada de 5 segundos. Afadimos la variable ‘xi_cilindro_2_ret’ a la condicién

de transicién de debajo.
|

+ x_AUX_GRA

Stepl0

l:lzlxi_caj a_gr_en_P3

IJI= x_RU

X_PEQ

Step4

+ xi c

aja_pq_en_P2

Step5

—{ RO XQ_CILINDRO_1

élzz Xxi_c

ilindre_1_ret

Stepé

—j L t#5s XQ CILINDRO_2

.G
—

ilindro_2_ret |
—

J

£ Init

Continuamos agregando una etapa nueva en la rama derecha. En la etapa agregamos
una accion en la etapa 7 ‘Step7’, donde haremos una activacion de la variable
‘XQ_CINTA_2'. Anadimos la variable ‘xi_caja_pq_en_P4’ a la condicion de transicion

de debajo.

%: x_AUX_GRA

Stepl0

él xi_caja_gr_en_P3

% x_RUX_PEQ

Step4

\Jﬁ xi_c

aja_pq_en_P2

Step5

— RO XQ_CILINDRO_1

AJ-E xi_c

ilindro_1_ret

Step6

—| L t#5s XQ_CILINDRO_2

% X1_c

ilindro_2_ret

Step7

— x | xo_cINTa 2

.
=

aja_pg en_P4 I

> Init
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Por ultimo, agregamos una ultima etapa nueva en la rama derecha. En la etapa
agregamos una programa en la etapa 8 ‘Step8’, haciendo doble click sobre la etapa y
creamos una accién asociada ‘Step8_active’, que se ejecutara cuando la etapa esté
activa, el lenguaje de programacion que se utilizara para la programacién de esta
accion es el ‘Diagrama de contactos LD'.

+ x_AUX_PEQ

L

.%: x_AUX_GRA

Stepl0 Step4
é:xifca]aﬁg:ﬁenfm %xifcaj a pg en P2
Step5s —{ RO XQ_CILINDRO_1
+ xi_cilindro_1 ret
regar accion
Stepé [— L t#S S ()
@m Nombre:
Step8_active
%:u xi_cilindre_
Lenguaje de implementacién:
Step7 —{ N
[Dag'ama de contactos (LD)
Crear una nueva acdon
b
-
." Agregar ] [ Cancelar
. e
-y '
"taaamuur®

P Init

Realizamos la programacién de la accién, cuando la etapa se activa reseteamos el
auxiliar de la caja pequefia porque la caja ya ha sido procesada e incrementamos el
contador de las cajas pequefias asociando al pin ‘CV’ del contador a la variable
‘i_CONTADOR_CAJAS_PQ'.

R, Secuencia.Step8_active X

CTU_0
CTU

v i o

T covr-i_ e

94 GEN_MODE -

@oecvL

@ HandleConstants

@ HomingError

&P HwPositionLimith

@P HwPositionLimit?

aP1

# i_CONTADOR_CAJAS

Numero de cajas pequefia

#|I_CONTADOR_CAJAS_PQ | | ~

Al final la rama que procesa la caja pequefia queda la siguiente manera.
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IJ‘:- x AUX_GRA

é‘: x_AUX_FEQ

Stepll Stepd

IJ:I xi_caja gr_en PF3

éﬁl Xi_c

aja_pqg en P2

Steph

I ro

X0_CILINDRO 1

éﬁ Xi_c

ilindro_1 ret

Stepéd

L t#ss

X0O_CILINDRO 2

éﬁ ¥i_e

ilindro_2 ret

Step7

—{n

X0O_CINTA 2

' Init

_caja_pqg en_ P4

Repetimos el los pasos de la caja pequefia con la caja grande.

.le. x AUX GRA

Q‘: x AIX PEQ

Step9 Stepd
+xi_caj a gr_en P3 %xi_caj a pg en B2

Steplo [ B0 X0_CILINDRO_1 | Steps [ RO ¥Q_CILINDRO 1
+xi_cilindro_1_ret %xi_cilindro_l_ret

Stepll | L t#ss XQ_CILINDRO_3 | Steps [ L t#5s XQ_CILINDRO_2
+xi_cilindro_3_ret %xi_cilindro_z_ret

Steplz | N X0 _CINTR 3 | Step7 [N XQ_CINTA 2
+xi_caj a_gr_en_ PS5 %xi_caj a_pqg_en P4

Stepl3 Steps

+

e

|£>Init
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En la etapa agregamos una programa en la etapa 13 ‘Step13’, haciendo doble click
sobre la etapa y creamos una accién asociada ‘Stepl3_active’, que se ejecutara
cuando la etapa esté activa, el lenguaje de programacién que se utilizara para la
programacion de esta accion es el ‘Diagrama de contactos LD’.

+xi_cilindrc_ Agregar accién
Stepll L t#
SR Norire

Step13_active

+ xi_cilindro Lenguaje de implementacion: @

EDlagrama de contactos (LD)

§
B
ﬁ

Crear una nueva acdén

agegar | [ Cancelar

Realizamos la programacion de la accion, cuando la etapa se activa reseteamos el
auxiliar de la caja grande porque la caja ya ha sido procesada e incrementamos el
contador de las cajas grandes, asociando al pin ‘CV’ del contador a la variable
‘i_CONTADOR_CAJAS_GR'.

ji5, Secuencia.Step13_active x
1

jecutado la caja pequefia tenemos que incrementar el contador de cajas grandes y resetear

CTU_1
Skl
—cv g o
—ev ¥ CV|-i CONTADOR_CAJAS_GR

Una vez cerrado las dos bifurcaciones (caja grande y caja pequefia), afiadimos una
etapa nueva, seleccionando el salto ‘Init’ y seleccionando ‘Insertar transicion de
paso’ en la barra de herramientas.

EDEN e o bt ol | @t B

e A i St 1 — 8 ¢ (] T} Secuencia,Step2_active
Insertar la transicidn de pasof =<2 S e

Xi_cilindro_3_ret %xi_cilindro_z_ret

Stepiz [N [%o_cINTa_3 ] Sstep7 N XQ_CINTA_2
:I]:: Xxi_caja gr_en_P5 + Xi_caja_pg en P4
Stepl3 Step8
P o« P
o..
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En la etapa agregamos una programa en la etapa 14 ‘Stepl14’, haciendo doble click
sobre la etapa y creamos una accién asociada ‘Stepl4 active’, que se ejecutara
cuando la etapa esté activa, el lenguaje de programacién que se utilizara para la
programacion de esta accién es el ‘Diagrama de bloques funcionales FBD’.

-

Stepl2 I_ Agregar accién @
QRAcaon 5 | Nombre:
+ xi_caja] Step14_active
Stepl3 Lenguaje de implementaddn:
{Dtagr' ama de bloques funcionales (FBD)
-
'J:' TRUE Crear una nueva acdon
‘Stepls 4 &
+*
ol . [ Agregar ] [ Cancelar
..3 W ‘o'..
...................... i LT i P
"trananamannnt?

ARadimos un moédulo de suma ‘ADD’ y sumamos las cajas pequefias y las cajas
grandes, seleccionamos ‘Asignacion’ en las herramientas y manteniéndolo pulsado lo
soltamos en el pin de salida de la instruccion de la suma.

[8] secuenca [0} Secuencia.Step14_active X | | Herramientas
1 SUMAMOS TANTO LAS CAJAS PEQUENAS COMO LAS GRANDES, PARA SABER EL NUMERC TOTAL DE CAJAS PROCESADAS || = Gemeral
[i™ Red
ADD & Médulo
i_CONTADOR_CAJAS_GR — + 229 () % Médulo con EN/ENQ
1_ CONTADOR_Ga85_P0—| V..
- Y 1
", .t
.l.... --.‘-__..-‘ -+ Salto
SEmsssmmmmEEEEEEEE i Return

Anadimos la variable ‘i_CONTADOR_CAJAS’ al pin de salida para saber las cajas
totales procesadas.
Secuenda [E, Secuencia.Step14_active X

i

T TR MATAS DEAITERAS MmN TAC SmANTTO DADZ CAEETD FT WT
iU LAS LAJAS FREOUENAS CUMY LAS GRANDERS , PARA SABRK EL NUMEK

ADD
i_CONTADOR_CAJAS GR— + i_CONTADOR_CRJAS
i CONTADOR_CAJAS PQ—

Por ultimo en la programacion hacemos que el salto vaya a la etapa 0 ‘Step0’,
escribiéndolo ‘Step0’ en el salto.
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5.5.- PRACTICA 5: M251 MENSAJERIA MODBUS RTU

En este ejercicio realizaremos configuraremos y programaremos la comunicacion
modbus entre el M251 y el M241.

IP: 192.168.x.30
HMISCUAS

Ethernet IP1: 192.168.x.20 TM241CEC24R
TM251ESE

5.5.1.- Programacion de la comunicacion Modbus RTU.

En la ventana del asistente de creacion del proyecto dentro de la pestafia ‘General’,
escribiremos el nombre de nuestro proyecto (Practica 5), en ‘lniciar con’
seleccionaremos ‘Controlador’ y en la parte de la derecha buscaremos el controlador
deseado (en este caso TM251ESE), por ultimo en el ‘lenguaje de programaciéon’
seleccionamos el lenguaje con el queremos programar el primer POU (en este caso
Continuous Funtion Chart (CFC) — orientado a pagina). Por ultimo pulsamos ‘Crear
Proyecto’ para empezar.

Empezar

Iniciar > Nuevo proyecto > Asistente >

Proye BASIStE Asistente de proyecto nuevo

Cone: Conp | General Propiedades Plantillas coincidentes
INUBW  Proye| | nombee delprovacto Cor d
Practica_5
Abrir | Nuew. = 9 Tipo Version Detalles |*
el TM241CE40R 40220 i
| Controlador -
TM241CE40TIU 40220 1
Requisitos TM241CEC24R 40220 i
(] Se necesita el bus de campo .
TM241CEC24T/U 40220 1
[ Se necesita el control de movimiento
M251
Lenguaje de programacior TM251MESC 40220 i
| Continuous Function Chart (CFC)—oﬂeng TM251MESE 4.0.2.20 i
Mm258
TM2521 D420T 4026 i =
1 »
Crear proyeclo

Cuando haya aparecido la ventana principal del SoMachine (SoMachine Central), nos
aparece el Flujo de trabajo tipico de un proyecto automatizacion, para entrar en la
ventana de programacion tendremos que pulsar el botén de ‘Controlador’, ya que
dentro del flujo la configuracién del controlador ya la hemos realizado previamente con
el asistente.
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Una vez dentro de la ventana de programaciéon (Logic Builder). En la pestafa
‘Dispositivos’ del navegador del proyecto, hay que borrar la configuracién presente
en la Linea serie 1 (SoMachine_Network_Manager), ya que solo se utiliza para la

comunicacion con las pantallas HMI.

Dispositivos v B X

= ) MyController (TM251MESE)
% 10_8us (10 bus - TM3)
@ com_Bus (COM bus)
Li_l Ethernet_1 (Ethernet Network)
Lﬂ Ethernet_2 (Device Network)
= 7 Serial_Line_1 (Serial line)

=) Practica_5 >

[ SoMachine_Network_Manager ine-Network Manager)

< m ¢

| Utilizar conexién de D

ﬂ Dispositivos

Aplicaciones | jgl Herramientas

En cuanto esté borrada, seleccionamos el ‘Serial_Line_1 (Serial line)’, pulsamos ‘+’,

para afiadir un objeto. ‘
Dispositivos v O X

et

= Practica_5 o
= [ MyController (TM251MESE)
% 10_Bus (10 bus - TM3)
[ com_Bus (COM bus)
]_.'_!1 Ethernet_1 (Ethernet Network)

E Ethernet_2 (Device Network) \ )
NG

%P Serial_Line_1 (Serial line)

< 1 »

[ utilizar conexion de DTM

ﬂ Dispositivos # Aplicaciones | i Herramientas

Aparece la ventana para afiadir el protocolo de comunicacion que vamos a necesitar
para comunicar el M251 con el M241. Seleccionamos el objeto ‘Modbus_manager’ y

lo agregamos al puerto serie 1.

il Agregar el dispositivo

Mame: IModbus_Manager

—Ackion:

i pppend device € Insert device Plug device

—Device:

Fabricante: Iq:Todos los Fabricantes=

Maormbre | Fabricante Yersidn

E2 ﬂ'i Yarios
=[] Buses de campo
=1 Modbus
= Maestro serie Modbus
[ Modbus 10Scanner Schneider Electric 3.3.1.12
= N PuertoserieModbus _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ =
\ i Schneider Electric 2.0.1.8 |

[ Mostrar kodas las versiones (sdlo para expertos)
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Ahora configuraremos los parametros de la trama Modbus RTU del puerto serie 1,
para la utilizacion del Modbus por mensajeria. Hacemos doble click en la ‘Linea Serie
1', para abrir la ventana de parametros de comunicacion del puerto donde se
parametrizar la comunicacion Modbus (19200 kb/s, Par, 8, 1 y RS-485).

Configuracién | Estada | Informacién |

—Linea serie

Welocidad de transmisian: 19200
Paridad:
Bits de datos:

Bits de parada;

Media fisico
(¥ RS 485 Mo w | Resistencia de polarizacian

" RS 232

Cuando hemos configuramos la trama, hacemos doble click sobre el ‘Modbus
Manager’ para abrir la ventana de configuracion del gestor. En el campo
‘Direccionamiento’ seleccionaremos ‘Maestro’ , para determinar que el M251 se
comportara como maestro.

Configuracion | Estado I Informacién |

—Modbus

Modalidad de transmisidn: (% RTU = ASCIT

Direccion [de 1 & 247]: ID

Direccionamiento: Yaestro
Tiempo entre btramas (ms): IID

—ajustes de linea de serie

Welocidad de transmisidn: 19200
Paridad: Par
Bits de datos: g

Bits de parada: 1
Medio fisico: R5485

Cuando hemos configurado el puerto serie 1 como maestro modbus ..etc. Nos vamos
a la pestafia de ‘Aplicaciones’ del navegador del proyecto, y abrimos el POU
‘MyPOU’ que se ha creado automaticamente al crear el proyecto con el asistente y
que utiliza el lenguaje de programacién CFC. Escribimos ‘READ _INPUT' en la

cabecera de la pagina.
& &

Aplicaciones > 3 X% @ Modbus_Manager [ serial Line_1 8] myPou x v || Herramientas - 3
¥

= CFC

READ_INPUT -
READ_INPUT = " R Puntero
=3 Practica_5 [E2 <Enter the page ion here...>
. 1= *» Punto de control
= £} Application (MyController)
= (@ configuracién de tareas L] Page
e = Entrada
V&Asr = Salida
e E ¥ Médulo

"] ;‘/L i v Salto
-ﬁ!‘l il = Etiqueta
&) Glabal o Retum

I Composicién
I Selector

= Comentario
== Connection Mark - Source
== Connection Mark - Sink
&TF Entrada de médulo
+ Salida de mddulo
T

R [+[Q) [w00% & - L
v | B Propiedades |3 Herramientas

i
B8 Dispositivos | $ Apbcaciones
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Insertamos un ‘mdédulo’ desde la pestana de ‘herramientas’ de programacion,
manteniéndolo pulsado y desplazandolo al punto del area de trabajo deseado y

soltando.

j Modbus_Manager T j Serial_Line_1 > ﬂf MyPOU )E ]
-
READ_INPUT

| READ_INPUT <Enter the page description here...>

- Herramientas
= CFC
R Puntero
* Punto de control
_] Page

=- Entrada
.

A ) '0,‘= salida
E| A Médulo

= Salto

-

ssmEn

guunsnuns EREa,,

. "y
e

= Etiqueta

< Return

4l Composicién
E Selector

= Comentario
== Connection Mark - Source
== Connection Mark - §i
IF Entrada de médul
I+ Salida de médulo

N[+[Q) [w0% (@ - (L

[} Propiedades %Herram ntas

En el mdédulo pulsamos sobre los interrogantes que hay dentro de la caja para
seleccionar el nombre de la instruccion que se desea insertar.

READ_INPUT
<Enter the page description here..>

e

Al pulsar el boton resaltado, nos aparece la ventana de ‘Accesibilidad’ con las
diferentes instrucciones que hay en las librerias cargadas, en este caso, nos vamos a
‘Bloques de Funciones’, seleccionamos la libreria ‘plc communication’ 6 ‘SEN’
(Shcneider Electric Network) y elegimos la instruccion ‘ADDM’.

- Y
Accesbiidad Qafs .. . —— i
Bisqueda de texto | Categorias |
Blogues de Functiongs 4 Nombre Tipo Origen
Llamadas de médul + {} sec Bibliotecs m25
Llamadas deinstancj = {} sen
Palabras clave I T
[E)/apDM
Conversiones E] READ VAR
|£] seND_RE
£] sINGLE
\E] WRITE
[E] wrITE_V... ~
+-{} Standard
+-{} uil
[/ vista estructurada “|
[¥] Mostrar documentacién Insertar con arqumel | Insertar con prefijo de espacio de nombres
Documentacion:
[ Aceptar ] [ concelar ]
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Aceptamos el nombre que se genera automaticamente (autodeclaracion) y que es la

llamada a la instancia que cualquier bloque de funciones necesita.

| READ_INPUT -
b PERDIHELIT: <Enter the page description here..>

Declarar variable ; ! S
Visibilidad: Nombre: Tipo de dato:
e et T
| VAR y| apoMo ADDM - Lﬁ.]
Objeto: Valor inicial: Direccion:
MyPOU [Appication] v )
Indicadores: Comentario:
CONSTANT
RETAIN
PERSISTENT ﬁ =
[ actvia ] [ concee
—_—

A continuacion, insertamos una ‘Entrada’ desde la pestafa de ‘herramientas’ de
programacion, manteniéndolo pulsado y desplazandolo al punto del area de trabajo
grisacea de la parte izquierda del area de programacién, donde se colocan las

entradas.
@ Modbus_Manager [ serial Line_1 [@) myrou x + |Herramientas ~
READ_INPUT . = | [t
sl <Enter the page description here..> - k Puntero
*» Punto de control

.
GEamat
.

| ] Page

" * % u o Entrada

ADDM_0
& ADDM | o 2l
AddrTable Done r PR
Execute Error| e Salto
Addr CommError = Etiqueta

<> Return

13

4l Composicidn

1k Selector

= Comentario

== Connection Mark - Source
«= Connection Mark - Sink
JF Entrada de médulo

IF Salida de médulo

h|+Q) o [@ -/l M /

< n ) B Propiedades |32 Herramiéntas |

Una vez colocado la entrada pulsamos el pin y manteniéndolo pulsado lo conectamos
con el primer pin de la instruccion ‘ADDM’ llamado ‘AddrTable’.

READ_INPUT
<Enfar the page descriplion here. >

ADDM_D
T F-h ADDM
[T “ AddrTable Done
—Execute Error
—{Addr CommError
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Ahora que ya esta conectado, crearemos una nueva variable para ello escribiremos
‘st_direccion_M241’, al reconocer el SoMachine que la variable es nueva, aparecera
la ventana de creacion de variable. (Esta variable del tipo ‘ADDRESS’, convertira la
constante string del pin ‘Addr’ de la instruccion ‘ADDM’ en una estructura de datos que

entienda las instrucciones de comunicacion MODBUS que pondremos a continuacion).

READ_INPUT
<Enter the page description here...>

st_Direccion_M241

ADDM_0 .
ADDM q_
Dope
Visibilidad: Nombre: Tipo de dato:
[var ~|  st_Direccion_M241 ADDRESS - [>

-
Declarar variable

Objeto: Valor inicial: Direcdén:
(MyPOU [Application] -] -
Indicadores: Comentario:

[] consTanT
[CJRETAIN
[ PERSISTENT

[ Acep Cancelar

En el pin ‘Addr’ de la instruccion ‘ADDM’, seleccionaremos el pin y escribiremos ‘1.2’
que es una constante ‘STRING’ (por eso va entre apdéstrofes). Dependiendo del tipo
de comunicacién escribiremos:

e ASCII: (*<Valor del puerto>’)
Ejemplo: ‘2’ (La comunicacion ira por el puerto serie 2)

e MODBUS RTU: (‘<Valor del puerto> . <Numero de esclavo MDB RTU>")
Ejemplo: ‘1.2’ (La comunicacion ira por el puerto serie 1, al esclavo 2)

e MODBUS TCP/IP: (‘<Valor del puerto> { <Direccion IP del esclavo MDB TCP/IP>})
Ejemplo: ‘3{192.168.50.10} (La comunicacioén ira por el puerto Ethernet y al
esclavo con la direccién IP 192.168.50.10)

Puerto Value (hex) | Descripcién

Linea Serie 1 | 01 Puerto serie embebido en el PLC

Linea Serie 2 | gz Puerto serie 2 {opcional)

EthEmbed 03 Puerto Ethernet 1 (opciona)
READ_INPUT :

<Enter the page description here...>

ADDM_0 =

ADDM :
st_Direccion_M241 2 AddrTable Done
. Execute Error
12 & Addr CommError
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Pulsamos sobre el pin ‘Execute’ de la instruccion ‘ADDM’, crearemos una nueva
variable para ello escribiremos ‘x_Enable_Com’. (Esta variable del tipo ‘BOOL’, Activa

la instruccion por flanco).

READ_INPUT
<Enter the page description here...>
ADDM_0 =
ADDM =
st_Direccion_M241 - rTable Done
Enable_C - ——— A
i “:1 ;‘ = Declarar variable - g
= .
Visibilidad: Nombre: Tipo de dato:
[var ]  x_Enable_Com BOOL -
Objeto: Valor inicial: Direccion:
[MyPou [Application] - =
Indicadores: Comentario:
[F] cONSTANT A
[TJRETAIN
[C]PERsISTENT =
Aceptar ™| [ Cancelar
— —
o~ . f - y ~ . . y
Anadimos un nuevo ‘médulo’ desde la pestafia de ‘Herramientas’.
[ Wodous Manager | (] Serialline_t '] MyPOU x - | [Heframients
PoN— 4 =
= READ_INPUT o 10| e
1 Rreap_mput e i e =l R Puntero
‘b Punto de control
|_] Page
'N)DM—-'Q ] = E““dda
st_Direccion_M241 AAddrTable AooH Done, ' el S /
*_Enable_Com E JUTLS 14 At b L T ‘
1z Addr +** CommError 1= Salto
..' = E(lnsertal un elemento de médulo }
‘0' e Return
‘ I Composicidn
i ME Selector
= Comentario
== Connection Mark - Source
== Connection Mark - Sink
&'F Entrada de mddulo
¥ Salida de mddulo

Lo seleccionamos y escribimos la instruccion ‘READ_VAR' instruccidén que nos envia

una peticion de lectura de datos al esclavo.

READ_INPUT
<Enter the page description here...>

st_Direccion_M241 AAddrTable
x_Enable_Com Execute
12 Addr

[l

READ|[ )
PD
PhysicalWriteFastQutputs

PID
PID_FIXCYCLE
private_iomgr_memcpy
PUTBIT
R_TRIG
RAMP_INT

.|
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Aceptamos el nombre de la instancia que se genera automaticamente
‘READ_VAR_O'.
m_vm_o/

R
READ_VAR 5

[ Declarar variable g ‘ u e ]
Visibikdad: Nombre: Tipo de dato:
[var ] READ_VAR 0 READ_VAR -
Objeto: Valor inicial: Direccidn:
[MyPou [appication] - (o]
Indicadores: Comentario:
| CONSTANT P
“|RETAIN
| PERSISTENT b
~ — — —

Pulsamos sobre el pin ‘Execute’ de la instrucciéon ‘READ_VAR’, y creamos una nueva
variable, para ello escribiremos ‘leer_M241’. (Esta variable del tipo ‘BOOL’, activa la
ejecucion de la instruccion por flanco).

’o READ_VAR_0
leer_M241 2 |
R B

Visibilidad: Nombre: Tipo de dato:

[var v| leer 241 BOOL -
Objeto: Valor inicial: Direcdion:

[MyPoU [Appication] -] (i)

Indicadores: Comentario:

[] comsTanT a
[CIrReTAIN

[]PERSISTENT

Seleccionamos la entrada ‘st_Direccion_M241’, y pulsamos sobre el pin y

manteniéndolo pulsado lo conectamos con ‘Addr’ de la instruccion ‘READ_VAR'.
READ_INPUT
<Enfer the page description here...>

ADDM_0
/ ADDM
st_Direccion_M241 M€ Si8ddrTable
x_Enable_Com Execute
Nz Addr
READ_VAR_O M
READ_VAR  —
| leer_M241 } Execute Done
—{Abort Busy
(Addr Aborted —
—Timeout Error—
—ObjType CommError—
—FirstObj OperError—
—Quantity
—Buffer
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En el pin ‘Timeout’ de la instruccion ‘READ_VAR’, seleccionaremos el pin y
escribiremos ‘100’ que es una constante decimal. (En este pin indicamos el tiempo de

alarma de timeout en unidades de 100ms).
READ_INPUT
<Enter the page description here...>

ADDM_0 =
ADDM =
st_Direccion_M241 £ AddrTable Done—
x_Enable_Com Execute Errori—
2 Addr CommError[—
READ_VAR_0 0
READ_VAR
leer_M241 } Execute Done—
- Busy|—
r Aborted—
1 Timeout Errori—
—0biType CommError|—
-1 VAR_INPUT READ_VAR.Timeout : WORD
-] Function timeout, in 100ms units
—Eoter l

En el pin ‘ObjType’ de la instruccion ‘READ_VAR’, seleccionaremos el pin y
escribiremos ‘1’ que es una constante decimal. (En este pin indicamos el tipo de dato
que queremos leer del esclavo, ver tabla).

ADDM_0 P
ADDM e Enumerator | Value | Object READ_VAR | WRITE_VAR
st_Direccion_M241 APddrTable Done~ (hex) | Type)
x_Enable_Com Execute Errort— )
W3 | Addr c el MW 00 Ho\q\ng #3 (Bead #16 (Write
Register (16 | Holding Multiple
bits) Registers) | Registers)
I 01 Digital Input | #2 (Read —
READ_VAR_0 & (1 bit) Digital Inputs)
READ_VAR
| leer_M241 | Execute Done}= Q 02 Internal bit #1 (Read #15 (Write
—Abort Busy |- or Digital Coils) Multiple Coils)
Addr Aborted — output (coil)
| 100 | o Timeout Error— (1 bit)
1 { j_ i omml =
[: ] gl:ig:’e C: EE"M W 03 Input #4 (Read —
: ister (16 | Input
—Quantity] VAR INPUT READ_VAR.ObjType : ObjectType [:::f er ( R”p“istem)
Buffer | Type of data to read (MW, I, Q, IW) =9

En el pin ‘FirstObj’ de la instruccion ‘READ_VAR’, seleccionaremos el pin y
escribiremos ‘0’ que es una constante decimal. (En este pin indicamos cual sera el

indice del primer objeto que vamos a leer en el esclavo).
READ_INPUT
<Enfer the page description here...>

ADDM_0
ADDM
st_Direccion_M241 2 AddrTable
x_Enable_Com Execute
74 Addr

READ VAR D  (—
READ_VAR  '—

leer_M241 I Execute Done—
— Abort Busy—

Addr Aborted

100 Timeout Error -

1 CommError [~
OperError—

VAR_INPUT READ_VAR.FirstObj : DINT
Index of the first object to read
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En el pin ‘Quantity’ de la instruccion ‘READ_VAR’, seleccionaremos el pin y
escribiremos ‘14’ que es una constante decimal. (En este pin indicamos cuantos
objetos vamos a leer de manera consecutiva desde el primer indice).

READ.VAR0  (—

READ_VAR —
leer_M241 : Execute Done~
—Abort Busy
Addr Aborted —
100 Timeout Error—
1 ObjType CommError—
0 FirstObj OperError—
Quantity
Buffer

VAR_INPUT READ_VAR.Quantity : UINT
Number of objects to read

Para rellenar el ultimo pin ‘Buffer’ de la instruccion ‘READ_VAR’, tenemos que
desplegar la ventana de declaracion de variables del POU, pulsando el triangulo, y en
la ventana crear una variable del tipo array (el array tendra que tener un tamafo igual
0 mayor que el numero de objetos que deseamos leer), en este caso creamos una
variable llamada ‘Buffer_lectura’, que en este caso es un ‘ARRAY [0..1]OF WORD’,

ya que tenemos que leer 14 bits.
{ Modbus_Manager [ Serial_Line_1 o) MyPoU x
PROGRAM MyPOU
= 2 VAR
3 ADDM_0: ADDM;
st_Direccion M241: ADDRESS:
x_Enable Com: BOOL;
: READ_VAR_0: READ VAR;
- i i

8 Buffer_lectura: ARRAY([0..1]OF WORD: // Buffer de lectura de la instruccidn ;&;_.-;:_-»’-.;.1
END™
, = /
|READ_INFUT
READ_INPUT Erdar tha scriction here—>
ADDM_0 =
ADDM =
| st_Direccion_M241 HpddrTable Done

Una vez creado la variable ‘Buffer_lectura’, en el pin ‘Buffer’ de la instruccion
‘READ_VAR’, seleccionaremos el pin y escribiremos ‘ADR(Buffer_lectura)’ que es un
puntero para poder guardar los datos consecutivamente.

READ_VAR_D o
READ_VAR —
[ leer_M241 — Execute Done—
—{Abort Busy—
Addr Aborted —
100 Timeout Error—
1 ObjType CommError—
0 FirstObj OperError—
[ﬁ uantity
ADR(Buffer_lectura) Buffer

e W

m
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Ahora repetiremos estos ultimos pasos para poder programar la instruccién de peticion
de escritura modbus que sera un WRITE_VAR. Afadimos un nuevo ‘mdédulo’ desde

la pestana de ‘Herramientas’.

[ Modbus_Manager [ Serial Line_1 8 MyPou x | > R X|
: P
READ_INPUT ] - CFC
1 reap_meut <Enter the page description here...> & puntero
*» Punto de control
|_] Page
ADDM_0 = = Entrada
ADDM -
ST Direccion_M2A41 N Table Donel | ‘bﬂé
%_Enable_Com Execute Error - JiF [ CLLg Médulo
1z Addr CommError - onnt®” Salto
a®® oe® = Etiqueta
o 2 Return
.' ﬂ' Com LAk
. posicién
—~—---—~—{READ'VAR'° ! 1 Selector
READ_VAR _+
leer_M241 Execute .’.Dme - = Comentario
—Abort o Busy == Connection Mark - Source
Adde .c' Aborted - «= Connection Mark - Sink
“1:0 ‘ﬁ",:w‘ i x_ FF Entrada de médulo
G ,b’_,;: & :0"”' =1 7= Salida de médulo
First . -
14 uantity ¥
ADR(Buffer_lectura) Buffer *
K
-
>

Lo seleccionamos y escribimos la instruccion ‘WRITE_VAR’ instruccion que nos envia
una peticion de escritura de datos al esclavo.

a1
WRITE_VA[ )
:!: © WORD_TO_STRING .
© WORD_TO_TIME
© WORD_TO_TOD
WORD_TO_UDINT
WORD_TO_UINT
WORD_TO_ULINT
WORD_TO_USINT
WORD_TO_WSTRING
WRITE_READ_VAR L4
E]WRITE_LVAR 4

| ;}"ll';}o 00 ¢

Aceptamos el nombre de la instancia que se genera automaticamente
‘WRITE_VAR_O'.

| ADDM 0 - |
... S ==
st _
3 i Nombre: Tipo de dato:
[var v] WRITEvAR 0 WRITE_VAR =
Objeto: Valor inicial: Direccién: I‘
[MyPou [application] - faa)
Indicadores: Comentario
[] consTANT
[T1RETAIN
[] PERSISTENT .

—{Execute Done[~
—{Abort Busy |~
—Addr Aborted —
—{Timeout Error |-
—ObjType CommError —
—FirstObj OperError [~
—Quantity

—Buffer
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Pulsamos sobre el pin ‘Execute’ de la instruccion ‘WRITE_VAR’, y creamos una
nueva variable, para ello escribiremos ‘escribir_M241’. (Esta variable del tipo ‘BOOL’,

activa la ejecucion de la instruccion por fIancoz.
1 I

Declarar variable . -~ ﬂ
st _ = =
idad. Nombre: Tipo de dato:

[var | esaibr_m241 BOOL -
Objeto: Valor inicial: Direccion:
[MyPOU [Appiication] 7] sl
Indicadores: Comentario:
[F]consTanT iz
[CIReTAIN

| PERSISTENT =

Aceptar Cancelar

—{Abort Busy
—Addr Aborted -
—{Timeout Error—
—0bjType CommeError—
~{FirstObj OperError—~
—Quantity

—{Buffer

Seleccionamos la entrada ‘st _Direccion_M241', y pulsamos sobre el pin y
manteniéndolo pulsado lo conectamos con ‘Addr’ de la instruccion ‘WRITE_VAR'. Y
rellenamos el resto pines con los valores que muestra la figura.

WRITE VAR D  —
WRITE_VAR e
[ escribir_M241 } Execute Done—
—Abort Busy
| Addr Aborted —
100 Timeout Error—
2 ObjType CommError |-
0 FirstObj OperError—
14 uantity
—Buffer

Para rellenar el ultimo pin ‘Buffer’ de la instruccion ‘WRITE_VAR’, igual que en la
instruccién anterior, tenemos que desplegar la ventana de declaracién de variables del
POU, pulsando el triangulo, y en la ventana crear una variable del tipo array (el array
tendra que tener un tamafio igual o mayor que el numero de objetos que deseamos
leer), en este caso creamos una variable llamada ‘Buffer_escritura’, que en este caso
es un ‘ARRAY [0..1]0OF WORD’, ya que tenemos que leer 14 bits.

[ Modbus_Manager [ serial_Line_1 D) MyPOU X
3 ADDM 0: ADDM;

4 st Direccion M241: ADDRESS:

5 x_Enable Com: BOOL;

€ READ VAR 0: READ VAR;

7 leer_M241: BOOL:

2 Buffer_ lectura: ARRAY(0..1]OF WORD; // Buffer de lectura de la instruccidn READ VAR
WRITE_VAR_0: WRITE_VAR:

escribiz Modl: BOOL:

11 Iauffer_escritura: ARRAY([0..1]OF WORD:// Buffer de escritura de l& instruccicn WRITE VAR l
12 END_VAR
‘ : m 3
-

. READ_INPUT WRITE_VAR_0 -
WRITE_VAR =
escribir_M241 } Execute Done
—Abort Busy
Addr Aborted
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Por ultimo, en el pin ‘Buffer’ de la instruccion ‘WRITE_VAR’, seleccionaremos el pin y
escribiremos ‘ADR(Buffer_escritura)’ que es un puntero para poder escribir los datos
que queremos enviar al esclavo consecutivamente.

escribir_M241

WRITE_VAR_0 fo=e

100

2

0

14

ADR(Buffer_escritura)

WRITE_VAR e

Execute Done~
—Abort Busy—

Addr Aborted —

Timeout Errorf—

ObjType CommError—

FirstObj OperError—

uantity
Buffer

READ_INPUT

<Enfar the page descrpfion hara >

st_Direccion_M241

x_Enable_Com

17

leer_M241

ADDM_D z

ADDM =
AddrTable Done
Execute Error
Addr CommError

READ VAR _O (=

100

Execute
— Abaort
Addr

Timeout

:

ObjType

0

2

FirstObyj
uantity

ADR(Buffer_lectura)

Buffer

escrbir_M241

READ_VAR =

Done|—

Busy |
Aborted —
Error—
CommError |-
OperError—

WRITE_VAR_D =

100

Executs
—Abart
Laddr

Timeout

2

ObjType

0

2

FirstCbj
uantity

ADR(Buffer_escritura)

Buffer

WRITE_VAR =

Done

Busy
Aborted
Error
CommError
OperError

Al final el programa de envio y recepcion de datos al esclavo M241 queda de la
siguiente manera.
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AfRadimos una pagina, seleccionando ‘Page’ en la pestafa ‘Herramientas’
manteniéndola pulsada y dejandola en la parte de debajo de la pagina ‘READ_INPUT".

@ Modbus_Manager e ] m“ml:-..'@‘“w.‘.—-lv-..-....-...-'."'I;.._.._ ~ T v R X
L R0k e cortontere.> SRR T e
»—4-'—5-- M ll....'.. 1Wnlﬂdey
M*~a .[_] Page |
%{E = Entrada
S Eits e celn | [————
= Add: CommError - wa Salto
= Etigueta
< Retumn
READ_VAR_0 4l Composicidn
W{z E Selector
leer_M241 |l E Done— = Comentario
—{Abort Busy— == Connection Mark - Source
Add Aborted — == Connection Mark - Sink
100 [esox £ - F Entrada de médulo
; =iﬁg§ Cg[:i,"; N F+ Salida de médulo
2 uantitv

En el comentario de cabecera escribimos ‘HMI’, que sera el nombre que tendra esta
pagina de programacion. _
(] Modbus_Manager '@ ymeg "18) MyPoU x

HMI 4
<Enter the page description here...>

1 Reap_INPUT

2

AfRadimos un médulo a esta pagina, acto seguido seleccionamos la instruccién
‘WORD_AS_BIT’, que descompone un word en 16 bits de salida, y creamos la
llamada a la instancia.

WORD_AS_BIT_ 040~
WORD_AS_BIT
W
BO1
|
Decaro varable B 3 o
Visibilidad: Nombre: Tipo de dato:
|vaR v| WORD_As BIT 0 WORD_AS_BIT -
Objeto: Valor inicial: Direccién:
[MyPOU [Application] ~] fiaa)
Indicadores: Comentario:
[]consTANT A
[FIRETAIN
["]PERSISTENT -
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En el pin ‘W’ de la instrucciéon ‘WORD_AS_BIT’ le asighamos el primer elemento de la
matriz de ‘Buffer_lectura’, recordar que ‘buffer_lectura’ era una matriz desde 0 hasta 1,
o sea que el primer elemento es ‘Buffer_lectura[0]'.

HMI
<Enter the page description here...>

Buffer_lectura[0] y Il A

T T T T T

Ahora creamos 16 variables del tipo ‘BOOL’ con la nomenclatura ‘xIN_M241 0..15’,
que son las variables que utilizaremos en el terminal tactil HMI.

HMI o
<Enter the page description here...>
WORD_AS_BIT_0 E
WORD_AS_| = E
Buffer_lectura[0] W B0O|
&1
BO2—
BO3—
B4
s
- —
Declarar variable 4 e ' M
Visibilidad: Nombre: Tipo de dato:
var v]  xanm241 BOOL -
Objeto: Valor inicial: Direccidn:
(MyPOU [Appication] -] ™)
Indicadores: Comentario:
| CONSTANT
[CIReTAIN
[T] PERSISTENT o
e
| ==

Anadimos otro médulo ‘WORD_AS_BIT’, pero en el pin ‘W’ de la instruccion le
asignamos ahora el primer elemento de la matriz de ‘Buffer_escritura’, recordar que
‘buffer_escritura’ era una matriz desde 0 hasta 1, o sea que el primer elemento es

‘Buffer_escritural0]’.

Descomponemos en bits o escrifo via Modbus RTU

[ Buffer_escritural0] & |

WORD.AS BIT_1 <
WORD_AS_BIT -

o \ge

B02
BO3
B4
B05|
B06
BO7
B08
B09
B10
B11
B12
B13
B14

B15
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En este caso volvemos a crear 16 variables del tipo ‘BOOL’ con la nomenclatura
‘xOUT_M241 0..15’, que son las variables que utilizaremos en el terminal tactil HMI.

m

XxOUT_M241_0

i\t
FreT o ‘ ‘ [
==

[ Buffer_escritura[0] }

Visibilidad: Nombre: Tipo de dato:

[var | xouT_M2410 BOOL =

Objeto: Valor inicial: Direcdion:

(MyPOU [Appiication] -] )

Indicadores: Comentario:

[T] CONSTANT F

[CIReTAIN

[IPERSISTENT x
]

La pagina quedara programada de la siguiente manera:

WORD_AS_BIT0 7
READ_INPUT WORD_AS_BIT @]
[ Buffer_lectura[0] } W BOO xIN_M241 0 (71
HMI BO1 xIN_M247_1
B02 ®IN_M241 2 —]
B03 xIN_M241 3
B4 «IN_M241_4 |
B0S =N M241 5 &1
B0S xIN_M241_6 —
BO07 ®IN_M241 7 73]
B03 xIN_M241 8
509 «IN_M241_9 -
B10 =IN_M241_10 [+
B11 xIN_M241_11
B12 =IN_M241_12 [
B13 =IN_M241_13 17
B14 xIN_M241_14 Eﬂ
B15 xIN_M241_15

| Descomponemas en bits lo escrta vig Madbus RTU |

WORD_AS_BIT_1 <
WORD_AS_BIT ] =
Buffer_ascritura[0] } W BOO xOUT_M241_0 I
BO1 *OUT_M241_1 o1

BO2 *OUT_M241 2 [

B03 *OUT_M241_3 =1

B04 xOUT_M241_4 =1

BOS xOUT_M241_5 I—

BOG *OUT_M241 6 |51

BO7 *OUT_M241 7 [

BOS <OUT_M241_8 [

B09 xOUT_M241_9 51

B10 *OUT_M241_10 [

B11 *OUT_M241_11 1

B12 *OUT_M241_12 1=

B13 *OUT_M241_13 |

B14 *OUT_M241_14 =1

B15 xOUT_M241_15 '—

192



Manual de practicas Somachine

5.5.2.- Programacion del esclavo Modbus RTU M241.

Como vemos en la arquitectura hemos utilizado el M241 de la maqueta como esclavo
Modbus RTU con el nimero de esclavo numero 2.

1.

Ahora lo primero sera afadir al proyecto el controlador M241. Se puede realizar de
dos maneras, la primera es volver a la ventana principal del SoMachine Central,
dentro de la pestaia ‘Flujo de Trabajo’, pulsamos ‘Configuracion’. La segunda
es en el propio Logic Builder ir a la pestafa de ‘Dispositivos’ del navegador del
proyecto, seleccionar la carpeta del proyecto y con el botén derecho seleccionar la
opcién ‘Anadir dispositivo’.

Depostves vax

= [ Practica_s 4-5""9_ : !_l

= [ MyController (TH| EEDpeUaceS |
% 10_Bus 10 bus { ]  Agregar objeto >
( com_sus (com| Agregar el dispositivo... 9
=l ethernet_1 (Ethdl——— -
@ Ethernet_2 (Dev o o
=7 Serial_Line_1 (S¢
':[3 Modbus_Mar Resumen de E/S...

Utilizar conexién

Eﬁ Dispositivos

Aplicaciones | | Herramientas

En la ventana flotante de ‘agregar dispositivo’, seleccionamos el fabricante
‘Schneider Electric’, desplegamos ‘Controlador Logico’, buscamos la Serie del
modelo de controlador ‘M241’ que deseamos afadir al proyecto, lo desplegamos y
seleccionamos el modelo, una vez seleccionado pulsamos el botén de ‘agregar
dispositivo’ (en este caso la serie es M241 y el modelo TM241CEC24R).

Nombre: MyController_1

Acgdn:
@ Agregar el dispositivo Insertar dispositivo Conectar dispositivo Actualizar el dispositivo
Dispositivo:
Fabricante: lSd‘nuder Blectric hd
Nombre Fabricante Version -
_'H TM241CE24R Schneider Electric  4.0.2.20
:Tj TM241CE24T/U Schneider Electric  4.0.2.20

@ ™M2s1cE90R

4y TM 0

Schneider Electric  4.0.2.20

& (H m2s1

|1 Mostrar todas las versiones (sélo para expertos)
[7] Mostrar versiones antiguas

Informadién:

[  nombre:TM241CEC2R
Fabricante: Schneider Electric
Grupos: M241
Version: 4.0.2.20
Niamero de modelo: TM241CEC24R
Descripcion: TM241CEC2R
14 entradas digitales, 4 salidas de comin positivo de transistor (0,5 A), 6 salidas de relé (2A), 2 puertos de linea serie, 1 puerto
Ethernet, 1 puerto CANopen, controlador modular de 100 a 240 V CA con blogues de terminales extraibles.

1

[ﬂgregarel ;
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Una vez dentro de la ventana de programacion (Logic
‘Dispositivos’ del navegador del proyecto, hay que
presente en la Linea serie 1 (SoMachine_Network_Manag
para la comunicacion con las pantallas HMI.

Dispositivos

Builder). En la pestafa
borrar la configuracién
er), ya que solo se utiliza

=) Practica_5
= ) myControlier
% 10_8us (10 bus - TM3)
@ com_Bus (COM bus)
Li_l Ethernet_1 (Ethernet Network)
Lﬂ Ethernet_2 (Device Network)
= 7 Serial_Line_1 (Serial line)

[ SoMachine_Network_Manager

< m

ine-Network Manager)

"] Utilizar conexién de D

ﬂ Dispositivos

Aplicaciones | jgl Herramientas

4,
‘+’, para afadir un objeto.

Dispositivos

En cuanto esté borrada, seleccionamos el ‘Serial_Line_1 (Serial line)’, pulsamos

_

et

= Practica_5
= [£] myController
% 10_Bus (10 bus - TM3)
[ com_Bus (COM bus)
]_.'_!1 Ethernet_1 (Ethernet Network)
E Ethernet_2 (Device Network)
%P Serial_Line_1 (Serial line)

NG|

-

<4 11

»

[ utilizar conexion de DTM

ﬂ Dispositivos # Aplicaciones | i Herramientas

5. Aparece la ventana para afadir el protocolo de comunicacion que vamos a
necesitar para comunicar el M251 con el M241. Seleccionamos el objeto

‘Modbus_manager’ y lo agregamos al puerto serie 1.

il Agregar el dispositivo

Mame: IModbus_Manager

—Ackion:

i pppend device € Insert device Plug device

—Device:

Fabricante: Iq:Todos los Fabricantes=

Maormbre | Fabricante Yersidn

2 ﬂ'i Yarios
=[] Buses de campo
= a Modbus
= Wi Maestro serie Modbus

[ Modbus 10Scanner Schneider Electric

===l === =R =l ===l ==l ==l == == ==l =R =R == =R =

[ Mostrar kodas las versiones (sdlo para expertos)
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6. Ahora configuraremos los parametros de la trama Modbus RTU del puerto serie 1,
para la utilizacién del Modbus por mensajeria. Hacemos doble click en la ‘Linea
Serie 1', para abrir la ventana de parametros de comunicacion del puerto donde se

parametrizar la comunicacion Modbus (19200 kb/s, Par, 8, 1 y RS-485).

Configuracidn |Estal:|l:| | Infarmacion |

—Linea serie

Velocidad de transmision:
Paridad:
Bits de datas:

Bits de parada:

Media Fisico

19200

{* RS 485
= R3 232

Mo + | Resistencia de polarizacion

Cuando hemos configuramos la trama, hacemos doble click sobre el ‘Modbus

Manager’, para abrir la ventana de configuracion del gestor. En el campo
‘Direccionamiento’ seleccionaremos ‘Esclavo’, para determinar que el M241 se

comportara como esclavo y en el campo ‘Direccién’ especificamos el numero de
esclavo en este caso el ‘2.

Dispositivos v o X

i

= 3 Practica_5 E]
+ (&) HVISST (HMISST)
+ 1] MyController (TM251MESE)
= [ myController_1 (TM241CEC24R)
@& o1 (Digital Inputs)
& pq (Digital outputs)
" Counters (Counters)
L Pulse_Generators (Pulse Gene
4 cartridge_1 (Cartridge)
I0_Bus (IO bus -TM3)
COM_Bus (COM bus)
Ethernet_1 (Ethernet Network
jal_Line_1 (Serial line)
Modbus_Manager (Modbus
- @/ Serial_Line_2 (Serial line)
_|_j Modbus_Manager 1 (Modby
[ CAN_1 (CANopen bus)

4 m

[7] utilizar conexién

[} Modbus_Manager X
Configuracién Est.ado mformamn |
Modbus

Modalidad de transmision: @ RTU ASCII

Direccionamiento: [Esdavn - |

Tiempo entre tramas (ms): 10

Ajustes de linea de serie

Veloddad de transmisidn: 19200

Paridad: Par
Bits de datos: 8

Bits de parada: 1
Medio fisico: RS485

B4 pispositi 4 0..| | Herramie...

Direccién [de 1a 247):

0
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8. Por dultimo compilamos en la pestafia de ‘Aplicaciones’ seleccionamos
‘Aplication’ botén derecho y elegimos la opcién ‘Establecer como ruta activa’,
con el fin de que a la hora de cargar el proyecto en el M241, sea esta aplicacién y
no la del M251 la que se cargue. Esto se puede aprecia porque la aplicacion queda
resaltada en negrita.

Aplicaciones v o X

i,

= ) Practica_5 [~]
+ @ Application (MyController)
- I& Appligation (MvController 1 |
- (4 onfigur| & Cortar
& MAS|BYy  Copiar
ﬂ GV Pegar
S X Borrar !

Propiedades...

) Agregar carpeta...

j‘ Modificar objeto
Modificar el objeto con...

€%  1nido de sesién

Configuracion avanzada »

F
ﬂ Dispositi... # Aplicadio. ..

| Herramie. ..

9. Ahora ya podemos cargar la aplicacién al M241, ya que la aplicacion que
cargaremos en el controlador seleccionado sera la que esta en negrita.

=3 Practica_5

Application (MyController_1)
= H{-ﬂ Configuracion de tareas
& MasT

@ o

) Global
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5.5.3.- Afiadir una HMI a la arquitectura

En la mayoria de las arquitecturas de una maquina, actualmente disponen de una HMI
para la supervisién, monitorizacion y diagnostico de la misma por parte del operario.

En el SoMachine estos equipos y el software necesario para crear la aplicacion de
supervision de la pantalla estan enlazados con los del proyecto del SoMachine, el
Vijeo Designer esta asociado al SoMachine, asi que cuando afadimos un terminal
HMI, este se abrira automaticamente.

Para anadir una HMI a la configuraciéon de la arquitectura, debemos realizar los
siguientes pasos:

1.

Se puede realizar de dos maneras, la primera es volver a la ventana principal del
SoMachine Central, dentro de la pestafa ‘Flujo de Trabajo’, pulsamos
‘Configuracion’. La segunda es en el propio Logic Builder ir a la pestafa de
‘Dispositivos’ del navegador del proyecto, seleccionar la carpeta del proyecto y
con el boton derecho seleccionar la opcion ‘Afiadir dispositivo’.

Dispositivos - o X

- J]prmsF g | ) S

opiedades

=- (i MyController (TH| Propiedades... 1

E I0_Bus (IO bus 1 i Agregar objeto >
j COM_Bus (COM l e 9
[® Ethernet_1 (Eth m— —

l_.,,_l Ethernet_2 (Devi
- @ SEI'Iﬂl_LI'IE_l (Se buscar aispositivos...
j Modbus_Mar Resumen de E/S.

| Utilizar conexién

EE Dispositivos Aplicaciones | il Herramientas

En la ventana flotante de ‘agregar dispositivo’, seleccionamos el fabricante
‘Schneider Electric’, desplegamos ‘Magelis HMI & IPC’, buscamos la Serie del
modelo HMI que deseamos afadir al proyecto, desplegamos la Serie y
seleccionamos el modelo, una vez seleccionado pulsamos el botén de ‘agregar
dispositivo’ (en este caso la serie es HMISTU y el modelo HMIS5T).

1 Agregar el disposit |

Nombre: HMISST

Accdn:

@ Agregar el dispositivo Insertar tive Conectar dispositivo Actualizar el dispositivo
Dispositivo:
Fabricante: |Schneder Electric 4 -

Nombre ricante Versién
= (@ Magelis HMI &P

# [fJ HMIGTU Series
#- [0 iPC series

+ (@ serie HMIGTO

% (0 serie HMISTO

= [ seris HMISTY "
[ At | Schneider Electric__3.5.3.46 9 =

Informadidn:
) Nombre:HMISST
Fabricante: Schneider Electric
Grupos: Serie HMISTU
Versidn: 3.5.3.46
Nimero de modelo: HMISST
Descripcién: HMISST con pantalla HMIS6S (3.57) o HMIS85 (5.77). Unidad IHM
posterior para Paneles Frontales Intercambiables. 1 Puerto Ethemnet, 1 Puerto
COM en Serie, 2 puertos USB, sin Control.

I O)— iz o] [ o ]

m

197



3. Ahora nos aparece en el proyecto de SoMachine el terminal tactil HMIS5T.

Dispositivos - o X
= ﬁ Practica 5 H
= () HmIssT (HMISST)
=3 comi
@j SoMachine_Network_Manager (SoMachine
=3 Ethernet
Eij SoMachine_Network_Manager 1 (SoMachin
=3 use
u_j SoMad'line:Network_ManagerZ (SoMachin

=[] MyController (TM251MESE)
F% 10_Bus (10 bus -TM3)
(@ com_Bus (COM bus)

4

E Ethernet_1 (Ethernet Network)
Lﬂ Ethernet_2 (Device Network)

= 1 Serial_Line_1 (Serial line)

tjj Moc{ Serial_Line_1 (Serial line) Fet)

L}

L

Utilizar conexién de DTM

58 Dispositivosde ™ PTeaciones | Herramientas

Nota: En esta préactica se harealizado con un terminal HMIS5T, aunque hay varias

de las maquetas que

tienen

instalado el

terminal HMISCUAS5, aunque

la

realizacion de los pasos de la practica es la misma, comprobar el modelo de
terminal tactil es el correcto 6 elegir el adecuado.

5.5.4.- Configurador de simbolos

Primero de todo, crearemos un programa, donde se han creado diferentes variables,
que son las que se desean utilizar en la HMI. Hay que tener en cuenta que el
programa tendra que estar Generado y sin errores. (En este ejemplo las variables que
vamos a utilizar en el HMI, seran las que hemos utilizado en el POU '"MyPOU'.

1. Ahora seleccionar la pestana

‘Aplicacion’ y, seleccionamos ‘Application’ y

/

haciendo clic con el boton derecho, seleccionamos ‘Agregar Objeto
Configurador de simbolos’.
Aplicadiones - X
4, Q
=[5 Practica_5 / (=]
ol opication %¢ DUT.
= (&8 Configuracion de tareas ﬂ Lista de variables globales...
=+ wasT & Ppou..
&) mypou
@ on ‘ Anadir otros objetos » | £} Aplicacién...
[@) mMypou PRG) {:] Coleccién de imagenes...
2D Global 1A Configuracion de datos web.,
'5 -Confi-guracién de simbolos... ‘
BJ Datai.;gManager...
R Gestor de formulas...
rﬁ:] Gestor de visualizacién...

B8 Dispositivos | Aplicaciones | Herramientas

Visualizacion...

L}
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2. Pulsar ‘Crear’ si no veis las variables, ahora desplegar ‘MyPOU’ y seleccionar
todas aquellas variables que queremos publicar en el HMI. Una vez realizada esta
accioén las variables estan publicadas (disponibles para el HMI).

_[{] Modbus_Manager
IN] Ver »

Serial_Line_1 :ﬂ] MyPOU B 8 Configuracién de simbolos X

Configuracién ~

! JEjecute el comando "Crear” para poder seleccionar variables (es necesario un Build sin errores).

a con 'a0on modincada Se Transmitira con la siguien i@scarga o cambio en inea.
Simbolos Derechos de acceso  Maximo Tipo Variables de miembro  Comentario
= [@ [E] Myrou
'] » ApDM_o0 " ADDM
[] # Buffer_escritura " ARRAY [0..1] OF WORD Buffer de escri
[ # Buffer_lectura ) ARRAY [0..1] OF WORD Buffer de lectu
¥ # escribir_M241 p " BOOL
[V] # leer_M241 " ) 800L
"] # READ_VAR_O " READ_VAR
["] # st_Direccion_M241 4y ADDRESS
# WORD_AS_BIT_0 "9 WORD_AS_BIT
[] # WORD_AS_BIT_1 9 WORD_AS_BIT
[7] # WRITE_VAR_0 " WRITE_VAR
v| # x_Enable_Com “p Wy BOOL
[¥] # xIN_M241_0 "y ) BOOL
7] & xIN_M241_1 ) " BOOL
V] # xIN_M241_10 p £ BOOL
V] & xIN_M241_11 ™) "9 BOOL
] & xIN_M241_12 " " BOOL
7] # xIN_M241_13 p " BOOL

Nota: Las variables globales GVL solo se veran en el configurador de simbolos si estas
estan utilizadas en alguna parte del programa.

5.5.5.- Afiadir variables en el Vijeo Designer

Una vez hecho el ‘Crear’ en el ‘configurador de simbolos’ del SoMachine, podemos
ir al software de la HMI ‘Vijeo Designer’ y las variables ya estaran disponibles
directamente para ser utilizadas.

Ahora tenemos que ir al ‘Vijeo Designer’ para ello pulsamos al ‘icono del rodamiento’,
que se encuentra en el pop-up del Logic Builder para ir a la ventana general del
SoMachine el ‘SoMachine Central’.

&
|

ljﬁ%’? [ 9% Conmutador de herramientas rapido J

En el SoMachine Central, sélo tendremos que pulsar el botén de ‘Vijeo Designer’, en la
barra de acceso rapido a los softwares.

Practica_5.project”
d DB ERIRICGI?

SoMachine Central - V4.1 SP1.2

#4) Logic Builder Mantenimiento +

¥ Vijeo-Designere™=]

Por ejemplo si queremos asociar la variable TP_ejemplo_2, que era booleana a un boton
de la pantalla, al querer seleccionar la variable aparece una pestafia ‘SoMachine’ donde se
encontraran las variables seleccionadas en el ‘Configurador de simbolos’.
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Para ver las variables del SoMachine y poderlas utilizar en el Vijeo Designer, lo unico que
hay que hacer es en el Navegador del proyecto hay que seleccionar ‘Variables’, boton

derecho ‘Importar variables desde SoMachine’

) (22 ?

“Fichero

BHAREREH0 S X

Edicion Generar HMI Organizar Variable Informe

Practica_5 - Vijeo-

Herramien'

= Propiedades
:

-2, Administrador de E/S

@Vueo-l‘\'lanagu ‘ Proyedni—_o

: B 2 ®; % | A LIS
T — - P
Nueva variable >
\
Practica_5 T SHERY
= D HMISST Importar Variables... Ctrl+1
Br-lﬁ Paneles Exportar Variables... Ctrl+V
(=] % Pane
7B I Importar variables desde SoMachine...
B Vent Referencia de variable & Informe... Ctrl+T
@ Pane
I@ Formula Nuevas vaniables desde el equipo...
Accione Vincular variables...
@ @ Efm?rna Actualizar vinculo...
3} % Bibliotec
w8 Alarmas  Validar variables...
| I Recetas
) Registra Tipos de datos del usuario...
=
Grug Alt+Intro

Aparecera una ventana donde podemos seleccionar las variables que queremos importar.

s - —
Importar variables desde SoMachine
= PR T—

T

-

----- escribir_M241
----- leer_M241

----- %_Enable_Com
----- xIN_M241_0

----- ¥IN_M241_1
----- xIN_M241_10
----- xIN_M241_11
----- *IN_M241_12
----- xIN_M241_13
----- ¥IN_M241_14
----- xIN_M241_15
----- xIN_M241_2
----- xIN_M241_3

----- xIN_M241_4

----- ¥IN_M241_5

----- xIN_M241_6

----- ¥IN_M241_7

----- xIN_M241_8

----- xIN_M241 9

----- XOUT_M241_0
----- xOUT_M241_1
----- *OUT_M241_10
----- xOUT_M241_11
----- [¥LIT xoUT M241 12

m

-

Recuerde: Este didlogo es sdlo para su convenienda, Puede
utilizar las variables de SoMachine de forma directa en sus
expresiones sin primero importarlas.

fremaremn [ e
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Una vez seleccionadas las variables, ya apareceran en el editor de variables del Vijeo
Designer.

&2

Fichero Edicion Generar HMI Organizar Variable Informe Herramientas Ventana Ayuda
A E e e OB AR TS B — + Estadeo N
[FpeEmk s & & S : -
: : . - . - = - x - . - b - TR = - &
HMISST - Panell - Idiomal -~ HMISST - Editor de variables X D
& - i < 8 || B - A LZE - B 8 |k
@ Practica_s Nombre Tipo de datos Origen de datos  Grupo de escan... Direccion de di. ~
5] HMISST
=l Paneles graficos L Sl ol
=g Paneles base = MyController
[#] 1: Panenl = Application
(| Ventana emergente = MYPOU
Paneles principales
i) Paneles princip LI escribir M241  BOOL Externo SOM_MyContr... Application.V
E Formularios e informes
&) Acciones L7 jeer_M241 BOOL Externo SOM_MyContr... Application.MY]=
- [3&] Entorno LI x_Enable_Com BOOL Externo SOM_MyContr... Application.M
- Biblioteca de recursos LN M2410  BOOL Externo SOM_MyContr... Application.M
: &;:'B’Tasye"e"m LM dN_M2411  BOOL Externo SOM_MyContr... Application.M
ecetas
L H Registrando datos L N_M241.10  BOOL Externo SOM_MyContr... Application.M
& GrupoDeRegistros01 LT dN_M241.11  BOOL Externo SOM_MyContr... Application.M
VariahH LI N _M241.12  BOOL Externo SOM_MyContr... Application.M
= e g
&2, Administrador de E/5 LM N M241.13  BOOL Externo SOM_MyContr... Application.M
LT N M241 14 BOOL Externo SOM_MyContr... Application.M
B Vijeo-Manager E]pmygm, LT aN_M241.15 BOOL Externo SOM_MyContr... Application.M

Para utilizar las variables importadas, tenemos que ir por ejemplo al ‘Panel 1’ dentro del
navegador, al seleccionarlo aparecera el panel en el area de trabajo, seleccionamos el
icono de ‘insertar piloto’ de la barra de herramientas y colocamos un piloto en el panel.

EaeEmny sis = & ® 4 |
R e N A ANE-0 DG (G =-A R TE - J-R |

HMISST - Panell - Idiomal X  HMISST - Editor de variables
ﬁ 0 100 200 300

@ Practica_5
5-(J HMISST
<-4 Paneles gréficos
-4 Paneles base
& 1 Panelk—o
L1 Ventana emergente
Paneles principales
Efj Formularios e informes
[@)] Acciones
+-[3 Entorno
+-0Fy Biblioteca de recursos

+- B8 Alarmas y eventos
. Recetas
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Al colocarlo aparecera la ventana para la ‘Configuracion del piloto’, en ella dentro de la
pestafia ‘General’, en el campo ‘Variable’ pulsaremos el icono para asociar una variable,
aparecera una ventana flotante con las diferentes variables creadas en la aplicacion, en
esta seleccionaremos la pestafia ‘SoMachine’ que son aquellas variables que han sido
importadas desde la aplicacion SoMachine, y elegiremos ‘xIN_M241_0’, al aceptar ya nos
aparecera asociada.

A LY
Configuracién del piloto |i‘ ;_'ly .
: = R
General | Color | Etqueta | isbiidad | o N =
Nombre Piloto01 fa [Pmﬁﬁva '] WA
eleleld
C 3 Creteid
Variable Introduzca una expresion de cor § Estilo b
Estado [Desactivado] Teclado editor de expresiones
=
Expresion

[ortroller. Application MYPOU xIN_M241_0

Lista de varables
G REnws Al
| _SoM.MyController Application. MYPOL

B4 MYPOU -
LI escribir_M241
LI leer_M241
LI x_Enable_Com
Sl M241 0]
T xIN_M241_1
LI wIN M241 10

Vijeo SoMachmw
|

(_cepter ] [ Concelr || Ands |

|

6 Nota: El sentido de esta practica no es adentrarse en la programacion de una aplicacion
de supervision con Vijeo Desginer. Por lo que debido al tiempo del curso no es posible
incluir todos los pasos para larealizacion de la pantalla.

Nos quedan las dos siguientes pantallas para el control del M241 a través del terminal
grafico conectado al M251:

Vijec-Designer Runtime M=l =

CONTROL COMUNICACIONES
MODBUS RTU
_LEER

Vijeo-Designer Runtime £.2.1.186

£ J M241 - ENTRADAS

e

0000000
0000000 |

M241 - SALIDAS

©000¢
20000

)

©
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5.5.6.- Cambiar nombre del controlador en el SoMachine

Para poder vincular correctamente las variables entre el controlador y la HMI, es
necesario conocer el ‘Nombre’ especifico del controlador. Al conectarnos por primera
vez al controlador, sabremos el nombre por defecto, el nombre esta compuesto por el
‘modelo de controlador @ direccion MAC’(Ejemplo: TM251ESE@O080F40A03A7).

1. En el SoMachine dentro de la ventana de ‘Logic Builder’, en la pestafa de
‘Dispositivos’ del navegador haremos doble clic sobre el controlador, en el area
de trabajo, seleccionaremos la pestafia ‘Controller selection’. Si tenemos el cable
USB conectado al controlador, este escaneard automaticamente y nos mostrara
los controladores conectados.

practica_4_17_12_14.project® - SoMachine Logic Builder - V4.1 (Administrator) - PROTOTYPE VERSION

Broject Buld Onine Debug JTools Window Help
| & | b 45 12 - 3185 8 | | & | (@ [F selectal + | Logic Configuration -

D | rvisTusss | ] Ethemett |lg] Princpal ) [ PLC X|
.| Controller selection | appications | Fies | Log | PLC settings | Services | 1/0 Mapping | Task deployment | Users and Groups | Status | Information |

=03 practea_4.17.12.1% w8 @R K[ s
= (B HMISTUSSS (HMISTUSSS)

I
=% coML ~ -
() soMachine_Network_Manager 1 (SoMachine-Network Manager) C TH241CEC24T... 00h 08m 365 TM241CEC24T... Not Available  V4.0.2.
5% Ethemet BT T4 CODESYS Contr.. W7ES38576L V3.5.3.80

(@ soMachine_Network_Manager: letwork Manager)
=2 uss
_d SoMachine_Netwogk jer3 e-Network Manager)

- [ prc (TM241CEC24T/!
#i& oI Digital Inputs)
€ 0Q (Digital Outputs)
i Counters (Counters)
"L Puise_Generators (Pulse Generators)

(] cartridge_1 (Cartridge)
% 10_Bus 10 bus - TM3)
(i com_Bus (CoMbus)
[ Ethernet_1 (Ethernet Network)
= # Serial_Line_1 (Serial line)
[ soMachine_Network_Manager (SoMachine-Network Ma|1 4
=-## Serial_Line_2 (Serial line)
[ Modbus_Manager (Modbus Mana:
[ can_1 (canopen bus)

4
™ Use DTM Connection
B Applications tree |TH Devices tree

Connection Mode:
¥ secure oniine mode [tiogename =] [M241cEC24T_U @0080F 4040347

2. Ahora seleccionamos el controlador al que deseamos cambiar el nombre, primero
hacemos doble clic sobre él, este se pondra en negrita. Luego con el controlador
seleccionado, con el botén derecho desplegamos el menu de opciones y
seleccionamos ‘Cambiar el nombre del dispositivo...’

() tmisTusss | () Ethermet 1  |]g] Prindpal @ PLC x|
Controler selection | Applicatiges | Fies | Log | PLC settings | Services | 1/0 Mapping | Task deployment
: 1

| ProjectName | 1P_Address | TimeSinceBoot

Process communication settings ...

T8LJ CODESYS Contr...

Remove selected controller from list Del

¥ X

Remove all controller from list

v

Refresh this controller
Refresh list FS

m

2

Signal optical

|

Copy to dlipboard Ctrl+C

Favorites

-
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3. Aparecera una ventana donde nos indica el nombre actual y en el campo ‘Nuevo’

escribiremos el
TM251_ISEF).

!‘\

7 Otherwise it won! be listed comectly
and connecting can lead to unexpected behaviour.

nombre que deseamos para este controlador

x|

The device name must be unique in the cument network!

Device name

Current: TM251ESE @0080F40A03A7

(Ejemplo:

4. Ahora en la columna ‘Node name’ habra cambiado el nombre por el nuevo.

5.5.7.- Afiadir nombre del controlador en el Vijeo Designer

Ahora, una vez sabemos el nombre del controlador, volvemos abrir el Vijeo Designer y
en el Navegador seleccionamos la pantalla y en la pantalla ‘General’ colocaremos la
IP de la pantalla en el campo ‘Direccién IP’. También en el campo ‘Descarga’
pondremos ‘USB’ ya que la primera descarga del programa se tendra que realizar por
USB (no se podra hacer una descarga multiple la primera vez.

Una vez hemos colocado la IP en la HMI, en el navegador desplegaremos el campo
‘IO Manager / SoMachine Network 01’ y haremos doble clic en el ‘SOM_PLC’ y en
la ventana flotante de configuracién, en el campo ‘Name Equipement or Node name’
escribiremos en nombre del controlador que hemos escrito en el SoMachine (Ejemplo:

TM251_ISEF). -
!m BUM@ HMI Amange Variable Report Tools Window Help
. PGy e 2 B e | ® & |4~ 6
bl PR N S 1 o - LR -=-AB-FT-%-3-1
EFEE R Y| iusTusss - Panell - Languagel | HMISTUSSS - HI
s fcrcine - etork ovpment ot
@Ejum_-a_;?_u_u | | Pt Songuralion == == = = = = -I
= HMISTUBSS
L EqupmentAddress  [Tup1_ise
£ Graphical Panels ! or Node Name SeA 1
-1 Base Panels I
EI:PMl --_._---_----—-
B Popup Windows L 0
i) Master Panels Time Out | 10
[ Forms &Reports
ﬁi Actions Retry Count |
B [3¢] Environment
- [fF Resource Library [~ TCP / P Configuration
[-igr Alarms &Events Gateway PAddress | 127 . 0 . 0 . 1
&, Redpes
- [5j] Data Logging Port |121?
[ variables
E- 2, 10Manager
= SoMachineNetworkd1 [~ Security

B9 som_HMISTUSSS
99 soM_PiC

™ Enable Securty
|
Password I

I~ Show Password

@Vueo-manager ‘ E‘.]Pro;en |

Cancel | Help |

[_ox |

Una vez descargado el programa en el HMI y en el controlador, las variables quedaran

linkadas vy listas para ser utilizadas.
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5.6.- PRACTICA 6: M251 I/0 SCANNING + DATALOGGING

En este ejercicio realizaremos configuraremos y programaremos la comunicacion
modbus entre el M251 y el M241.

7 ’))) TM251ESE
@ IP1: 192.168.x.20 TM241CEC24R

IP: 192.168.x.255

Ethernet1

Datalogging temperatura

5.6.1.- Programacion de la comunicacion Modbus I/O Scanning TCP/IP.

En la ventana del asistente de creacion del proyecto dentro de la pestafia ‘General’,
escribiremos el nombre de nuestro proyecto (Practica_6), en ‘Iniciar con’
seleccionaremos ‘Controlador’ y en la parte de la derecha buscaremos el controlador
deseado (en este caso TM251ESE), por ultimo en el ‘lenguaje de programacion’
seleccionamos el lenguaje con el queremos programar el primer POU (en este caso
Continuous Funtion Chart (CFC) — orientado a pagina). Por ultimo pulsamos ‘Crear
Proyecto’ para empezar.

Empezar
Iniciar > Nuevo proyecto » Asistente >
Proye |Asistente .'. Asistente de proyecto nueveo
Cone:| Con plantilla Propi Plantillas coincidentes
I'M Proyecto vacio Nombre del proyecto _ Controladores
- Practica_6
Abrir | MNueva biblioteca = 9 Tipo Version  Det.. |*
niciar con B =
TM241CE40R 40220 il
Controlador <l L
TM241CE4DTAU 40220 il
Requisitos =
TM241CEC24R 40220 1 i

[[] Se necesita el bus de campo
[0 Se necesita el control de movimiento

TM241CEC24TIU 40220 il
251

Lenguaje de programacion {
s i TM251MESC 40220 il
| Continuous Function Chart (CFC) - oriefl... = | =
TM251MESE 40220  [{|

M258 _
4 p— ———— " »

9 ) Crear proyecto
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Cuando haya aparecido la ventana principal del SoMachine (SoMachine Central), nos
aparece el Flujo de trabajo tipico de un proyecto automatizacion, para entrar en la
ventana de programacion tendremos que pulsar el botén de ‘Controlador’, ya que
dentro del flujo la configuracién del controlador ya la hemos realizado previamente con

el asistente.

Una vez dentro de la ventana de programacién (Logic Builder). En la pestafa
‘Dispositivos’ del navegador del proyecto, hay que configurar la IP del puerto
‘Ethernet 2’ del M251, seleccionaremos la ‘Direccion IP fija’ (IP: 192.168.2.20).

Dispositivos

=) Practica_5
+ (B HssT (ravissT)
= [ MyController (TM251
2 10_Bus GO bus - ™
iJ com_Bus (COM bus

+ 6 Serial_Line_1 (Serial line)

Configuracién |

Parametros configurados

Nombre de interfaz

Direcddn IP

Mascara de subred
Direcdon de pasarela 0 .0 .0 .0

Protocolo Ethernet

(4] Ethernet 2 x

Velocidad de transferencia

Parametros de seguridad
V| Protocolo SoMachine activo

[¥] Servidor Modbus activo

[¥] Servidor web activo

[¥] Servidor FTP activo

[¥] Protocolo de descubrimiento activo
v Protocolo SNMP activo

| Protocolo WebVisualisation activo

[ utilizar icgifle DTM
58 Dispositiv Aplicaciones | e Herramientas

Ahora seleccionar el puerto ‘Ethernet 2’, en la pestana dispositivos del navegador y
pulsar boton derecho del raton sobre él. En el menu de opciones que aparece
seleccionar ‘Afiadir equipo’.

=-[9) P_Modbus_TCP_IP
= [ MycController (TM251MESE)

@ 10_8us (10 bus - TM3)

(@ com_Bus (COMbus)

g',g Ethernet_1 (Etherngt

+ 7 Serial_Line_1 (Serial | y“
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Anadir el elemento ‘Explorador de E/S Modbus TCP’, que esta dentro de ‘Elementos

de comunicacion’ de la lista de equipos.
[ Agregar el disposit

Nombre: Explorador_de_E_S_Modbus_TCP

Accién:

@ Agregar el dispositivo () Insertar dispositivo  (7) Conectar dispositivo  (7) Actualizar el dispositivo
Dispositivo:

Fabricante: | Schneider Electric

Nombre icante Versién
= ([ Elementes de comunicacién
@ | Explorador de E/fSModbus TCP4E#* | Schneider Electric  1.0.11.15

[ oHCP server Schneider Electric  1.0.0.2
@ ethernetip Schneider Electric  3.3.0.4
Eﬁ ModbusTCP Slave Device Schneider Electric  3.5.2.3

["] Mostrar todas las versiones (s6lo para expertos)
[T] Mostrar versiones antiguas

Agregar el dispositivo seleccionado comeo dltime "subobjeto” de
Ethernet_2

©®  (Puede seleccionar otro nodo de destino en el navegador, mientras esta ventana esté abierta.)

[ Agregar el dispositivb | | cerrar |

En la pestafia de ‘Dispositivos’ del navegador por debajo de ‘Ethernet 2’, se ha
afiadido el ‘Explorador de E/S Modbus TCP’, seleccionarlo y pulsar botén derecho y
seleccionar ‘Afiadir Equipo’ para afadir el esclavo. Adadir como esclavo modbus

TCP/IP ‘Modbus TCP esclavo genérico’ al maestro.

| Agregar el di

Archivo Ediddn Ver Configuracion del dispositva  Proyi

Schneider Electric  1.0.0.0
Schneider Electric  1,0.2.18
" ZBRN1 Schneider Electric 1.0.0.7

[ com_sus (COM bus)
5 Ethernet_1 (Ethemet Network)
= [ Ethemet_2 (Device Network)
[ Explorador_de_E_S_Modbus TCP (... ©

+ 657 Serial_Line_1 (Serial line)

b Lexium3zm

m

", ZBRN1 Advanced Settings Schneider Electric 1.0.0.8

| &4 & Nombre: Modbus_TCP_esdavo_gen _rico
Accion:
e = x‘l @ Agregar el dispositivo () Insertar dispositvo () Conectar dispositvo () Actualizar el dispositivo
C J\_ Dispositivo:

=3 Practica_s Fabricante: [SdnederEbm v]

* HMISST (HMISST) Nombre Fabricante Version ii

= [ MyController (TM251MESE) [ ativar32 Schneider Electric  1.0.0.0

E’ 10_Bus (10 bus - TM3) B altivar 71 Schneider Electric  1.0.0.0

(] Mostrar todas las versiones (sdlo para expertos)
("] Mostrar versiones antiguas

Agregar el dispositivo seleccionado como iltimo “subobjeto” de
Explorador_de_E_S_Modbus_TCP
®  (Puede selecdonar otro nodo de destino en el navegador, mientras esta ventana esté abierta.)

<[ il ]
[] utiizar conexién de DTM
=8 Dispositivos | L Apicaciones | e Herramientas

[ Agregar el dispositivo | [ Cerrar

)

I‘E Mensajes - total 0 error{es), 0 advertencia(s), 0 mensaj
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Cambiar el nombre de ‘Modbus TCP esclavo genérico’ al de ‘M241_Escalvo’

=-[{]l MyController (TM251MESE)

8 10_Bus (IO bus - TM3)

[l com_Bus (COM bus)

Ethernet_1 (Ethernet Metwork)
= Ethernet_2 (Device Network)

= m Explorador_de_E_5_Modbus_TCP (Explorador de EfS Modbus TCP)
|ﬂ‘i Modbus_TCP_esdavo_gen_rico (Modbus TCP esclavo genérico) |

+ -8 Serial Line 1 (Serial ling)

= [{ myController (TM251MESE)

2 10_8us (10 bus - TM3)

(@ com_Bus (COM bus)

E Ethernet_1 (Ethernet Network)
= L'A Ethernet_2 (Device Network)

= () Explorador_de_E_S_Modbus_TCP (Explorador de E/S Mgibus TCP)
[ m241_Esdavo (Modbus TCP esdavo genérico)  * ]

+ 7 Serial_Line_1 (Serial line)

;MZ-&I_Esdamo (Modbus TCP esclavo genencﬂ

T

[ utilizar conexién de DTM

8 Dispositivos # Aplicaciones | |l Herramientas

Hacer doble clic sobre el esclavo ‘Modbus

Utilizar conexion de DTM

ﬂ Dispositivos & Aplicaciones | Herramientas

TCP esclavo genérico’ que aparece

asociado al maestro ‘Explorador de E/S Modbus TCP’, del puerto ‘Ethernet 2’ en el
navegador, y configurar la ‘Direccion IP del esclavo’ (192.168.2.2), que se encuentra
en la pestana ‘Configuracion de esclavo de Modbus TCP'.

7] M241_Esclavo X

Configuracion de esdavo de Modbus Tcpéa esclavo Modbus TCP | Estado | Informacién |

Modbus-TCP

Direccion IP esdavo: 192 . 168 . 2

2

Timeout de estado (ms) 1000

5.6.2.- Configuracion de los canales de lectura y escritura con un esclavo

genérico

En el caso que hubiéramos seleccionado un esclavo Modbus TCP/IP genérico,
tendriamos que configurar las llamadas a los registros modbus de los esclavos que
queremos leer y escribir. Tendriamos que ir a la pestafia ‘Canal esclavo Modbus

TCP’ e ir afiadiendo canales ‘Agregar canal...’

7 m241_esclavo x ( -
| Configuracion de esdavo de Modbus TCP | Canal esdavo Modbus TCPMEstado | Informacian |
]
Canal ID Nombre  UnitlD Frecuencia de repeticion  Leer offset Longitud  Tratamiento de errores ||
Ll 1 LA
|
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En el canal en el campo ‘Tipo de acceso’ seleccionar Read Holding Registers’ (ya
que, solo tenemos la intencién de leer el valor de la temperatura que nos ofrece el
M241, en este caso en concreto no tendremos que escribir nada en el M241),
modificar el tiempo de ciclo 1000 ms. Rellenar los campo de ‘Desplazamiento’ con la
direccién que se quiere leer y escribir y la longitud en words (en el caso del M241 el
registro ‘100’ (porque la medicién de temperatura se guarda en la %MW100 del M241),
y la longitud sera 1 (porque solo queremos leer un registro consecutivo).

- B
-~ e - —

Canal Modbus - g
Canal
Nombre Canal 0

ID de unidad [0..255) 255

Frecuenda de repeticion 10 /ms

Comentario Lectura del sensor de temperatura en la %MW 100 del M241
Codigo funcional Read Holding Registers (Cdigo funcional 03) A
Registro de LECTURA

Offset 100

Longitud 1

Tratamiento de errores | Conservar el dltimo valor +

Registro WRITE
Offset 0
Longitud 0

Aceptar {cm ]

Cuando se ha creado el canal de I/O scanning hay que crear las variables asociadas a
ese canal para utilizarlas en el programa para esta comunicacion Modbus TCP/IP. En
este caso, seleccionar la pestafia ‘ModbusTCPSlave Asignacion E/S’ y declarar las
variables, en el caso actual solo tendremos que declarar la variable ‘M_temp’.

7] M241_Esclavo x ( -
[ Configuracidn de esdavo de Modbus TCP | Canal esdavo Modbus TCP | ModbusTCPSlave Asignacion E/SMEstado | Informadion|

Canales
{ Variable Asignacién  Canal Direccion  Tipo Valor predeterminado  Unidad Descripcién
1 = s g
T | + 4y M_temp ) Canal 0 %IW5  WORD Lecturadel sensord...
Lectura del sensor de temperatura en la %MW 100 del M241 [V] Actualizar siempre las variables

$ =crear nueva variable "% = asignar a variable existente
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5.6.3.- Gestion de ficheros de datos - DataLogging

Puede ser necesario para la aplicacion archivar ciertas variables, para poder ser
descargadas y tratadas por el operario. Para ello necesitamos poder guardar los datos
en ficheros.

Con el bloque de funcién FB ‘LogRecord’ se crean los ficheros ‘.log’ en el M251
Inicialmente se escriben los datos en un buffer y son traspasados a la memoria del
M251 cuando el buffer se encuentra al 80% o cuando se ejecuta la funciéon ‘Dump’.

El fichero se puede descargar
al PC, a través del Somachine,g
del Web Server 6 el FTP

, i 1
: Aplicacion i R —
1 1 | 1
1 1 > 1
- LogFile 1 1 Memoria !
1
: Now FB 1 Buffer a > : LogFile.log 1
: Data log LogRecord : of LogFile 5 g. | i :
1 ! Data log x 23 1 Data log 2 !
- V| gmemy [8F |0 | Sk |
] LogFile : Data log z I Data log 5 :
1 I Data log 6
1 Dumping —» FB ! T I ! ﬂOQ :
: command Dump : Force buffer dumping I 1
1 1 : 1
- A e - i
Se puede transferir el .log de la memoria del < /‘%_\
M258 a la llave USB si dentro de la memoria USB &)
se ha insertado un scrip determinado. e

El fichero ‘.log’ que se encuentra en la memoria del M251 puede ser traspasado a una
memoria USB, para ello dicha memoria debera tener un scrip en su interior, y cuando
se inserte en el M251 automaticamente obtendra el fichero .log

Creacion de un fichero .log, a continuacién se muestran los pasos a seguir para
realizar el proceso de creacion de fichero.log y traspaso de datos a memoria USB.

Anadir un DataLog Manager al proyecto. Sobre ‘Application’, boton derecho ‘Agregar
Objeto’ -> DataLogMAnager

Applications tree - 0 X
=) practica_2_18_09_14 |
= Q:pplnﬂnn (MyController) ég DUT...
.
“’- ztf{mm 1“| Global Variable List...
3] POU_1 (PRG) d] Pou...
3] Pou_2PRG) | Addotherobjecs  » | &3 Appicaton...
3] POU_3 (PRG) ' =
= E Task Configuration |!ﬂ Data Log Manager.... |
=& MAST 1] Image Podl...
4] pou_1 0 Interface...
£E$-§ @ Network Variable List (Receiver)...
+ 23 Global - @ Network Variable List (Sender)...
&b Web Data Configuration...
Ebwices vee | 2% Applications tree |l Tools tree
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Ahora en la pestafa de ‘Herramientas’, insertar el Datalog. Sobre DataLogManager,
boton derecho ‘Agregar Objeto’ -> ‘DataLog’. En el campo ‘Nombre’ escribir el
nombre que se desea que tenga el fichero.

Tods ree B x|

:_':] Create a new Data Log object

= practica_2_18 09 19

= £} Application (MyController)
4] DatalogManager [+]
m Library Manager
fﬂj Visualization DataLogManagerI
E] VisualizationManager
&) visualization_1
éﬂ Visualization_2

+ 12 Global

Kl

Data Logging File Name:
INumhre_ﬁchero

Devices tree | $3¥ Applications tree |K Tools tree

En la pestana Lodfile que se abre configurar el datalog (formato de fecha, de
hora...etc).

‘ools tree * 1 X 7] MyControler "5 Nombre_fichero [MyController: PLC Logic: Application: DatalogManager] X |
Record to | e 5D card |
=3 practica_2_18_09_14 =
= £} Application (MyController) I Addpate Format | ddfmm/yyyy j
= (&) DatalogManager M AddTime Format [ hh:mm =
=] Nombre_fichero
m Library Manager
@] visualization Max number of entries 10000 % Circular
#] VisuslizationManager Internal buffer size lmi ¢ Stop when full
] Visualization_1
8] visualization_2 Ma):.:'\at';"ters per entry 54
#-) Global {ontistzntion)
Separator H (space if empty)
between date, time and record
@ A 'Download is necessary to make new values effective.

5.6.4.- Insertar datos en el fichero

Una vez creado el fichero .log, se tendra que utilizar los bloques de funcion FB
‘LogRecord’ para abrir el fichero y guardar los datos que se deseen. Inicialmente se
escriben los datos en un buffer y son traspasados a la memoria del M251 cuando el
buffer se encuentra al 80% o cuando se ejecuta la funcién ‘LogRecordDump’ que se
guardan en ese preciso momento.

Los pasos para la insercion del bloque de funcién LogRecord.
Abrir el POU previamente creado para la insercion del bloque de funcion.

Después introducir el bloque funcién ‘Insertar [lamada a médulo’ y elegir el bloque de
funciones ‘LogRecord’ que se encuentra en la libreria ‘SEDL'.
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Una vez insertado el bloque de funcion en la parte de arriba hay que linkar en la
llamada a la instancia al fichero_1 de la siguiente manera.

Dbpostives =9PNE| 1) Princeal [ MyControler [ 5) [FRRISTRTINIS] ||
= ) practica S_ V3 1 1.4 1 PROGRAM Principal = ——
= 31 MyControler (TMZS8LF420T4L VAR Categorias: Elementos:
= B wogicapLc END_VAR T K
-0 ation Instancias - e .""
= ) DatalogManager A

] Fichero_1
M Administrador de b
8 Princoal PRG) |
= (28 Configuracitn de t
& mast
- % Experto
3 PowerDistribution (POY
1 omzzro (oM72F0)
1 omzzr1 (oM72F1)
=% ms
= T 115 _tanager (TMS M4
= "3 Busincrustadas
¥+ onzoe (o112g
I+ por21e (oot
J* AMLE (Al4LE)
2 Ethernet ~
= "3 Uinea serie ¥ Representacitn estructurada
9 soMachine_Network_M 5 pesr R

[ Mostrar documentacién Z
CAND Vi

Rellenar las entradas y salidas tal y como se muestra en la figura (Ejemplo para
guardar Medida de Temperatura cada minuto), teniendo en cuenta que la entrada del
bloque ‘wsRecord’ tiene que tener formato ‘wstring’.

[g] Principal [ 5] MyController | [ Fichero_1 [MyController: Logica PLC: Application: DataLogManager] b pou

1 PROGRAM Principal
- z VAR

4 Tewp_Fichero: WSTRING; // Resultado de la conversiodn INT TOQ WSTRING para pmeter el dato en el LogRecord
5 Huestreo: BLINK:
& Start_Muestreo: BOOL: // Sefial para comenzar a recojer datos
7 Recoje_Dato: BOOL; // Sefial de flanco que activa el blogque de funciones LogRecord
8 Record_Done: BOOL:
3 Record_Busy: BOOL:
10 Record Err: BOOL:
11 Record_TypError: ERROR;

1z EHD VAR

Muestreo 3
BLINK D
ENABLE ouT|
TIMELDW/
115 TIMEHIGH
D ataloghanager. Fichero_1 @)
LogRecod = 3
xExecute xDon Record Dore (-
wsRecord #Busy Record_Busy—
«Emar Record_En '—f 3
eEmor Record_TypEmor Dl

Para llamar al bloque ‘LogRecord.Dump’ que guarda los datos del buffer, en la
memoria cuando se desea. Escribir ‘LogRecord’ en el médulo, poner un punto ‘.’ y
seleccionar la funcion ‘Dump’.

Y
_ogRecord) _F[E}
e

i eError
4% wsRecord
i wBusy
i wDone
i =Error
4% wExecute
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La programacion del bloque de la siguiente manera.

D ataloghd anager. Fichero_1 (7]

LogR ecord. Dump =
[ guardar_fichera  b——f=Execute #Dione
#Busy Record Bus
wErmor Fecord Em
eErmor Fecord_TypE rar a

Luego en el M241 tendremos que realizar la configuracion de la direccion IP del M241.

Dispositivos v 2 X| [gg mpou |@ G (] Ethernet_1 x
-4, | Configuracidn |
=15 sn bt [E] Parémetros configuradas
= !Eﬂ MyController (TM241CEC24R) Nombre de interfaz | EthernetPortd

@& o1 igital Inputs)

Nombre de red my_Device

& 0o Digital Cutputs) ; =

LI Counters (Counters) () Direccién IP de DHCP

L Pulse_Generators (Pulse Genera () Direcddn IP de BOOTP

(i cartridge_1 ( @ Direccién IP fija

E I0_Bus (10 Direccién TP 192 . 168 . 2

(f com_Bus

e i t Network) Méscara de subred 255 . 255 . 255 . O
+ @7 Serial_Line_1 (Serial line) Direccién de pasarela 0 .0 .0 .0
] S s

% Serial_Line_2 (Serial line) Protocols Ethermet et

[ can_1 (canepen bus)
Veloddad de transferenda Auto

Parametros de seguridad
[¥] Protocolo SoMachine activo

I [#] servidor Modbus activo 9
[¥] servidor web activo

[¥] servidor FTP activa

[¥] Protocolo de descubrimiento activo
[¥] Protocolo SNMP activo

[¥] Protocolo WebVisualisation activo

Aplicacio. .| i Herramien...

Definir la variable ‘temperatura’ que sera una variable global con la direccion
%MW100.

Sin titulo.project” - SoMachine Logic Builder - V4.1 SP1.2

Archivo Edidén Ver Proyecto Compilar Enlinea Depuraddn Herramientas Ventana Ayuda

FIEERE Y A F A RS A - Al Ik [
Alicaciones > 2 x|l @ mweou @ an x 9
: 2 Temperatura AT $MW100 : INT; // valor de temperatura simulado
=&l Sh oo T oz Ewovar
= &) Application (MyCol =
= {@ Configuracion d
=& masT
@ on
&) Mypou (PRG)
) Global

" —

<
ﬁ Dispositi... # Aplicacio. . Herr n... [ ¢ | i
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Y un programa como el siguiente para simular el cambio de la temperatura.

: [@] MyPou x| g G

1 SENOIDAL

SENOIDAL

\ W

Genera un salids de temperatura senoids! en 10 minutes de periodo

SINE

TRUE

MODE

T%10m

EASE

10000

PERIOD
CYCLES

AMPLITUDE

RESET

GEN_O -
GEN a

ouT

Temperatura
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