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1.1 Autémata programable

Los automatas programables S7-1500 y $7-1200, se encuentran dentro de la gama
de controladores SIMATIC de Siemens. Se puede considerar, el $7-1200 como un
controlador del tipo compacto pues en un mismo dispositivo contiene:

e Fuente de alimentacidn.

e Conexiones para las sefiales de entradas.
Conexiones para las sefiales de salidas.
Conexidn para la comunicacidn.

Espacio para tarjeta de memoria.

Fig. 1.1 Fig. 1.1a Fig. 1.1b

Ademss, incorpora una base para la ampliacién con un médulo que puede ser de

entradas o salidas digitales o analégicas de forma que amplia su potencialidad de
control mediante las llamadas Signal Board. '

Podemos encontrar el autémata programable S7-1500 con una CPU del tipo
compacta, pero también existe del tipo modular, pues admite otros mddulos
conectables en sus laterales que amplian su capacidad de automatizacién,
también el PLC §7-1200 admite otros modulos conectables que amplian su
capacidad de E/S y de comunicaciones, aunque en menor medida que el $7-1500.
Ejemplos de médulos ampliables son:

e Entradas digitales.

Salidas digitales.
Entradas/salidas digitales.
Entradas analogicas.

Salidas analdgicas.
Entradas/salidas analégicas.
e Comunicacion.

e Tecnolégicos.

Los mdédulos permiten adquirir funciones simples o avanzadas, y de comunicacién con
otros equipos como sistemas HMI, redes como: AS-i, Profinet, Profibus, 1/0 link, etc.

Las diferentes CPUs, tanto $7-1500 como $7-1200, incorporan al menos un puerto
PROFINET integrado que garantiza una comunicacion perfecta con el sistema de
ingenieria SIMATIC TIA PORTAL. La interfaz PROFINET permite la programacion y
la comunicacién con los paneles de la gama SIMATIC HMI para la visualizacion,
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velocidad y control de
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de otros fabricantes para ampliar las posibilidades de integracion mediante
protocolos abiertos de Ethernet.

La interfaz de comunicacién de estas CPUs esta formada por una conexion RJ45
inmune a perturbaciones, con funciéon Autocrossing, que admite hasta 16
conexiones Ethernet y alcanza una velocidad de transferencia de datos hasta de
10/100 Mbits/s. Para reducir al minimo las necesidades de cableado y permitir la
maxima flexibilidad de red, puede usarse conjuntamente un Switch Module CSM
1277 o SCALANCE, a fin de configurar una red homogénea o mixta, con topologias
de linea, arbol o estrella.

La interfaz integrada en estas CPUs hace posible una integracion con equipos de
otros fabricantes. Los protocolos abiertos de Ethernet TCP/IP nativo e 1SO-on-TCP
hacen posible la conexién y la comunicacion con varios equipos de otros
fabricantes permitiendo una mayor flexibilidad. También puede funcionar
indistintamente como PROFINET |/0O Device o comoe PROFINET I/0 Controller.

La familia de controladores SIMATIC §7-1200 y S$7-1500 compactas, integran
funciones tecnoldgicas, tales como:

e Entradas de alta velocidad para funciones de contaje y medicion. Por
ejemplo, el controlador SIMATIC $7-1200 posee hasta 6 contadores de
alta velocidad. Tres entradas de 100 kHz y otras tres de 30 kHz
perfectamente integradas para funciones de contaje y medicion. Esto
permite la lectura precisa de encoders incrementales, contajes de
frecuencia y la captura répida de eventos de proceso.

e Salidas de alta velocidad. Por ejemplo, el controlador SIMATIC §7-1200
tiene integradas 2 salidas de alta velocidad que pueden funcionar como
salidas de tren de pulsos (PTO) o como salidas con modulacién de ancho
de impulsos (PWM). Si se configuran como PTO, ofrecen una secuencia
de impulsos con un factor de trabajo del 50 % y hasta 100 kHz, para la
regulacion controlada de la velocidad y posicion de motores paso a paso
y servo accionamientos. La realimentacion para las salidas de tren de
pulsos proviene internamente de los dos contadores de alta velocidad.
Si se configuran como salidas PWM, ofrecen un tiempo de ciclo fijo con
punto de operacion variable. Esto permite regular la velocidad de un
motor, |a posicién de una vélvula o el ciclo de trabajo de un calefactor.

e Control PID. $7-1200 admite hasta 16 lazos de regulacion PID en donde
el software incorpora un asistente de configuracién que dispone
también de panel PID autotuning para calcular automaticamente
valores de ajuste dptimos para las componentes proporcional, integral
vy derivativa, esto permite aplicaciones de proceso sencillas con lazo de
regulacién cerrado.

1.1.1 Médulos de sefiales

Los médulos de sefiales que se pueden incorporar a un $7-1200 los podemos
clasificar en médulos integrados, médulos de entrada/salida y tecnologicos, y
maodulos de comunicaciones.
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e Modulos de sefiales integradas. 1.1.2 SIMATIC Memory Card

Un médulo de sefiales integradas puede enchufarse
directamente a una CPU. De este modo pueden adaptarse
individualmente las CPU, afiadiendo E/S digitales o analdgicas sin
tener que aumentar fisicamente el tamafio del controlador.

Con la SIMATIC Memory Card (opcional para el $7-1200 pero
obligada para el 57-1500) se pueden transferir facilmente
programas a varias CPU. La tarjeta también se puede utilizar para
guardar diversos archivos o para actualizar el firmware del
controlador como de los médulos de sefiales y de comunicacion.

) Fig. 1.5
* Mddulos de entrada/salida y tecnoldgicos. Fig. 1.2
Simplemente basta con insertar la SIMATIC Memory Card en la CPU y darle
Las mayores CPU de 57-1200 admiten la conexién de hasta ocho Mddulos de tension. El programa de usuario no se pierde durante el proceso.
Sefiales, ampliando asi las posibilidades de utilizar E/S digitales o analdgicas . d lid
adicionales. Estos médulos de sefial se conectan a la derecha de la propia CPU. 1.1.3 Conexiones de las entradas y salidas

El bonexionado de las diferentes entradas y salidas es sencillo y rapido. A modo
de ejemplo se muestra como conectar diferentes E/S tanto, digitales como
| analdgicas en ambos modelos de PLCs, $7-1200 y 57-1500.

-
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Fig. 1.3 Fig. 1.3a |
1
Mientras que las CPUs $7-1500 admiten bastantes mas mddulos, todos ellos | : 2
conectados a la derecha de la propia CPU. | Sl

o Moddulos de comunicacion.

Toda CPU SIMATIC S7-1200 puede ampliarse hasta con tres mddulos de
comunicacion y éstos se deben conectar a la izquierda de la propia CPU, mientras
que el $7-1500 admite mas mddulos y siempre se conectan a la derecha de la CPU.

Los maodulos de comunicacién amplian su capacidad tanto de control como de
intercambio de datos con otros equipos, pues dispone de mddulos como:

Sensor anal6gice [——) | .,

RS485/RS232 para conexiones punto a punto en serie, basadas en caracteres; Fig. 1.6 Fig; 1.64
Profibus, que permite la comunicacién tanto con otras CPUs como con modulos .
de E/S, AqS-i Sue permite la comunicacién con dispositivos de campo como Recuerda = « « s Clsle de wean
sensores y actuadores; teleservicio/telecontrol para la comunicacién vis GPRS; _ PO Cada vez que el PLC ejecuta el programa una vez, se dice que ha ejecutado un
radiofrecuencia para el intercambio de datos sin hilos. B Pl constle ciclo de programa o un scan.
bdsicamente en:
Recuerdg ¢ ¢ — » Actualizar las salidas La ejecucion de un scan consiste en:
fisicas.
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del programa.

1.1.5 Tiempo de ciclo

El tiempo de ciclo, es el tiempo que tarda en ejecutar un ciclo completo, este tiempo
es muy importante, ya que las ordenes de conexién y desconexién de los actuadores
conectados a las salidas se realiza una vez por ciclo. Por lo tanto, si el tiempo fuera
demasiado largo, podria suceder que no tuviese en cuenta el cambio de sefial en las
entradas o bien que se produjera una activacion incorrecta en las salidas.

El tiempo de ciclo basicamente depende de:

e Tipo de CPU: todos los fabricantes de autématas disponen de distintas CPUs
para cada modelo de PLC para con ello adaptarse a las necesidades de los
usuarios y una de las caracteristicas mas importantes que diferencian las
distintas CPUs es |a velocidad de proceso.

e Numeroy tipo de instrucciones de programa: Cuantas mds instrucciones tenga
el programa, mds tiempo tardard la CPU en leerlo; de la misma manera, hay
instrucciones que son mds complejas que otras y légicamente se tarda més
tiempo en ejecutarlas.

1.1.6 Tiempo de vigilancia de ciclo (Watchdog)

El tiempo de vigilancia de ciclo o Watchdog, es un mecanismo interno de |a CPU
que controla la duracién del tiempo de ciclo y, cuando este supera los valores
establecidos, el Watchdog da la orden de parar al autémata pasando de Run a
Stopy, por lo tanto, la CPU deja de ejecutar el programa.

El tiempo del Watchdog puede ser fijo o programable, dependiendo del tipo de la CPU.

Las CPUs pequefias dirigidas a instalaciones sencillas y sin requerimientos de
seguridad, vienen configuradas de fabrica con un tiempo de Watchdog que el
fabricante considera aceptable y que puede llegar hasta 500 milisegundos. En
otras CPU, las mas potentes, el tiempo de ciclo se puede definir en funcién de la
complejidad de la instalacién y como son més rapidas, se pueden fijar los tiempos
entre 10 y 200 milisegundos.

Podemos configurar este tiempo de vigilancia del ciclo desde las propiedades de
la CPU, dentro de la pestafia General en el apartado Ciclo.

|-G Propiedades | %} Informacion &3] % Diagnéstico

| General i} Variables 10 | Constantes de sistema | Textos |
5 Sttt B todinis i b A Do S |

b General -
b InterfazPROFINET 1] g o
» DI 14/DQ 10 i
L 3 Tiernpo de vigilancia del ciclo: {150 - ms
} Contadores ripidos (HSC} N e e e
} Generadores de impulsos (FTOIP_. =
Amenaue dl |_| Activar tiempa de ciclo minime para O ciclicas

ms

Carga por comunicacién o

Fig. 1.8

1.1.7 Programacion de contactos negados

Cuando programamos un contacto normalmente abierto, estamos diciendo que,
en ese punto del programa, queremos el mismo valor que tenga el elemento de
referencia. Y cuando programamos un contacto negado, estamos diciendo que,
en ese punto del programa, queremos tener el valor contrario al que tiene el

alamarnta Ao rafarormea
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cerrado, sino LO
CONTRARIO DE.
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Unidad 1 - Entorno de programacién TIA PORTAL

El elemento de referencia de un contacto de una entrada es el contacto fisico que
hay conectado en esa entrada, mientras que el elemento de referencia de una
salida o marca es la instruccién de asignacion que tenga en el programa (bobina).

IMPORTANTE: un contacto negado NO significa contacto cerrado, sino LO
CONTRARIO DE. El elemento de referencia de una entrada es la entrada fisica.

En los editores de software para PLC se induce al error de confundir negado con
cerrado, ya que al contacto negado se le denomina «contacto normalmente
cerrado». Veamos como en TIA Portal también lo interpreta de esa forma:

L — 4 =
w Contacto normalmente cerrado [Mayis+F3]

Estd cerrado cuando el valor del operando consultado es igual & *0".

£7-1200, 57-1500

—| | | Centacto normalmente cerrade

Fig. 1.9

A continuacidn, se muestra un ejemplo de programa con la utilizacion de estos
dos tipos de contactos. En el segmento 1, la salida refleja el mismo estado que
existe en la entrada fisica correspondiente y eso implica que Q0.0 se activard
cuando la entrada 10.0 se encuentre activa. Por el contrario, en el segmento 2, la
salida Q0.4 tomara el estado contrario que tome la entrada fisica 10.4.

¥  Segmento 1:

%10.0 %0Q0.0
| 1)
Fig. 1.10a
¥  Segmento 2:
%10.4 %Q0.4
| I "
4 v Fig. 1.10b

En el siguiente ejemplo practico vamos a demostrar el funcionamiento de estos
dos tipos de contacto, tanto abierto como negado.

L1 L2 L3 N PE
X0 [4 (6] Q (8]
|
1 13 |s ‘ If‘-” \LI?
F2 ‘v\-- ‘\- ‘\ : F1 n—;/:] F1 A
2 |4 |8 96 98
1/
1 3 15 31 |,
KM\ N = /?
2 |4 |6 .
] 113
\
52 B KM\
113 |s 4 14
A b ]
REN Al X1
KN
K[ H ()
A2 X2
U1 [v1 |wi1 |PE
j 3
[ ™ \}
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A continuacidn, realizamos el programa que cumple con las condiciones de
funcionamiento del circuito de maniobra cableado anterior y realizamos las
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e Accionamos el puléador de marcha S2 y lo soltamos. La salida K1M se
pone y se mantiene en marcha.

siguientes pruebas:

e Estado en reposo de los pulsadores de Paro, de Marcha vy relé térmico.
Las salidas KIM y H1 estan en reposo.

Fig. 1.12

10.0 10.1 102 Q0.0
F1
ﬁhﬂi =10.0 i ] Qoom KM
Q0.0
s1
*{L_ m 101 Q01 m H
10.0 Q0.1
/
_SZJ, m 02 ¥ A

e Accionando el pulsador de Marcha S2. La salida KIM se pone en marcha.

10.0

10.1

10.2

Q0.0

St

10.0

Q0.1
/

o0 | — i | {@ QoomE KM
Q0.0
@101 Qo1 W Hi

| 100 104 102 QOO
F1 , = 4k
jf} 10.0 ) s 1 Fr—(l)—| aoom KM
. Q0.0
—m 101 fi Q0.1 m—)—H
10.0 Qo1
AN
mi02 / >
B Fig. 1.16

Cuando se ha producido la averia, se rompe o se suelta el cable que va al
pulsador de paro S1, la salida KIM se detiene, se para el motor y, por lo
tanto, en ese momento nos damos cuenta de que se ha producido la averia.

sl |

mi02

{

-

\

10.0 10.1 102 Q0.0
Fi
qf—erID.D 10 o m— H—T( Qoo®m KM
Q0.0
r-|0.1 " | f— o Qo1 m (X

-
10.2 1 \

B

Fig. 1.17

A continuacién, substituimos el contacto del pulsador de paro normalmente
cerrado por otro normalmente abierto modificando el programa, ya que ahora el
pulsador de paro del programa se ha programado negado:

e Substitucion del pulsador de paro NC por otro NO.

100 104 102 Q00
—l B | ( Qo0O0m Kim
Q0.0
Q0.1 m ()t
10.0 Qo.1
S 7

Fig. 1.13
e Dejamos de accionar el pulsador de Marcha S2. La salida K1M continta
en marcha.
10.0 10.1 10.2 Q0.0
Fl E
4:”1;@ 10.0 Qo.0m@E K1m
—:s' l—lfqil 10.1 Q01m Hi
—@ mI02
Fig. 1.14
e Accionamos el pulsador de paro S1. Se detiene la salida K1M.
10.0 10.1 102 Q0.0
F1 L -
I{— oo [[——— F Flcoom Ki
Q0.0
l‘0~1 Q0.1 m ()
10.0 Q0.1
_52}. mi02 ] (
Fig. 1.15

di \ S

Fig. 1.18

Seguidamente realizamos las siguientes pruebas:

e Accionamos el pulsador de marcha S2 y lo soltamos. La salida de K1M se
activa y se mantiene en marcha.

o 10.0 10.1 10.2 Q0.0 PR
SN S T—, 1 | -
] Qo.ﬂ
—i- Qo1m
10.0 Qo1
it (

Fig. 1.19
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® Accionamos el pulsador de paro 51. Se detiene la salida K1 M.

100 101 102 Q0.0

AT mioo §
. . Qo00m Kim
Q0.0
m!0.1 e} Qo1m Hi

100 Qo1
; .
452/1—: w02 1 —

Fig. 1.20

® Accionamos el pulsador de marcha S2 y lo soltamos. La salida K1M se
activa y se mantiene en marcha.

100 101 102 Q00
F1 1
?—F oo | —ii B @) |qoom Kin
Q0.0
sl gt i
10.0 Q0.1

s2 L Y102 |V ~

Q01 m H1

Fig. 1.21

® Serompe o se suelta el cable que va al pulsador de paro S1. La salida K1M
contintia en marcha.

A T T 0.2 Q0.0
" @00 I‘HT
Q0.0
T/_.IO.1
Q0.1
2 Im102 —(

Qoom@ K1m

Q01 m H1

Fig. 1.22

En este caso, vemos que cuando se corta el cable, la salida sigue conectada y que
nos dariamos cuenta de la averia cuando nos hiciera falta detener el motor.
Veriamos que no podemos pararlo mediante el pulsador de paro.

Con esta prueba podemos observar que, por seguridad, un elemento que
provoque la parada de un sistema fisicamente se ha de conectar a la entrada del
PLC con un contacto cerrado.

1.1.8 Funcionamiento del registro de entradas

Para poder realizar la lectura del estado de una entrada, disponemos de dos
opciones, en funcién de lo programado, por ejemplo:

¢ 10.0: El programa cuando necesita conocer el estado de esta entrada, realiza la lectura
en el registro de entradas que fue actualizado al inicio del scan y esto qu:ere

Harir Ria Aiiesimta T o el m o m mmes si h ii lis ois  B s st s g e B i
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Se dispone de dos
opciones para redlizar
la lectura del estado
de una entrada:

Lectura en la
memoria de
entradas del PLC,
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del scan, por
ejemplo “10.0".
Lectura directa del
estado actual de la
entrada fisica, por
ejemplo “10.0:P".
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estd ejecutando ese mismo scan el estado de la entrada cambia, ese nuevo
estado serd vélido para el siguiente scan y, por tanto, cabe la posibilidad que
el estado actual de ese registro no coincida en ese momento con el estado
actual de la entrada fisica.

e ]0.0:P: Con la indicacion “:P” estamos indicando que la lectura del estado de esa
entrada se lea directamente de la entrada fisica y no del registro de entradas.

Vamos a comprobar con unos ejemplos la diferencia en el funcionamiento en la
utilizacion de esas dos versiones de operando.

a) Realizar el siguiente programa y comprobar cémo SIEMPRE que activamos la
entrada 10.0 se hace el SET en la salida Q0.0 y, ademds, mientras se mantenga
activada la entrada, también funcionara la salida Q0.7.

¥  Segmento 1:

%100 %Q0.7 %Q0.0

1 — {s} Fig. 1.23a
v  Segmento 2:

%10.0 %Q0.7

| L { \

v v Fig. 1.23b
¥  Segmento 3:

%10.7 %Q0.0

| | {r} .

Fig. 1.23c

Nota: Cambiar el operando del Segmento 2 por | 0.0:P, comprobar el
funcionamiento varias veces y observar la diferencia de funcionamiento.
Observaremos que unas veces se activa la salida Q0.0 y otras veces no.

b) Modificar el programa anterior, intercambiando los segmentos 1y 2, y volver
a comprobar el funcionamiento. Observar que SIEMPRE que activamos la
entrada 10.0 NO funciona la salida Q0.0 y tan solo se activa la salida Q0.7.

¥  Segmento 1:

%I0.0 %Q0.7
{ | { Fig. 1.24a

¥  Segmento 2:

%I0.0 %Q0.7 %0Q0.0
l | 1 /1 _= 5 : .
1ol L Fig. 1.24b
¥  Segmento 3:
%10.7 %0Q0.0
{ | {R}
Fig. 1.24c

Nota: Cambiar el operando del Segmento 2 por | 0.0:P y comprobar el
funcionamiento varias veces observando la diferencia de funcionamiento.
Observaremos due unas veces se activa la salida Q0.0 v otras veces no.
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Por efecto del ciclo de
scan, en funcién del
orden de los diferentes
segmentos
programados, la
respuesta final puede
ser diferente.

Se ha de teneren
cuenta que, al tener
bobinas con el mismo
operando repetido
varias veces en el
mismo programa, el
estado final de ésta
serd el indicado por la
dltima que lea el ciclo
de scan.

1.1.9 Funcionamiento del registro de salidas

Para poder comprobar como el efecto del ciclo de scan interviene en un programa
provocando un funcionamiento diferente al deseado, podemos utilizar el
siguiente programa de ejemplo.

¥  Segmento 1:

%I10.0 %Q0.0
— I — F Fig. 1.25a
¥  Segmento 2
%101 %Q0.1
— | { " Fig.1.25b
¥  Segmento 3
%02 %Q0.2
— | — ' Fig. 1.25¢
¥  Segmento 4:
%03 Q03
—F 1 " Fig. 1.254

El ciclo de scan provoca que, al ir ejecutando cada segmento del programa, el
estado de cada una de las salidas las escribe en el registro de salidas, NO en las
salidas fisicas. Esto se debe a que lo primero que hace el PLC es leer el estado de
todas las salidas del registro de salidas y copiarlas en las salidas fisicas. Por tanto,
hasta que no se inicie un nuevo scan, las salidas fisicas no se actualizan de nuevo.

Esto puede provocar que:

® Sitenemos programada, por error, la bobina de una salida repetida, a nivel
externo la salida fisica solo responderd a un funcionamiento correcto y que
dependeré de las condiciones de la tltima bobina programada.

® Por el contrario, si trabajamos con bobinas programadas con SET-RESET, estas
las podemos repetir sin mayor problema, ya que al ser forzado a 0 (RESET) y
forzado a 1 (SET), la salida fisica solo responderd al forzado de la tltima bobina
en la que se cumplan las condiciones.

® El programa que se esté ejecutando trabaja leyendo el estado de las salidas,
seguln sea su valor en el registro de salidas,

Una vez comprobado el funcionamiento de este diagrama de contactos, afiadir el
siguiente segmento y probar de nuevo.
¥  Segmento 5:

%10.7 Q0.0
I

I —{

Fig. 1.26

Y observa que ocurre en los siguientes casos:

® (Qué salida funciona al activar la entrada 10.07?

e (Que salida funciona al activar la entrada 10.7?

Unidad 1 - Entorno de programacién TIA PORTAL

A continuacion, inserta en el programa anterior los segmentos 2 y 7 para que
quede asi:

Recuerda ¢ « »

Existen dos opciones
para realizar la
activacion del estado
de una salida;

e Escritura enla
memoria de salidas
del PLC, memoria
llamada PIQ, que
actudlizard el
estado de la salida
al inicio del scan,
por ejemplo “Q0.0".

* Escritura directa del
estado actual de la
salida fisica, por
ejemplo “Q0.0:P".

GISTRO SALIDAS
ENTRADAS | REGISTRO RSi\LlDAS FISICAS
FISICAS ENTRADAS —
® 1 ¥  Segmento 1: J '*@'“Q0.0
10.0 0@
o 00
101 0 i R
Q0.2
10.2 0 ¥  Segmento 2:
0.3
10.3 0 %G0.0 a
{ | Q0.4
10.4 0
10.5 0 w*  Segmento 3: Q0.5
%0.1 Q0.6
10.6 0 1 I
@ Qo.7
10.7 0
¥  Segmento 4: Q1.0
510.2 ®
|} -~ Q1.1
¥  Segmento 5
%103
1
¥  Segmento 6:
%07
||
¥  Segmento 7:
s %Q1.1
T\::,o {}

Fig. 1.27

En donde queda demostrado el funcionamiento del ciclo de scan y como éste
puede afectar a un programa.

A continuacidén, comprueba el funcionamiento y observa cédmo se cumple la
siguiente tabla. Compara el funcionamiento del programa, antes y después de
introducir los cambios.

== 0 0
Limklo|le
==
A l=2=]

[l k=Rl =]

Igual que pasaba con las entradas, si en las salidas se programa el operando
seguido de :P, en lugar de realizar la escritura del estado en el registro de
entradas, lo realiza directamente sobre la salida fisica.

Para comprobar este hecho, se debe modificar el programa, de forma que en el

crnmmivinrmtan 1 la trmetriirmmidm AN N vaecn A conr YD DD (ealida inmmaadiada )
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Recuerda « = »

El enforno de TIA Portal
dispone de diferentes
ventanas que
podemos recoger de
forma lateral para
dejar espacio, de
modo que una de ellas
pueda ocupar la
fotalidad del espacio,
por ejemplo, para la
zona de edicién

del programa.

¥  Segmento 1:

%10.0 %Q0.0F

I N

Fig. 1.28

Para comprobar el funcionamiento, debemos activar la entrada 10.0 v, si las salidas
son a relés, notaremos un ligero zumbido que corresponde a la activacion directa
de la salida Q0.0 del Segmento 1, y a la desactivacién por el registro de salidas
ejecutado por el programa en el Segmento 6, también observaremos como cambia
la luminosidad del led correspondiente debido al incorrecto funcionamiento.

1.2 Entorno TIA Portal

TIA Portal es el entorno de programacion para programar los PLCs SIEMENS de
Ultima generacién, como los $7-300/400 y $7-1200/1500, aunque también existe
la posibilidad de integrar en un mismo proyecto otros equipos: los de control de
movimiento, como son los convertidores de frecuencia y servomotores; los
sistemas de visualizacion, como son las pantallas de operador tactiles o de teclas
y la configuracién de las redes de comunicaciones entre estos.

Lo primero que se ha de hacer en TIA Portal es configurar el hardware con el que
se va a trabajar para al final obtener la siguiente visualizacién del entorno.

Podemos ver como la estructura de TIA Portal estd formado por una serie de
ventanas como:

@) Barra de titulo: muestra el nombre del proyecto.
@ Barra de mends: incluye todos los comandos para trabajar con el TIA PORTAL.
(3 Barra de herramientas: incluye los accesos répidos a diferentes comandos.

@ Arbol del proyecto: muestra todas las opciones que pertenecen a los equipos
y sistemas configurados en el proyecto.

(®) Area de trabajo: esta ventana serd diferente seglin la opcion elegida del 4rbol
del proyecto, en este caso tenemos visualizada la configuracién del dispositivo.

(® Task Cards: esta ventana cambiara en funcion de lo que visualicemos en el
drea de trabajo @, donde podemos elegir el componente adecuado de la lista
correspondiente.

(@ vista detallada: muestra los detalles de la opcidn elegida en la ventana arbol
del proyecto @

Ventana de inspeccion: en esta ventana aparecen las propiedades del objeto
seleccionado en la zona del 4rea de trabajo @

(@ Cambiar a la vista del portal: al actuar sobre esta zona la visualizacién pasa a
ser la de vista del portal.

..,
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Barra de editores: a medida que vamos abriendo pestafias 0 médulos, estos
se van indicando en esta zona y que podremos cambiarlos de vista en el drea de
trabajo en funciéon de la seleccion.

Edicitn,_ Vs isenar e ramimienas  senasa

5 A Curcprce B K e X 982 ) [ B b conmincnion o (D) LBEx D g
> X k|
GG | 1 EAIG = T AT 2 [ vista B Vista e @ispositiven || opcianes E’
200 B e A A AR | Vista general de dispositivos | - -
= wmoow oW 1 i  Jigi s
hao i
< (53 it

e
o Propiadades |

L ——— T Y
>

8l [ General | Vadabies 10 | Comstantes de sistama

S SRR ]

v
i Genacai

(5]

Infommackin del proyeas

e ]

g Bl

Momber: [P0

Adtar: | et £ Famdn

Comenians:

Fig. 1.29

@ Barra de estado con indicador de progreso: es un indicador con los procesos
actuales en segundo plano. Al posicionar el puntero del ratén sobre la barra del
progreso aparecera un tooltype con informacién adicional sobre los procesos que
se estan realizando en segundo plano. Si no se estan ejecutando procesos, se
visualiza el Ultimo mensaje generado.

Aunque nos apareceran demasiadas ventanas de forma simultdnea, es muy fécil
plegarlas y volverlas a desplegar simplemente haciendo clic sobre los siguientes
puntos marcados en cada zona:

Frepecs  Edcidn  ver s vepians g Totally Integrated Automation

9 Gomcmprpere & X 10 4 X 92 (A2 % B G B bl consitn onine 0o b | U8 B 200 71] PORTAL
[ Dispostives | - : TR 3 : & Vista topaidgica | Vista de redes Y Vista de disporitivos || Opclones E
oo (2 | dr (R SIFIECECE 4 —i&

g { - Mbduda B¢ | Dirmccidni|  Dirmcdl v Caudlogo £
A 01 " a2 | Wy W 3
s 5
H

i

H

L

SeeTReTe e ]

114 10

(T CoT———

o

Conatantes du sistema

General

Infomadér, el proyecta

[

Mambss: (1
il == i oo

Comermarie

7 B
|3 [informacion

Fig. 1.30

Una de las dreas mds importantes del entorno TIA Portal es la de Propiedades,
gque muestra todas las caracteristicas posibles de configuracidn del elemento
seleccionado en el drea de trabajo. La estructura general de las propiedades de la
CPU es la siguiente:
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Recuerda = = «

En la ventana de
“Propiedades”, es
donde se determina
toda la configuracién
del elemento
seleccionado. En
funcién del elemento
seleccionado, este
dispondrd de mds o
mMenos opciones.

'3 Propiedad

[ B General

w Interfaz PROFINET [X1]
General
Direcciones Ethemet
Sincronizcién horaria
Modo de operacién

b A2

» AQ1 Signal Board

» Contadores répidos (HSC)

» Generadores de impulscs (PTO/PWM)

General

[l Informacién de catilogo

[ General | Varieﬁ:lesid_—%i Cébs:aﬁ?es de sistema | Textos |
i (Yarables 10 . Constantes de. BB

|'_i4|nfom1acidn 2l D{a nostico |
| g

Informacién del proyecto

me Il

Mombre: [FLC1 B - B
» Avanmdo 7"“{8!’!{ E.R;r;c'n = o . - o |
1D de hardware e e ey ==
* DI 14IDQ 10 By ad
General
} Entradas digitales | s
b Salides digitales | — 1
Direcciones EIS Slot: |1 )
ID de hardware Rack [0

Amanque Descripcitn abreviada: |CPU 1214C ACDCRly =
Ciclo Descripcion: |Memoria de trabajo 75KB; fuente de 2 e
Carga por comunicacién |alimentacién120i240V AC con DIT4 x 24V DC =

i ” | SINKISQURCE, DQ10xrelé y A2 integradas; 6 B
Marcas de sistema y de ciclo contadores répidas y4 sslidas de impuko integradas; ||

» Servidor web | Signal Beard amplia 0 integradas; hasta 3 médulos de |
Idi 85 de la interfaz |comunicacion para comum:a:\on_s'enethsta 8 o
Hu:rn SR maéduios de sefiales para ampliacion O; 0,04msi1000 [, |

ora e SR it L

Proteccién Referencia: [6£57 214-18G40.0XB0
Recursos de conexién Versién de firmware: i E
Acwualizr descripcion de

Sinéptico de direcciones
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En esta drea de Propiedades es donde se configura todo el hardware que contiene la

CPU con la que se est4 trabajando. Se pueden configurar las siguientes opciones:

Direccion de los puertos de comunicacién.

Direccionado de las E/S tanto digitales como analdgicas. .
Configuracion de las entradas de contaje rapido.

Configuracion de las salidas de pulsos.

Configuracion de los bits especiales, marcas de sistema y de ciclo.
Configuracion para el uso del servidor web que integra.

Configuracidn de la hora de la CPU.

-

1.2.1 Configuracién del hardware

En primer lugar, abrimos TIA Portal mediante el siguiente icono del escritorio:

F 4
TIA Portal V14
Fig. 1.32

A partir de aqui arrancard el programa TIA Portal y se mostrardn una serie de
pantallas que se describen a continuacién.

Recuerdg ¢ « «

Lo primero que se

debe determinar en un
proyecto de nueva
creacién en TIA Portal
es la configuracion del
hardware, en donde se
indica con qué
dispositivo PLC se vaa
frabajar.

Es muy importante y
necesario que
coincida con el gquipo
fisico con el que
frabajaremos, sobre
todo los campos
“Referencia” y
“Versidon". En caso
contrario, el equipo
fisico entrard en estado
de error permanente.
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Abir proyecto existents

himos proyectos utitizadas
hreps

Fig. 1.33

El siguiente paso es generar un nuevo proyecto. Para ello pulsamos sobre Crear
proyecto y aparecerd la siguiente pantalla:

Crear proyecio

Mot pracn; | U
s

e, |

camenaria

Fig. 1.34

En ella debemos completar los campos Nombre del proyecto para indicar el
nombre que tendrd el proyecto, y Ruta para indicar el lugar erl1 donde
guardaremos el proyecto. Para continuar habrd que pulsar sobre el botén Crear,
tras unos segundos de espera tendremos el proyecto creado:

sersYUSTED skl opUNIDAD_C

Tatatly Intograted A

>

Eseribir programa PLC

Configixar
cbjetns tecnaloghcon

1 Pacametrizar acclonamiento
"R}

Configurar ura imagen HM
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Recuerda s «

La configuracién del
hardware del PLC §7-
1200 se deberd
completar con las
diferentes tarjetas o
modulos que
contenga el PLC fisico,
yd sean tarjetas
incorporadas en la
propia CPU (signal
boards) o médulos
anadidos en ambos
laterales de la misma,
para la ampliacién de
entradas y salidas, asi
como para la
amplicién la
funcionalidad en
comunicaciones.

A continuacién, debemos configurar la CPU con la que vamos a trabajar y para‘1
ello pulsamos sobre Configurar un dispositivo. En ese momento TIA Porta|

presenta la siguiente pantalla en la que figuran los diferentes dispositivog
disponibles:

[Iesem—

Memacia de tubaje 150K e g
sEmereaciin| S0240V AC cen DIVa § 24¥ DC
A 56

T

S St v 2 Fapeamin

D1

Fig. 1.36

Seleccionamos Agregar dispositivo, después elegimos el apartado Controladores
Yy por ultimo seleccionamos el modelo de CPU comprobando su referencia. Es
también muy importante indicar la versién del firmware, que ha de coincidir con

el equipo a utilizar. Al terminar, se deberd pulsar el botén Agregar vy se visualizarg
el entorno de TIA Portal:

Poyecto  £dicién  ver inaedar Oniine  Opciones  Hemymignms Vermng  Ape Te
| - s otally Intagrated Automation
| R Gurrpoeen & N X ne % I G B G} Estsbiecer conpuitn anfine. ¥ Diac it oo LEPR x

o redesJIY Vista de chepositivos |

SV ST E]  sieagien op aioiew (I

Comstantes de sistema__ | Testos |

General

_wemig]

A pp—

Fig. 1.37

A continuacién, se pueden afiadir todos los médulos de ampliacion, si los tuviera,
tanto laterales como integrados en la CPU, por ejemplo, una salida analdgica
afiadida sobre la propia CPU. En la carpeta Signal Boards localizamos el catdlogo
del hardware (AO1x12 BIT) y dentro de este la tarjeta con referencia 6E57 232-
4HA30-0XBO que colocamos sobre la CPU.
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ted Automation
s - Venwie. Ak Totally integra el

) 0 0BG tsabiece canedin aniine 5
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 Propiedacies |\ ntormuciin (& | % Diagndstica

iaiema | Testos | 2 e Jest

L]

Comantaria
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1.2.2 Configuracion de las propiedades

Seleccionamos la CPU y con el botén secundario del ratén elegimos Propiedades.
Podemos observar en una ventana inferior
configurables de esta CPU.

las diferentes caracteristicas

ted Automation
by LNPE x N BORTAL
Frayes « ; T

9 1% L Gusderpropcis B X TE n

s |BY Vista de dispositivos || Opciones

Dispositives |
o0

T iemprry op oboye (£

l3n
e Bloguenipo di

i

I Cepiar

| X vomse

| cogern
| Esusbiecerconen
[ Lot

4/ Onine y e

Fig. 1.39

En la que podemos configurar el direccionado de las E/S, tanto digitales como
analdgicas, los contadores répidos, la direccion Ethernet, ....

Vamos a configurar algunas de ellas:

e Direccién de la Interfaz PROFINET [X1]. Dentro de la Interfaz PROF.INET,
seleccionamos Direcciones Ethernet y vemos que por’ defecto Vlsneedn
asignadas tanto una Direccién IP, |a 192.168.0.1 como |la Méscara de subred,

255.255.255.0.
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Propiedades

Recuerda ¢ ¢ » ®

r A 7 1a ol =
| 4 Propiedades | Informacién 41 | &l Diagnéstico ]
j General Variables 10 w“ Constantes de Textos |
» General ¥l 2 e =, - o
[~ interfazPROFINET [X1] Direcciones Ethemet
General Interfaz conectada en red con
Sincronizacién horaria Subred: |no conectada = eSS =
Modo de operacién | ——— 5
» Amnado 55 Rgreges subeed
Acceso al servider web
1D de hardware Dlc A
» DI 14I0Q 10 5 T |
s (@) Ajustar direccibn I en el proyecio
» AQ1 Signal Board Direccién!P: [ 192 . 168 .0 1 |
» Contadores rapidos (HSC) Misc. subred: | 25
» Generadores de impulsos (PTOIPAMG | -V moser ug
Arranque “ R
Ciclo b o [
Carga por comunicacién » St 7 5 E
Marcas de sistema yde ciclo o :risr:::i;;{:smrh e
¥ Servidor web
Idiomas de la interfaz PROFINET
Hora
Proteccién Ajustar nombre de dispositivo PROFINET en el
Control de configuracién — dispositivo
Recursos de conexién i~ Generar automaticamente ¢! nombre del
Sindptica de direcciones dispositivo PROFINE
Nombre del dispositve a L
PROFINET ptt,} il Ly
Nombre convertido: P‘J:_:d_:_ﬁugd
Nimero de dispositivo: [0 2 T —
[ r m, ] B
Fig. 1.40

Direccionado de las E/S digitales. Desplegamos DI 14/DO 10, seleccionamos

Direcciones E/S y observamos que, por defecto, las direcciones de entrada y

En la configuracion de
las propiedades es
importante tener -
presente, como
minimo, la direccién IP
de la CPU, asi como las
direcciones de los

de salida empiezan en el byte 0:

Entradas: 10.0a10.7ydel11.0a11.4
~ Salidas: Q0.0a Q0.7 ydelQ1.0a Q1.1

bytes de entrada y e

9 Propiedades L’i.. Informacién _1,;?& Diagnéstico !

sdlida para readlizar el

jGeneral :j_VariablesE) F{(p_ns_tgﬂg_s_glesisrten\a ETextos i

Direcciones ES

5 » General
DOSten_or pr_ongmG b Interfaz PROFINET [X1]
de aplicacién. ~ DI 14100 10

General

» Entradas digitales
» Salidas digitales

Direcciones EIS

ID de hardware

P A2
¥ AQ1 Signal Board
» Contadores répidos (HSC)
» Generadores de impulsos (PTOIPWM)
Arranque
Cicle
Carga por comunicacién
Marcas de sistema y de ciclo
» Servidor web
Idiomas de s interfaz
Hora
Proteccién
Control de configuracién
Recurses de conexién

Sinéptico de direcciones

e m >

Direcciones de entrada

Direcciéninicial: [0

Direccién final: (1

| Blogue de crganizcién: |— (Actalizacion sutomatica)

Memoria imagen de procese: | Actualizacidn automanca

Direcciones de salida

¥ Direccién inicial: [0 o 1

Direccién final: |1

Blogue de organimcién: |-- (Actuslizacion sutomatica) =

Memoria imagen de proceso: | Actuslizacion automatica

Fig. 1.41

® Direccionado de las E/S analdgicas. Desplegamos Al2, seleccionamos
Direcciones E/S y observamos que, por defecto, las direcciones de entrada
integradas en la CPU, empiezan en el Word 64:

Unidad 1 —Entorno de programacién TIA PORTAL

— Entradas: IW64 e IW66

Propiedades

[ Propiedades  |"i} Informacién @] % Diagnéstico |

| General
» General
b Interfaz PROFINET [X1]

b DI14/DQ 10 =

> A2
General
} Entradas analégicas

1D de hardware

» AQ1 Signal Board
» Contadores rapidos (HSC) ™
< ] | EX

| Variables 10 | Constantes de sistema | Textos

Direcciones EfS

T

Direcciones de entrada

Direccién inicial: |64

Direccidn final: |67

<]

Blogue de organizacién: |-~ (Actuslizecidn automatica)

Memoria imagen de proceso: | Actualizacién sutematica

B

Fig. 1.42

Desplegamos AQ1 Signal Board, seleccionamos Direcciones E/S y observamos
que, por defecto, las direcciones de salidas analégicas empiezan en el Word 80:

- Salida: QW80

Propiedades 1]
(G Propledades | "iInformacién 3| % Diagnéstico |

[ Genersl | Varables 10_] Comantes e sstema | Toxios | ETaaN

¥ General Tl = 2t

¥ Interfaz PROFINET [X1] Direcclones EI5

» DI14/DQ 10 = Direcciones de salida

P A2 i

» AQ1 Signal Board . Direccidn inicial: | 80

b Genersl

» Salidas analogicas

Dxreccmnes EiS

1D de hardware

< L 1>

} Contadores rapidos (HSC) v

Direccién final: 81

Blogue de organizacién; |- (ctualizacién sutométics)

Memoria imagen de proceso: | Actuslizacién sutomauce

i ! | »
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Direccionamiento de contadores rapidos. Desplegamos Contadores rapidos
(HSC), observamos que dispone de seis entradas de contaje rapido,
seleccionamos la primera HSC1 - Direcciones E/S y observamos que, por defecto,
las direcciones de entrada de contaje rapido empiezan por la direccion 1000:

— Entradas: 1000 a 1003

Propiedades

| G Propiedades E':i_,,lnlnnna:;;__a:‘é—l;;ahg;h;u |

" General _‘?--\-Iada-blesilb i

* HSC1
General
Funcién
Restablecer a valores inicisles
Configuracién de eventos
Entradas de hardware

ntes de sistema | Textos

~ Contadores rapidos (HSC) [

>

. Blogue de organimcién: | --- (Actuslizacién sutomatica)
:
1D de hardware » Memaoris imagen de proceso: | Actuslizacién suiomatics
» HSC2
» HEC3
» H5C4
P HSC5
» HSCE w
< [ > [<] " >

Direcciones EIS

Direcciones de entrada

Direccién inicial: [1000
Direccién final: [1003

Fig. 1.44

Direccionamiento de generadores de impulsos. Desplegamos Generadores
de impulsos (PTO/PWM), observamos que dispone de cuatro salidas de
pulsos, seleccionamos PTO1/PWML - Direcciones E/S y por defecto, las
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—  Entradas: 1000 a 1001

AE | S, Propiedades l'_i.lnﬁ)-lma[]én -i:!’!lﬁg[)iagnésl:‘(_o—_‘}
| General | VariablesI0 [ Constantes desistema | Textos |
~ Generadores deimpubos Fo®WMRl A |
- PTO PN »  Direcciones E/S
General Direcciones de salida
Farametnscidn =
Salidas de hardware = Direccion inicial:
1D de hardware i 3k e D
¥ POZPYAG Blogue de organiacidn: |- -
) PIOZPMAR Memoria imagen de proceso: | Actualizac tomitca p—
» PTO4PIAM = :
<] [] S «] m >
Fig. 1.45

De esta misma forma realizamos la configuracion del resto de parametros que se
vayan a utilizar en el programa.

Siinsertamos un PLC S7 1512C-1PN podemos ver como el drbol de propiedades
es bastante mas amplio que en un $7-1214C:

[ -SPropiedades  |*i, Informacién 6 | %) Diagnéstico

} interfaz PROFINET(X1] =
b ASEQ 2[<10} 7
¥ DI 1600 16 x11]
» DITSIDQ 16 (K12}
» Contadores rapidos (HSC)
¥ Generadores de impulsos (FIOFANY
Arrangue
Ciclo
Cerga de comunicacién
Warcas de sisterna yde ciclo
SIAATIC lemory Card L
Diagnéstica del sistema Rk [0
Auisas de FLC b e
Serviderweb =
Configuracin DS
b Display

Multilingge

Hera Mombre abreviada: | CPU 15124 P
¥ Proteccién & Seguiidad Descripcién: | U con Gisplay, memana de mabajc 250 K8 pars codigoy 1 M8 para datas
» OPCUA tiempa de operacién con bits de 48 as; concepto de proteccitn de 4 niveles,
» Fuente de alimentacion del sistera Menchones vecrulbgices: Usion Comml ici conbaje 'y G g mf

PROFINETIO; soparts RTART, Performance Upgrade FROANETV23,2 | |

| puertes, device, KRP, NRFD, protocolo de transporte TCPIP, secure Open User

Communication, comunicacion S7, senvidor web, clienta DNS, OFC UA Server Data
Fecess. mede isGerong. rauting: optienes de runtime, firmware V2.0 con

3]

¢ Informacién de catélogo

Al

Control de confguracisn
Recurses de conesidn
Sinéptica de dirscciones

¥ Licenciss runtime Referencia: | 6ES7 512-1CKD00AZ0.

f Vemitn de frmware: (V20

v

~ Acuslizardescipriondelméculo |
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Sivisualizamos el resumen de la tabla de direcciones que contendr por defecto

la CPU 1512C-1PN, ésta la podemos comparar con la vista anteriormente de la
CPU 1214cC.
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e, =i P & Vista topoidglca : 'ﬁgﬁﬁ\fisi.a deredes  [JY Vista de &Isposllivos l
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Recuerda ¢ ¢ »

Finalizada la
configuracion del
hardware es
recomendable realizar
la accién "Compilar”
que nos informaré de si
elresultado de la
misma es correcto; en
caso contrario, nos
muestra el listado con
los posibles errores
detectados.
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Una vez configurado todo el hardware comprobamos que esta todo correcto y
libre de errores.

Mediante la opcién Edicion — Compilar o directamente mediante el icono
Compilar, podemos realizar la comprobaciéon de posibles errores en la
configuracion.

serstyUSTEDesktop\UNIDAD_01\UNIDAD_01

T Siemens - C:

Proyecto  Edicién  Ver Inserar Online Opciones Herramientss Ventana Ayuds
_:'_.7 ’_}EGuurﬂ,ﬂpraye:m & XhHGx 9o m ] !;.,, ¥ Establecer conexibn onfine @ Deshacer cone

)
i UNIDAD_01 pewies [CPU 1214C AUDCRIy]
Dispositivos |

ST

|& Vista topolégica

Fig. 1.46

El resultado se puede observar en la pestafia Compilar de la ventana que
aparecera en la zona inferior:
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|i‘iﬁ76pzégns ”}'fl..lnformaclén 1] E_:D_ldqm;);HcK"

[ General @] Referencias cruzadas | Compllar |
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@ ~ nca A 0 0 1127:19
[0 ] ~ Bloques de programa o ] ] 112749
0 Mo se ha compilado ningdn blogue. Todos los bloques estén actuslizdo! 11:27:49
@ - configuracién hardwere P 0 0 11:27:19
o El hardware no se he compilado, La configuracién es actual 7 12719
& Compilacién finalimds (emores: 0; advertencias: 0) 11:27:20

Fig. 1.47

Si al compilar aparecen uno o mds errores, no se podrd realizar la carga ni del
hardware ni del programa al PLC, en cambio, si aparecen una o mas advertencias,
son avisos para informar al programador de alguna cosa que debamos tener en
cuenta, pero dejard enviar hardware y programa al PLC.

1.2.3 Deteccién automatica de la CPU

También es posible detectar automatica
de una CPU e importar directamente su m—
: 9 || Dispositivos |
configuracién. Para ello tenemos que | "~ o ¢
tener conectada la CPU online con TIA |- & @
Portal e insertar una nueva CPU al
proyecto desde Arbol del proyecto —
Agregar dispositivo:
Entonces en lugar de elegir una CPU )
concreta, podemos seleccionar la Fig. 1.48
referencia correspondiente a la CPU 1200 sin especificar o “CPU 1500 sin
especificar”:
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Aparecera la siguiente informacion, en donde cémo se observa no indica ninguna
CPU concreta. Ademds, en una ventana informativa se nos recomiendan dos

posibles soluciones:

e Utilizar el catalogo de hardware.

* Determinar la configuracién del equipo conectado.

En este caso optamos por la segunda opcién y por tanto pulsamos sobre el enlace

determinar:
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9 Godarproyecs B X B x X Mg (R

T TE e iopdMIBAD. 11 LMOAD: 01

LEDEG ¥

190

+ I UMDAD. 31

<

Dispositivos |

WF Agregardispssione
o Diaposisives yredes
» [l AC 1o 1214C ACoomly i
8 P2 [Umspecific SR 1200] I

» [5 Dutas de prasy:
5 Uitan de tease

INIDAD_01 ¥ PLC

[ —
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& Otieses e

En el momento de pulsar sobre determinar nos aparece la ventana para
seleccionar el puerto de comunicacién del ordenador y realizar la blsqueda de la
CPU conectada, en este caso a través del puerto Ethernet del ordenador mediante
protocolo PN/IE. La busqueda se inicia al pulsar el botén Iniciar blsqueda y, una
vez realizada, nos muestra la CPU encontrada con su hombre y sus direcciones IP

y MAC:
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[Sinformacion | % Diagndstico |

W 57 1324ma30000

Recuerda ¢ ¢ ¢

Existe la posibilidad de

una deteccion

agutomdtica de la CPU

conectada
fisicamente al

ordenador. Para ello se
deberd seleccionar el

tipo de CPU que

aparece en la carpeta

“CPU 1200 sin

especificar” o "CPU
1500 sin especificar”.
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A continuacion, pulsamos sobre el botén Deteccién, y observamos cémo la
configuracién del hardware de un $7-1214C nos muestra los datos de la CPU
localizada:
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1.2.4 Creacién de la tabla de simbolos

Es recomendable, antes de la escritura del
programa en el entorno TIA Portal, la creacion
de la tabla de simbolos de los componentes a
utilizar en nuestro programa.

Para crear estos simbolos en TIA Portal,
debemos elegir, dentro de la ventana Arbol del
proyecto, la opcion PLC_1 - Variables PLC -
Tabla de variables estandar:

Arbol del proyecto o4
J srﬁs;illms
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» L& Variables FLC
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g Tabla dE vaabies waindar 3] T
b Ui Tipcs de datos PLC
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Recuerda » » «

Es aconsejable
elaborar la “Tabla de
simbolos”, ya que nos
ayudard a un mejor
entendimiento del
programa durante el
proceso de
comprobacion de su
funcionamiento.

Al abrir esta opcion, nos encontramos con una tabla totalmente vacia:

!d Variables ia Constantes de usuario ug Constantes de sistema |

=]

FEBRTR

Tabla de variables estindar

Nombre Tipo de datas | Direccibn Remanencia Visible en HMI  Accesible desde HMI  Comentario
<aregar fmil [ (]

Fig. 1.54

En la que, a continuacidn, introduciremos las siguientes variables:

UNIDAD 01 » PLC 1 [CPU 1274CACDCRIy] ¢+ Variables PLC » Tabla de variables

| variables [& Constantes de usuario  |\@ Constantes de sistema ]

FF D Tm

Tabla de varlables estindar
Nombre Tipo de datos | Direccién  Reme.. Visibleen HMI | Accesible desde HMI | Comentanc
4@  S1_PULSADORDE PARD Bool w0t Pulsador de Paro. Contacto NC
2 4@ 52_PULSADOR DE MARCHA Bool %032 ! =] Fulsadcr de Marchs. Consacto NO
3 4@ F2_PROTECOON MOTORPALETS Bool w30 ) =] Disyuntor m: motor cinta 1
4 ﬂ,ﬁ‘ﬁ-ﬂ@&!‘,’ﬂ“,,,"“’* . seis GQE E_ ) =] Motor cint palets
< " T T ]

Fig. 1.55

Una tabla se simbolos se puede copiar en un archivo Excel o desde él, para ello,
tan solo es necesario seleccionar las celdas que deseamos copiar:

UNIDAD_01 » PLC_1 [CPU 1214C AUDCURIy] » Variables PLC » Tabla de variables estandar [36]

| Variables 1EI Constantes de usuario "@ Constantes de sistema 1

TR
Tabla de variables estandar

Nombre Tipo de dstos |Direccion  Rema..  Visible en HMI  Accesible desde HMI  Comentario
1 @ S1_PULSADOR DE PARO Boal Pulsador de Paro. Contacto NC
I 4@| 52_PULSADORDE MARCHA 8col ! ] Fulsador de Mercha. Contacto NO
3 4@| F2_PROTECCIONMOTORPALETS Bool = )] Disyuntor mag o motor cinta transp
4 @ KIMAMOTORCNTAPALET Bool =] = Motor cints palets
| ¢ 7" T = P 3l
Fig. 1.56

A continuacién, abrimos un archivo de Excel y con |la combinacién de teclas Ctrl+C

copiamos en el portapapeles y con Ctrl+V lo pegamos en una hoja de Excel.
Obtenemos la siguiente vista:

UNIDAD 01 - Exce! | - N0 x

Archivo [N tnsertar | Disedia de pigina | Férmulas | Datos | Revisar | Vists

AUFEAGECARG.‘EQHEFU‘ @ Indicar.. Iniciaesesién £ Compartic

= Foemato condicional - Belsetar - X - v
- K Der formato como tabla~ % Eliminar - [§]- £ -
- DA (57 Estilos de celda~ e

Portapapeles & Fuente no Alineadén & Nomers Estiles ¢ Modificar P

B4 - £ S1_PULSADORDEPARO b
| A B C D E F G H 4 -
|3
la S1_PULSADOR DE PARD [Bool %10.1
Is 52 PULSADORDEMARCHA  Bool %02 |
I's F2_PROTECCION MOTOR PALETS Bool  %13.0 !
I7 KIM_MOTOR CINTA PALET Bool _%aL1

3

[

1
|11
la2! 3
i Hojal #) ] - = — ] 3
:mm Recuento: 12 B B [0 - ] + 100%

Fig. 1.57

Recuerdq e e 0

Se puede "Exportar” e
“mportar” una “Tabla
de simbolos” a un
fichero Excel. De esta
forma si disponemos

de un fichero Excel con
todas las variables y sus
simbolos, podemos
copiar y pegar en
cada programa los
necesarios, y con ello
nos ahorramos tener
gue crear en cada
proyecto todos

los simbolos.
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Si guardamos esta hoja’ de Excel que se puede modificar o ampliar,
posteriormente podemos realizar la operacion contraria, como seleccionar en
Excel las celdas que se deseen copiar e ir a la tabla de variables y pegarlas.

Por ejemplo, afiadimos tres nuevas variables en |a hoja de Excel:

UNIDAD 01 - Bxcel

General = B Formato condicional «

By N K5+ A& T . 9p o [ZF Darformato comotabla s @< Eliminar ~ [+ O -

¥ - O-A- : - 0w [ Estilos de celda - [Eiformatar &£ -
Partapapeles = Fuente % Alinescén o Ndmeo Estilos Ceidar Modificar a
88 - fe | HO_AMARILLO v

A 8 = D E £ G H 1
3
4 S1_PULSADOR DE PARO Bool  %i0.1
5 S2_PULSADOR DE MARCHA Bool  %10.2
6 F2_PROTECCION MOTOR PALETS Bool  %13.0
7 KIM_MOTOR CINTA PALET Bool _%QL1
8 HO_AMARILLO Bool %021
E H1_VERDE Bool %022
10 H2_AZUL Bool %023
u H3_ROIO Bool %024
12 : (=
Listo Recuento:12 B B H) - 1 + 100%

Fig. 1.58

Una vez seleccionadas las que se desean copiar, hacemos Ctrl+C y posteriormente
con Ctrl+V las pegamos en la tabla de variables ya creada, con lo que obtenemos
el siguiente resultado:

UNIDAD_01 » UNIDAD_01 [CPU 1214C AUDURly] » Variables PLC b Tabla de variables estandar [42]
RS # [« Variabies [® Constantes do usario wos o sisteme_|
FE D Th o |
Tabla de variables estindar
Hombie Tipe de datos | Diteccién & Visibie en HMI HM | Comentario
@  51_PULSADORDE PARO Bool 0,1 = Pultador de Paro. Cantacto NC =
4@  52_PULSADOR DE MARCHA Bool w02 [~ ] [~ Pulsador de Marchs. Cantacts NG
3 @ FI_PROTECOION MOTORPALETS Bool w30 =) = Oliyuntor Magnettemice motor cints iransparte de palets | B
4 4@ KTMMOTOR CINTA PALET Bool %Q13 [~} =] Motor cinta palets
5 @ HOAWRALLO Beal 3j%021 [v =] ~ ]
& @ H_vERDE Beal Q22 =] !
7 4@l WAz #oal %Q213 | =] [~
a  HIAsK Bool %Q24 [~ = v
<] [ >

Fig. 1.59

También existe la posibilidad de poder introducir, tanto en la tabla de variables
como de observacion, varios registros contiguos del mapa de memoria del PLC.
Para ello introducimos la primera direccion de la variable, por ejemplo, la M0.0:

UNIDAD_01 » UNIDAD_01 [CPU 1214C AUDORIy] » Varables PLC » Tabla de varial

= A TR ST R _ [@Vanables | @ Constantes de usuarlo_ |, Constantes de sistema |
FEPRPTR =
Tabla de variables estindar
Hombre Tips Direccion o 81 Visible en M) Camentaria

4@  51_PULSADOR DE PARD Boa %01 v 1~ Pulsadar de Para Contscto N -
4 52_PULSADOR DE MARCHA Boai %02 [~} =] Pulsader de Marcha. Contacts NG &
4  F2_PROTECCION MOTORPALETS Bool w30 (~)] =] Disyuntor magnetotermico motor cints transpone de palets | o
@ KIM_MOTORCINTA PALET Bool =01.1 [~ ] =] Mdotar cints paless
@  HO_AMARILLO Baol %Q21 1~} =] Pilote de seflalizacian amarillo
4@  HI_VERDE Bool 8022 =] =] Filots de s ehalimidn verde
a HaAaw Boel %023 ~] =] Piloto de sehslimcidn and

8 @ HI_ROO Boel 2 (] =] Piloto de s efslizacién rojc

S @ MARCA_AUNILIAR Boal W[=w00 =] =] =] v
<] »

Fig. 1.60

Y a continuacion con el ratén seleccionamos la esquina inferior derecha vy
arrastramos hacia abajo y hacia la izquierda, hasta tener los registros que
necesitemos. En este caso vamos a afiadir siete a partir de la direccion M0.0, con
lo que tendremos:
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Recuerda ¢ » »

La tabla de simbolos
dispone de algunas
funcionalidades de
una hoja Excel, como
por ejemplo poder
declarar de forma
consecutfivay con
direccionamiento
automdtico variables
consecutivas.

Recuerdg ¢ » «

Los PLCs S7-1200 tan

solo admite los

siguientes lenguajes de

programacion:

e Diagrama de
contactos o KOP.

s Diagrama de
funcicnes o FUP.

e Llengudgje
esfructurado o SCL.

UNIDAD_D1 » UNIDAD_01 [CPU 1214C AUDURYy] » Variables PLC » Tabla de variables estindar [43]

__|«a Varisbles [@ Constantes de usuario |
e TR =]
Tabla de variables estindar
tombre Tipodedstos Direcoidn o Remnsnencis Visbic en HMI  Accenble desde Hb Comentang

4@  51_FULSADORDE PARD Bool LU L] ~ i~ ] Pultader de Paro. Conzacts NC
@ 52_PULSADORDE MARCHA ool =03 7] = Pultader de Marcha Contacts NG
4@  F2_PROTECCOON MOTORPALETS Bcol w0 ~ =] Disyuntor magnetotemmico mator cinta transporte de palets
€ KIM_MOTOR ONTA PALET ool %L1 =] =] Motor cinta palets
€ HO_AMARLLO Bool =921 =] =] Pilowo de sefalimasn amarilla
@  HI_vERDE L 1] = Pilots de sefskmagn verde
| HzATUL 8co! =] =] Pilom de sefalizaon szl
a HIpoo Beel [~ ] =] Pilot de sefshizcién rojo
A MARCA_AUNILAR Beal (<] =]

v v

Seagregerain: 7 venable(s,
Fig. 1.61

Y al finalizar el arrastre se observa cémo automdticamente se han creado dichas
variables hasta la M0.7:

UNIDAD_01 » UNIDAD_01 [CPU 1214C AUDURly] » Variables PLC » Tabia de vari
e DTh =
Tabla de variables estindar
Hombre Tipo dedotos.  Direccién i Comentang
4@  $1_PULSADORDE PARD Baol W1 (] A Puliador de Paro. Contacta NC ~
8 52_PULSADORDE MARCHA Baol w02 =] =] Pulsador de Marchs. Contacto NO Bl
40  F2_PROTECCION MOTORPALETS Bacl w10 =]} =] Disjurtcr mag cinza p P
@  KIMMOTOR ONTA PALET oot ®QLY M =] Moter cinta paless
4@ HO_AMARLLG 8ocl sQ21 1~ 17} Piloto de sefskacicn amenllo =
@  Hi_veRDE Boal %Q22 =] =] Pilotz de sedalmcidn verde
@ HATUL Boal %023 =] =] Filoto de sefslimcin 2zl
@ mRoo Bool %024 [~ ] =] Pilsto de sefaliscidn roje
@ MARCA_AumLER gool T won .-" =] =]
€1 MARCA_ALDIUAR ! Bocl w01 i~} ~]
4@ MARCA_ADOUAR 2 Beol “hoz | ] =]
@ MARCA_AWOLIAR 3 oal | sz M =]
B BSACA_AUGUAR & Boal | [=] i~
A MARCA_ADGLIR S Bacl |nams =] =]
A MRRCAAUMILIAR 6 8Boct WhOE =] =l
€ MARCA_ALDGLISR 7 8ocl =07 : il 1=} o
<[ = [
Fig. 1.62

1.2.5 Creacion del programa

Desde TIA Portal, y dependiendo de la CPU elegida en el hardware, podemos

utilizar los diferentes lenguajes de programacion que contempla la norma IEC
1131-3 y que son:

¢ lista de instrucciones o AWL.
e diagrama de contactos o KOP.
e diagrama de funciones o FUP.
e grafcet o GRAPH.

e lenguaje estructurado o SCL.

Es posible utilizar los lenguajes anteriores en los modelos $7-300/400 y §7-1500,
pero no para los $7-1200, que tan solo admite los lenguajes siguientes:

¢ diagrama de contactos o KOP.
e diagrama de funciones o FUP.
¢ lenguaje estructurado o SCL.

Para crear el programa en el bloque OB1 debemos elegir la opcién Main [OB1]
que encontramos dentro de la ventana Arbol del proyecto, dentro de la carpeta
PLC_1 - Bloques de programa:

Al'hacer un doble clic sobre esa opcién Main [OB1], aparece el editor de programa
en KOP aue esti formada nor lac ciaiiiamtme »mmae.

Recuerda » = ¢

Para la insercion de
componentes en el
editor de programas se
dispone de dos zonas
con los iconos
correspondientes, una
mas reducida en la
“Barra de menus” y
otra mds completa en
la ventana de
“Instrucciones".
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e Edicién de programa: donde podemos escribir directamente el codigo o elegir
de la zona de lista de instrucciones la instruccion a insertar.

e Propiedades: donde mediante el campo Lenguaje podemos seleccionar el
lenguaje a utilizar, dependiendo del tipo de médulo, permite seleccionar mas
o menos lenguajes de programacion.

e Libreria de instrucciones: Donde podemos encontrar todas las instrucciones a
insertar en nuestro programa en la zona de edicion.
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Para la introduccién del programa en KOP, bastara con ir eligiendo, bien de |a
Barra de menus o del Catdlogo de instrucciones, el elemento necesarioy
arrastrarlo a la zona de edicion de programa:
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Una vez insertado el primer componente, que serd un contacto normalmente
abierto, quedard de la siguiente forma:

Fig. 1.64

Fig. 1.65
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Recuerda » ¢ «

Una vez insertado un
componente, existe Ig
posibilidad de
desplegarlo para
seleccionar el que se
ajuste a la funcién que
se quiere asignar

Recuerda « «

La informacion
asociada a cada
componente del
programa se puede
visualizar de tres formas
distintas:

s COMOo simbolo
Unicamente,

® como direccién
absoluta Unicamente.

e de forma conjunta
como simbolo y
direccién absoluta.,

Se observa que existe un pequefio triangulo en la esquina superior
derecha del simbolo. Al seleccionarlo, se despliegan las diferentes
opciones que puede ofrecer este componente como es:

® contacto hormalmente abierto.
® contacto normalmente cerrado.
® contacto con pulso o flanco positivo.
¢ contacto con pulso o flanco negativo.

Fig. 1.66

También en la parte superior aparece <?7.7>,

‘ que es para introducir la direccigp
que tendrd en el PLC, esa direccién puede ser:

e Absoluta = 10.0
® Simbdlica = SO_Paro

Se p'odra se.leccionar mediante la opcién que nos ofrece la barra de mends
mediante el icono Operandos absolutos/simbélicos.

Desplegando esta opcién del mend, podemos elegir HY &2

entre tres tipos de visualizacién, como son: 8 simbslica yabsoluta

& Simbélica
'@3 Absoluta
e Absoluta:
Fig. 1.67
%10.1 %10.2 ®i3.0 %Q1.1
F | ] L ‘:Q A
=1 I —1 —{
%Q1.1
| Fig. 1.68
e Simbdlica:
*S1_PULSADOR res
3 *52_PULSADOR PROTECCION .
DE PARD DE MARCHA" MOTOR FALETS" é}ﬁklﬂf’f
= 4 —— — )
= | —{ }—
*K1M_MOTOR
CINTA PALET'
‘ |} Fig. 1.69
® Simbédlica y absoluta:
) %43.0
%0.1 %0 2 "F2 ’
S1LFULSADOR  *S2_PULSADOR PROTECCION ‘Knliﬂr: .
DE PARD DE MARCHA" MOTOR PALETS" CINTA. l:f:é):
L | \
— | — — — —{ }—
1.1
*K1M_MOTOR
CINTA PALET
Fig. 1.70

dAI pulsar sobre la indicacién superior del componente, podemos escribir
Irectamente la direccién, o bien si lo desplegamos, podremos elegir de la lista
que aparece y que corresponde con la tabla de simbolos creada anteriormente

Ahor:a en una nueva linea de programa queremos programar el funcionamiento
del piloto de narn-

Recuerda ¢ ¢ »

Se puede acceder ala
tabla de simbolos justo
en el momento en el
gue se ha insertado un
componente enla
zona de edicién del
programa. Bien
desplegando la
ventana o al escribir la
primera letra, ya nos
aparece la lista de
simbolos para poder
elegir uno.

Unidad 1 - Entorno de programacién TIA PORTAL

|0 “FirstScan® Bool %MB8190.0 | A f——
<0 "HO_AMARILLO" Bool %Q2.1 Piloto de sefializacién amarillo
M “H1_VERDE" Bool %Q2.2 Piloto de sefializacién verde
<0 "H2_AZUL" Bool %0Q2.3 Piloto de seftalizacién azul
4@ *H3_ROI0" Bool %Q2.4 Filoto de sefializacion rojo -

#Initial_Call Bocl Initial call of this OB
0 "KM _MOTOR CINTA FALET' Bool %Q1.1 Motor cinta palets
< *MARCA_AUXILIAR' Bool %MD.0 [v Fig. 1.71
Una vez completado debera quedar de la siguiente forma:

01
"K1M_MOTOR %024
CINTA PALET *H3_ROJO"
1/} FIRY
I vr .
Fig. 1.72

También podemos escribir un primer cardcter y automaticamente se desplegara
la lista de simbolos para poder seleccionar uno de ellos.

De esa forma podemos ir completando el programa, e introducir todas las lineas
de programa en un mismo segmento o en diferentes segmentos. En definitiva,
quedara algo similar a lo que se muestra a continuacion:

%3.0
%60 .1 %0 .2 “F2_ %Q1.1
*S1_PULSADOR '$2_PULSADOR FROTECCION *K1M_MOTOR
DE PARO" DE MARCHA" MOTOR PALETS" CINTA PALET'
11 1| 11 TR
11 L | 1 1 /
Q11
*K1M_MOTOR
CINTA PALET'
1 1 .
i Fig. 1.73a
%3.0
"F2_
PROTECCION Q2.1
MOTOR PALETS" *HO_AMARILLO"
{ 1 -
4 { } Fig. 1.73b
%Q1.1
"K1M_MOTOR %22
CINTA PALET *H1_VERDE"
11 {1
B b Fig. 1.73c
%11
*K1M_MOTOR %24
CINTA PALET' *H3_ROJO"
| A
4 { } Fig. 1.73d

1.2.6 Comprobacidn del funcionamiento del programa

La comprobacién del programa la podemos realizar por dos métodos diferentes:
mediante PLC conectado al ordenador o mediante simulador PLC Sim incorporado
en TIA Portal.

Mediante PLC

Con TIA Portal no es necesario tener configurada ninguna direccién IP en las
propiedades de la tarjeta Ethernet del ordenador por la que nos vamos a

|
|
<
|
|
|
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Recuerda s « »

En el momento de
realizar la
comunicacion entre el
PLC y el ordenador, no
€s necesario configurar
ninguna direccién en
la tarjeta de red del
ordenador, ya que TIA
Portal de forma
automdtica asigna una
direccién IP adicional
dentro del rango
necesario.

comunicar con el PLC. El propio TIA Portal,
automaticamente y esto sucedera siempre que:

meu;&ﬁh';&m‘t] m@
3 ” . = R Tt h:22m= o it el
® No tenga ninguna direccién IP asignada. e ]

=l | Configuracin dievavea | il

* Tenga unadireccién IP asignada fuera del rango || i semarsns s v sty

e o s s, 0t o v, debey
congli con of admngrady &2 I configuran:
o de la subred de la direccién IP del PLC. i

& Cbiner uns drecoin P auionitamerse
Usar Ia sguente discoién -

Si ocurre alguna de estas dos circunstancias,
aparecerd la siguiente ventana informativa:

© Obiener lp drezodn del sanador NS FATmE I

cuando lo necesite, asignarg ung

e _________ s e e T Usar bas 5guentes drecoones de seruder OHS:
Carga avanzada (0132°:0000711) !
Asignar direccién IP
o \-_cn_mwi»;-f'_"
Para ejecutar ls funcién la. proegramadors ¢ el PC necesits otra direccisn IP |
de la misma subred que el PLC. —
(o) E=
==
Fig. 1.74

Fig. 1.75

Al responder pulsando el botén Si, aparece una Ultima ventana informativa que
nos indica que se ha agregado de forma temporal una direccién IP a Ia tarjeta de
red del ordenador. Cerraremos esta ventana pulsando el botén Aceptar.

CaT SUanzads (01 3200000

0 Se ha agregado una direccién IP adicional.

Ls direccién IF 192.168.0.241 se ha agragado s ls interfazintel(R) Ethernat
Connection 1218V,

Fig. 1.76

Para poder realizar la comunicacién con el PLC, hemos de tener conectado mediante
un cable PN/IE el ordenador a través de Ia tarjeta Ethernet con el PLC por su puerto
PROFINET, para a continuacién pulsar sobre el icono Cargar en dispositivo:

Proyecto Edicion Ver Insertar Online Opciones  Herramientas  Ventana Ayuda

S 3 cuaderproyece & ¥ = 5 x 3 [HG [ | eswmblecer conexion online ¥

Arbol del proyecto (0

&|Cargar en dispositivo
Fig. 1.77
Aparecerd una ventana en la que se nos indican
disponemos en nuestro proyectoy que le vamos a asigna

de la CPU conectada a nuestro ordenador, En funcién de
trabajando, tendré la siguiente apariencia:

las direcciones de que
ralos diferentes puertos
I PLC con el que estemos

e Tanto el PLC $7 1512C-1PN como el PLC 57 1214C. Di

spone de un puerto, que
por defecto es:

PUERTO DIRECCION
PN/IE 192.168.0.1
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Ta Sy

Modos de acceso configurados de "PLC_1° e
Dhpasitve T ispositive _ Slot Tgo  Ginccion | Subres
; [Rcy o K PMAE 1923681
Tipo de intereIPGIFC:  [Safeccicnar =&
@4
=t
@
Dispositivas compatibles =n ls subred de destino: cugrail
isposi 5
- Dispositive Tigo de dispositve Tipo Direccién i
niciar bisgu_
informacién de estada online.
[ Meetrar selo mensajes de error
| gancelar

Fig. 1.78

"Cargd avaniada

Notes de scceso confgurados de “RLCT ) Gl
Dispatitive Tipe de dispasive  Siot Tigo Dinsccién .
; PLET CPUISTZCAEN 11 PHIE 182.168.0.1

Tipo de intarfazPGRC  [selezcioner

445

Seleccianar dispositive de desting. i
Disposisiva Tipo de dispaitivo  Tipodeinterfez  Diseccién s
isposisiv s

Y meswer solo menssjes de error

informacisn de estade onfine:

|| Concelar

Fig. 1.78a

A continuacion, se ha de completar los siguientes campos:
Tipo de interface PG/PC: el tipo de protocolo a usar segun el PLC utilizado puede ser:

- PNJ/IE

- PROFIBUS
- MPI

- Teleservice

e - o5
Interface PG/PC: indicamos por qué tipo de conexién del ordenador tenem
conectado el PLC. Podemos encontrar las siguientes:

- tarjeta de red de area local (LAN)

- tarjeta de red inaldmbrica (Wireless)
- PC Adapter

- simulador PLCSim
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Recuerda ¢ ¢ «

Para poder establecer
una comunicacion
entre el ordenador vy el
PLC se deberd
seleccionar, mediante
le campo “Interfaz
PG/PC", la tarjeta de
red de nuestro
ordenador en donde
tenemos conectado el
cable de
comunicacion con

el PLC.

Conexién con interfaz/subred: seguin el PLC utilizado y el tipo de interfaz PG/P¢.
indicamos el puerto de comunicacién del PLC.

e Ejemplo del PLC S7 1214C.

Tipo de interiaz PGIPC:

[®_pne

Interfaz PGIPC:

Fig. 1.79

0 i) Ethermet Conne

Al completar los campos anteriores se activara el botén Iniciar bisqueda v, a
pulsarlo, el sistema intentara buscar todos los dispositivos conectados al puerto

del ordenador seleccionado:

TS AR

Nodes de acceso configurades de “PLC_1"

Dupostive
not

Tipo de depositno Siot Tipo
CPUIZMCACD.. 1X1 erae

Tipo de interazrGRC: (@

Dirsccién Subred
18216801 PRE_Y

Conexén coninterfadsubred:

| Cispestve Tige
e e

infermacin de extade anline
£ stenning yconsults de infarmacién conciuidos

[TIMestrar sclo mformes: de problemas

Dispesites compaticle: en la subred de destino:

BRMostrar dispesiinos compatibles
Dfecf-.én Dispetite de desting
92168010 N R

Direccidn de acenio —

__Comar

Iniciar bitqu.. |

Fig. 1.80

A continuacién, pulsamos sobre el botén Cargar, y tras finalizar el proceso de |
|

carga aparece la siguiente ventana:

RESUItados de 19 aperaclon de cargs
e Estado y accionss tras operacidn de cargs

Ectado Desting Mentaje
M & -eAca

1 b Amncarmbduics  Amsacarmédulos mas carger,

Operecién de carga finalisda comectzmente.

| Fmaiar |

Accidn

M Arencartodes

Canceler |

Fig. 1.81

Por Ultimo, se debera pulsar el botén Finalizar para dar por acabado el proceso de
carga, tanto de la configuracién de hardware como del programa generado en el
blogue OB1, asi como también los simbolos de los operandos, sefialar que esto es
posible tanto para la gama de $7-1200 como S7-1300 nera na acl mara lne €= 3An

Recuerdag ¢ ¢

Cuando se estd
realizando la
comunicacion con el
simulador PLCSim, NO
funcionaré la
comunicacién con el
PLC fisico.

Unidad 1 - Entorno de programacion TIA PORTAL

Ahora mediante las entradas fisicas del PLC podemos ir activando o desactivando
las que correspondan para poder comprobar el funcionamiento del programa.
Para visualizar el estado del programa tan solo debemos pulsar sobre el icono de
Activar/desactivar observacion.

Totaity int ted Autamation
e PORTAL

G % Gusstapropeon 5 X ' T

3 Visia detaliada
£ Vista del portal
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» [ ALC_3 R 127 4C DOBODC S _:"‘ Rl
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- - v
] rY o34 |

Fig. 1.82

Para desconectar la visualizacién online con el simulador PLC o PLCSIM, solo
tenemos que volver a pulsar sobre el icono Activar/desactivar observacion.

Mediante simulador 57-PLCSIM

También, existe la posibilidad de realizar la comprobacién del programa a través
del simulador S7-PLCSIM. Para ello bastard con tener seleccionado el PLC del
proyecto que contiene el programa a simular y seleccionar la opcion Online -
Simulacién = Iniciar:

s - OO MARCOMBG 57-1 20000 DESARROLLO CON

| momew tdicibn ver insermr [Goine JOpomeer  Hemsmieatar Verma Ayeds
Lga3" ) & i

Totally Integrated Automation
| Culer nanine ¥ oo ArWE o PN

' i
F Conenin onioa sianzds
]

Gikpontigs | Tl [roar_cvomieos | :
o8 4———sg—;."—e: LTI Y e—L U
anm | = > = gl

" i

{

| ool del matar
2075 010 84 AT B8 U7 CEABETSE Gist e AT T MBLOL 49,

wIE]

o

.
CNAPAET
{ F—
» B Operaciones 1
il
|
i
IR0
{ }—

;: Instracclones avanzadas |

Fig. 1.83

O bien pulsar directamente sobre el icono Iniciar simulacién:

"JA Siemens - C:Users\USTEDesktopWUNIDAD_01\UNIDAD_01

Proyecto Edicibn Ver Insertar Online Opciones Heramientas Ventans Ayuda
3 ™% [J Guardarproyecto Sk X I8 = X M (%: F) M & Establecer conexién online
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Se deberd tener en cuenta que, si estamos traba

'pclas_lble comunicar con un PLC externo conectado al ordenador. Es por ello que, 3
iniciar el simulador, nos aparece el siguiente aviso: [

Asignar direceion 1P (0626:000002)

Al iniciar la simulacién se desactivan
todas las interfaces online restantes.

[[] No volvers moswar este mensaje.

—

Fig. 1.85
Tras pulsar el botén Aceptar, y después de unos

segunfjos de espera, aparecerd el $7-PLCSIM que
tendrd el siguiente aspecto: SIEME
NS

M RUNSTOP
M ERROR
B MANT

x1

Fig. 1.86

A continuacion, el proceso avanzars y mostrara la siguiente pantalla:

Medos de sccess configurados de “FLC_T"
Digpositug Tipe de dispatitive Slot Tipa Direccidn Sunred
LT ) CPUIZICACD.. 11 Priag 192.168.0.1
©fg
== e 4
£ 2 Ditpesitivas compatibles €n la subred de desting:
| ‘Doposivee de Sispositivo | Ty z
| Tipa SCORtNe  Tige Direccisn Duspastve de de
Iniciar bisqu_.
informecién de estado onling: S
|
[T] Mestrar scia mensajes de emor
I concelar |

Fig. 1.87

InterfazPGIFC  [seleccionar.. ] T =
_eeg:cmal,__ =5 i ::J Tipo de interfaz PGIFC: FNIE f=]

eleccionar... Pac WAoo 5

interfaz = B o — l~ie

o WA @l

Conexidn con interfaz - Seleccionsr..
8 PLCsiM 57-1200157-1500 e

JE
=S

Fig. 1.88 Fig. 1.88a
Seleccionada la interfaz a utilizar, debemos de pulsar sobre el botén Iniciar

busqueda para que se inicie la bisqueda del dispositivo hasta que se localice el

simulador correspondiente ysem i i
uestre en la zona Dispositivos i
13 cubred da doactimm. p compatlbles en

jando con el simulador, no serg

Recuerda ¢ ¢ ¢

En el caso de realizar la
comunicacion entre el
ordenador y el PLCSIim,
se deberd seleccionar,
en el campo "“Interfaz
pPG/PC" la opcidn
“pLCSIM $7-1200/S7-
1500" para lavi3y
“pLCSIM" para la v14.
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TATH3 SVaRISAs

Nodos de scceso configursdos de "PLC 1"

Dispatitive Tipo de dispositve Siot Tipo pireccitn Subred
L] CHUAIAC AL, 1X1 PHIE 182.16201

1200/57-1500 FeEa
4T =R
Dispositivas campetibies en te subsed de desting: {| Mosuar dipesitves compatibles
Tipe de disposiiv Tigs Gireccidn Dispasitivo ge destino
atlcn _ FHIE 19316807 CPicommen
e Diraccién de scceso -
Jiciar bisgu...|

informecian de estadc onfine:

1 Becopilands informacisn de dispesitivos ]
Seanning y consules de informecitn concluides.

[ Mostrar scl mensajes de enror

Fig. 1.89

En este caso ha encontrado el simulador de S7-1200, para el caso del $7-1500,
tendriamos:

T SR

Modos de scceso configurados de *PLC 1"

Dispasitiva Tipo ée dispasitiva -Slor Tipe Direccidn Subred
ACH CFUTSIEIFNDP 153 FROFIEUS 2
CPU1ISIBAPNIDE 11 PraE 19216801
CPUTST6IPNOP 13 PHAE 192.968.1.1
Tipo de imer FGFC (B Fune =1
inieres Forc  [Mrcan HeaE
Coneain con intereatsubred. [ Frobar wodes i1 nterhaces [-] &
Seleccioner cispesitiva de desting: | Mostrar dispositves con direccicnes idé]
Y pDipesitve  Tipodedispositve  Tipodeintefez  Direccidn Dispositivo de desting &

| CFucommen  CPU-1500 Simulstion  PNAE 15116801 CRUzemmEn

CPucomman CPU1500Simulstion  FAIE [ROEE trucommen
- - PIE Cireccién de sccess —
[ iniciar basquads |

infermacion de sstada anfine: [ Mostrar salo mensajes ds enrar
£ e ha establacido is conexin con el dispositive que Sene la direccibn 191.168,1.1 ial
@ 2icqueds Srslizsda: 2 dispotituos compatibles ancanadas de 2 disposivvas accasibles -
M Recopiisnds informacian de dispasitivet !
Scanning yconsulta de informecidn cancluidas !

| Cetgar || Cancelar |

Fig. 1.89a

Ahora podemos pulsar el botén Cargar y esperar hasta que aparezca la siguiente
pantalla:

Vista preliminar Carga

i e Camprober antes de cargar
| Estago 13 Destine Mensaye Acsitn
il @ v aAac Listo para eperscién de carga.
(] Moduls simulads  Le carge se electus en uA FLC timuleda,
@ » Configuracidn de .. Bomarysustituir datos de sistama an ¢l detting Cargaren dispasitvg
-] b Sofwers Cargar sobkware en dispasitiv Cargar con coherencia
» informacidn adici. e enmeln propecia y s cont de la programacién FLC. Bl Sobreseribl todos
[+] Libreriss ds teszoz  Cargartadis log teszas de avisc yentradas de ja lists de teizos Cargs coharents
4| - >
el
[ agar | Concelar
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Marcamos la casilla Sobreescribir todos, a continuacion

Ak pulsamos el botdn Cargg,
y aparece la siguiente ventana:

Res(iitados de 1a operacion de cargs

eﬁﬁaymmmkm
Em:u 3 Desting Mensaje Accién
o =
4 G * Aca Operacién de carga finalimda correctamente.
] } Amencarmédulos  Arancar médulos tras cargar. & Amancar todos
8l e TIErEm—— 1)
Finaliar Cargar [l Cancelsro)
__Camgar | Canceisr. |
ez ETe st ey
Fig. 1.91

Tras marcar la opcién Arrancar todos, debemos accionar el botdn Finalizar pary
acabar con el proceso de carga del programa en el simulador.

® Simulador para los modelos $7-1200/57-1500.

Una vez realizadas las operaciones de comunicacion y carga del programa al

sin_qulac!c‘;r S7-PLCSIM, este pasard a tener la siguiente vista, donde se observa |3
asignacion de la direccion IP del equipo:

§ Siemens

PLC_1 [CPU 1214C ACDCRY]

PLC 1 [CPU 1516-3 PN/DP]

SIEMENS SIEMENS

B RuniSTOP
B ErROR
B MAINT MRES

B RUNISTOP
M ERROR
W MmaNT MRES

——

sToP STOP

X1 192.168.0.1

X1 192.168.0.1 X2 192.168.1.1

<Ningln proyecto> <Ningiin proyectos

Fig. 1.92a Fig. 1.92b

A continuacién, si desplegamos el simulador mediante el icono Cambiar a la vista

d,el ?royecto que aparece en la esquina superior derecha, este se mostrara de la
siguiente forma:

Proyecte  Edicidn  Ejecutar

3 N ey

Opcicnes  Hermamientas #

o X mEX 0

Lot Totally Integrated Automation
R st S7-PLCSIM V14

Nombre

o
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A continuacién, creamos un nuevo proyecto para el simulador mediante el ment
Proyecto — Nuevo...:

TS TOYRETo ™

Nombre preyecto; | UNIDAD_O1

Rute: | CAUsenstYUSTEDacuments Simulation I

Autar | Fropietatio

Comentaria ) [l q ? Creando e proyecto..

Crezndo el proyacta

CluserfyuSTEDacumentsSimulsSomUNDAD_O1MDAT: 01 5im 13,
Espere

ssomsall - canceier~ ]

Fig. 1.92d Fig. 1.92e

Tras |la espera de la creacién del nuevo proyecto, aparece la ventana de simulacion
con el arbol del proyecto preparado:

AL Siemens - CAUsers\YUSTEDocumentstbimulationlUNIDAD_01\UNIDAD_01

Proyecto  Edicibn  Ejecutar  Opciones  Hememientas

< Totally Integrated Automation
3 % B Guarderproyecsa ) 15 Ty X O )i oz s’

S7-PLCSIM V14

Nembre

~ [ UNIDAD_01
» [ PLC_1 [CPU 1214C ACIDCRIy] |
v [ Tablas S
» g Secuenciss

Fig. 1.93a

Se ofrece la posibilidad de observar la configuracién del hardware. Para ello
debemos desplegar la opcién del PLC PLC_1 (CPU 1214C AC/DC/RIy) y hacer un
doble clic sobre Configuracién de dispositivos. En la zona de la derecha aparecera
tanto el hardware como el listado de E/S analdgicas y digitales con su
correspondiente simbolo asociado:

& EX COMBO 87 ] JGHAMACK asTIAUINIDAD_01_SIMUINIDAD_01_SIkd

| Pojects edicitn gjecwmr  opo

Memamientas  Ventane  Apde Totally integrated Automation
| 8 S Gurdwpryecn X ' 0 X O JEES:ec: oBI LY 57-PLCSIM V14
ichU 12145 ra & e i Addresses

) tombee Oireccisn Farmats de vitu.
vomuas e — -
- ] LPaDAD_07_Siné @ st oec

- [ RC_1 (O 1214 ACDGRI 7] = wapr B
Y Consguacién de cispanitivos 4 CSI_ARSADONDE PARD'F  wOiF Beal

*52_RSADONDE MACHA'F WO2F [

)

<
& PLC_T |2 tetdasiv s g secumncia_t
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Atraveés del listado de E/S podemos ir forzando el estado de las entradas desde 3
columna Observar/forzar valor y observar la reaccién de las salidas enla columng

Mediante la opcién Tablas SIM - Tabla SIM_1 podemos crear una tabla de
variables para poder forzar o visualizar su estado:

i WNIDAD_ 01 NIDAD, 01
Memew  Ediin Ejecunir Opciones Hammients:  Ventna  Ayuda
3 (% [ Gowrdmrproyecs ¥ 15w X [0 - ERa:ccemn )y

Totally Integrated Automation
S7-PLCSIM V14

e 78 o

=
Mombee Direeciin  Formato de visuabizscts reartemat s
= : i :m-r. Qbrerarions: valor | Bits Forzar coherentemente :.‘l Comentario
~ ] UNDD_01

» [l A1 [oPu 1214C ACDC] ]

Recuerda e ¢ o

En el caso de redlizar la
comunicacion entre el
ordenador y el PLCSim,
a fravés del propio
simulador podemos
construir una tabla,
“Tabla SIM_1", que
contenga los
elementos a observar.
Esta tabla nos pemmitird
ir modificando el
estado de esos

| elementos para

| observar la respuesta

| delresto.

L Tabla S184_1

Fig. 1.94

Al desplegar el campo correspondiente a la columna Nombre aparece la lista de
variables declaradas en el PLC, en este caso, son las siguientes:

G Siemens

Proyecto  Edicidn  Ejecutar Opciones Heramientas  Ventzna Ayuds
W[ Guesdarproyecte ' ¥ 121 & X O

SFL /B e a

Nombre Direccién - Formato dewisualizscian

Nembre | [+]
- _‘I_L.l:\DAD_[Ii "S1_PULSADOR DE PARD"
» L PLC1 [CPU1214C ACDCRY] "52_PULSADOR DE MéRC_..
v [S Tablss sim “F2_PROTECCION MOTOR ..
B Agregar nueva tabis Siv “K1M_MOTOR CINTA PALET
i Tabla SiM_T “HO_AMARILLO®
» (3 secuencias "H1_VERDE*
"Hz_AZUL
"H3_ROJO"
Fig. 1.95

Si las situamos todas en la Tabla SIM_1, se visualiza su estado cuando la CPU se
Iencuentre en modo RUN. Para pasar a los modos STOP o RUN se utilizardn los
iconos Poner la CPU en STOP o Poner la CPU en RUN respectivamente:

Projecs  Ediidn  Ejecutsc Opciones  Hewsmigwas  Veatns
o3 Gt K 38 2 K O -é'%n:r-- emN - T e o v
SR =g S7PLCEM V14

L
[

=

114 Tabla i1 | Sevumncia s

A
e - Oeecnin  Farmsts devnuslanciin  Obstrarfomarviior 8im Form cohtreniemente ¥
e WOIP  Bosl FaLsE ) Face: =]
+ L wmnan o1 s - 0P Boel FaLsE = :,:ﬁ
LS PLC_1 [CPU 1214 ACDORM = a W3I0F oo FALSE ] s =
' Y confguracién de duzposite: - S w011 pew FaLse n v::E =
* [ Tabla o Cwosssuo %021 oo FALSE =] -»-?F =
I Agregar nueva mbis S | W _vesoe” %22 soel FALSE = u‘ZE 8
s . € £ muse i
B Tuble 514 3 a v ]w:s goat FALSE £ mase a
= L3 Secvencias al o H]%q24 oo - FaLse ) ras
- LA FASE
g 5o

Unidad 1 - Entorno de programacién TIA PORTAL

Para controlar las variables debemos pulsar sobre el icono Activar/desactivar
forzado. A continuacién, mediante la columna Bits, podemos ir activando o
desactivando las diferentes variables de la tabla y visualizar el estado de las salidas
que intervienen en este programa:

[ o it
| Totally Integrated atlon
|2 AU cuderpoyn X w0 X O REa:c:omN -1 4 S7-PLCSIM V14

OO FaeNS A4 AN Bt i B
rarmare s
- 3 LNOAD 01 S0

¥ [H AL (cRu 214 Ao

- g Tesles B

wirase
™
LT
TaSE
FMSE
pasce
Faite

<] <]

thebbobd

Fig. 1.97

En este estado, a su vez, puede visualizar y monitorizar el propio diagrama de
contactos del programa introducido en el OB1. Para ello, se debera pulsar sobre
el icono Activar/desactivar observacion:

o sdda vt
D e e i S

Totatly intagrated Automatian
LEE R = PORTAL
eV i s Ex

ey Opcaces

24 MDA (G 13 ALY
BY Corbguenis da dupasiones

60 = E w EERCEtE Sl Caad@® LY AT 3 . =1
i | Panel ds mandodala CU__|* |

i

o L I i

T ———— e %l
- reprrm ey i il

Fig. 1.98a

También en el simulador y desde la opcidon Secuencias podemos crear una
secuencia de los estados que queramos gue tenga cada variable en un tiempo
determinado. Por ejemplo, vamos a crear una secuencia que muestre todas las
posibilidades de funcionamiento del programa. Para ello cada 5 segundos
realizaremos un cambio en el estado de alguna de las variables.

Configuraremos previamente el intervalo de tiempo, para lo que modificaremos el
campo Intervalo predeterminado. Desplegamos el icono del reloj lo ajustamos a 5 s:

0 DECARNOLLO CONTEMIDOSUAP. U1 ENTORMO 1 WD _Prorywcias AWNIDAD_01_SINLINIAD_G1 S

Meramiems e ays
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Recuerdg « « «

Desde el propio PLCSIm

podemos construir ung
tabla en la que
configurar Ig
secuencia de
activacion y
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componentes parg
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De esta iri i
o fPrma, alir introduciendo etapas, de forma automdtica cada nueva ata.
uara con un retardo de 55 respecto a la anterior “
S i -
C§| deberd colrnpletar las siguientes columnas Y ajustar la acci
< umna Pardametro de accién de la variable introducida, bj
ombre o en la columna Direccién. J

0n a realizar ep s
en en la co!umna.

Iiwn:ﬂ{hh Epttar  Opciones  Wemamientas  Ventara Apuds
* 2 cuerdarproyeas {7, Y
2EX O M e emn ]y ety lisgrated Asom ol

tenci - S7-PLCSIM V14

- EET 2T () [wyees

53] O2 foguios | B %2 Sempodesiec. o0

] 5

froe iemgs  Mombe
s s R Direceitin Formas de vimsslinacién sccitn
e 315 e ——
P HACIuIcKDO I 5 ool
~Ew Basi TRUE
2sal e
uE
L gost
~ [ Secuencies Soat Fause
W #greger nurvs secuencia soar Fause
§ secuenca 1 Bow e
: e
goul
FALSE
2ol
Beal ' FALse
walar fiine

Fepest secuencia

I:ig AL | T | & secuencia_1
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Al pulsar el icono Repetir secuencia, se puede configurar como:

¢ Parar secuencia. 2l final
funcionamiento.

® Repetir secuencia. al final de la secuenci
secuencia desde el principio.

de la secuencia programada se detiene gy

a programada se vuelve 3 repetir la
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del programa monitorizando el bloque OB1 una vez hemos pulsado el icono
Activar/desactivar observacién:
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1.2.7 Tabla de observacion

A veces necesitamos poder controlar/visualizar una gran cantidad de variables de
diferente tipo distribuidas por el programa. En estos casos se recomienda la
creacién de una tabla de variables para posteriormente visualizarla online con el
PLC. Para ello debemos crear una tabla denominada de observacién que
encontraremos dentro de la carpeta Tablas de observacién y forzado permanente.

Arbol del proyecto
[ Dispositivos |

SO0 o2

¥ | UNIDAD_O1
W Agreger dispositive
iy Dispositivos y redas
~ (@ FLC_1 [CPU 1214C AC/DC/RI)
HY configuracién de dispesitives
B! Online ydiagnéstica
» g Blogues de programa
» [ Objetos tecnolégicas
* [} Fusntes exteras
b [ Variables PLC
» L Tipos de datos PLC

~ 13 Tablas de observacién yforade permanente

W

» L Backups online
b [ Traces
» [ Datos de proxy de dispositiva
15§ Informacién del pragrama
&) Listas de textos
» [ W Médulas locales
» [g§ Datos comunes
» [#] Configuracién del documente
» L idiomss yrecursos

» [j@ Accesos online -

Fig. 1.102

Al hacer un doble clic en la opcidn Agregar tabla de observacion, se genera una
tabla llamada con el nombre Tabla de observacién_1, en la que incluiremos las
variables del proceso cuyo estado se quiere visualizar. Para ello no serd necesario
volverlas a escribir una a una, sino que podemos seleccionarlas en la columna
Nombre y copiarlas en la misma columna Nombre de la tabla de observacién, con

fa AliAa reRcoamromac.al ciaiitanto raciilE=sal s
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Fig. 1.105

Fig. 1.106
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Para visualizar el estado de las variables, en primer lugar se debe conectar online
con el PLC. Esto lo hacemos mediante el icono Observar todo con lo que |
obtenemos el siguiente aspecto: |

i T —— Vemams  Apcs
N R Coderproyecs & X 3 X We s oM
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confrolar el estado de

los variables del

programa es mediante

una “Tabla de

observacion”.

Podemos configurar
esta tabla con las

Fig. 1.104 variables de programa
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el siguiente icono: cualguier momento.

& .
b (f dies lncate =
[ [ree—
» 'E tentguncion del dmcumenty
+ @ dismas yrecumor
+ lig Accenon cnime
[ Levior de itiensimemans USE

3l . Y <]

> |Vista detailada
T T 55 Tabla de obs.

13 Propiedaces |, Informacién ] % Dis

IIIIH

Mostrar u ocultar todas las columnas de forzado.,

Ahora hay que ir escribiendo sobre la columna Valor de forzado un 1 0 un 0 segun
se desee activar o desactivar esa variable Y, a continuacién, pulsar sobre el icono:

? Forzado de la variable o las variables durante un ciclo de scan. Por tanto, si
1 la variable se encuentra bajo control del programa, solamente se
visualizard el cambio durante un ciclo de scan.

Si se desea realizar un forzado permanente de la variable para que en cada ciclo

de scan se esté forzando, debemos actuar sobre el siguiente icono para poder
elegl'r HNA da |lae ARCIARAE Fiin mErmmem To ol s o g o
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Muestra u oculta todas las columnas del g

modo avanzado. Previamente se tiene |Iniciodelciclo, permanente
Inicio del ciclo, nico
que hacer aparecer la columna de Valor | ¢'sc) cicio, permanente

de forzado. En este caso: Fin del cicl, tnico
Transicién a STOP, permanente

Transicién a STOP, dnica

Fig. 1.108
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1.2.8 Documentacién de programas

Es conveniente y necesario que todos los programas estén documentados, ya que
en el momento de realizarlos el conocimiento que se tiene de ellos es maximo,
pero con el paso del tiempo ese conocimiento se va perdiendo. En cualquier
momento se puede tener la necesidad de modificar un programa o buscar averias
o errores, y es aqui cuando la documentaciéon de un programa desempefia un
papel determinante para una rapida localizacion de las mismas.

Para la documentacién de un programa ya hemos hablado de los simbolos, que es |a
minima informacidn que todo programa debe incluir, pero también es conveniente
poder afiadir comentarios mas o menos extensos a lo largo del programa. Vamos a
indicar las posibilidades de documentacion mediante un breve ejemplo.
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Recuerdg ¢ » «

Para poder tener mejor
documentado el
programa, dentro de
la "Tabla de simbolos”
podemos afadir en la
columna “Comentario”
una frase que aporte
mdas informacién sobre
el elemento.

Queremos hacer un programa que corresponde a la puesta en marcha de yp
motor trifésico controlado por paro y marcha y protegido con relé térmigg
documentando las entradas, las salidas, los segmentos y el titulo del bloque.

® Documentacion basada en los simbolos de |as variables.
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Los nombres simbdlicos, asi como el comentario que se asignen a estas variables,
se utilizardn en todos los bloques donde se programen esas variables.

UNIDAD_01 » UNIDAD_01 [CPU 1214C ACDCRIy]

+ Vagiables PLC * Tabla de variables estindar Is1]

FE R TR
Tabla de variables estindar
Nombre Tipodedatas | Direccidn |Remanencis  Visibleen Hill | Accesible desde b Comentario
4  51_PULSADORDE PARO Beal 101 =] Pulsader de Paro. Contacto NC
@ 52_PULSADORDE MARCHA Boal %02 =] =] Pulsadorde Marcha. Contacto NO
4  F2_PROTECCION MOTORPALETS Bool %30 =] =2 Disyuntor msgnetctermico motor cinta wansporte de paless [
@ KIM_MOTOR GNTA PALET Bool *Q11 =] =] Motor cinta palets ]
@ HO_AMARILLO Bool wQ21 ] =] Piloto de sefislizcién amarillo L
4@  HI_VERDE Beal %022 = ] Filoto de sefslimcién verde |
@  H2AZUL Beol %Q23 =] =] Pilota de sefafizcidn axl §
| € L 3
Fig.1.113

Al utilizar estas variables en el programa, se pueden visualizar tanto la direccién
absoluta como la simbélica, asi como los comentarios. Para que esto suceda
debemos hacerlo visibles mediante los siguientes iconos:

(@4 82 =5 6o

& simbalica yabsoluta
H simbélica
& absoluta

Icono Operandos absolutos/simbélicos

Fig. 1.114
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Ocultar informacién de la variable
& Mostrarinformacién de la variable
@ Informacién de I3 varizble con comentarios jerdrquicos

Icono Muestra informacién sobre
la variable

Fig. 1.115

Si establecemos la configuracién para que aparezca toda la informacién referente
a cada operando, podemos visualizar por ejemplo la siguiente:

Fig. 1.117
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Programa podemos
anadir informacién,
bien una Unica frase o
Un comentario mdas
Completo, tanto al
inicio del bloque como
€n cada segmento.

Unidad 1 - Entorno de programacién TIA PORTAL

w  Segmento 1: Contsctor para el control del motor

5]
%o .1 Wo.2 "F2_ %Q1.1
"S1_PULSADOR "S2_PULSADOR PROTECCION "K1M_MOTOR
DE FARO" DE MARCHA" MOTOR PALETS® CINTA PALET
] | {
i | { | 11 { }—
%A
"K1M_MOTOR
CINTA PALET

Disyuntor megnetotermico motor ¢ints trans...
Motor cinta palets

Pulsador de Paro. Contacto NC

Pulsador de Marcha. Contacto NO

Fig. 1.116

w *F2_PROTECCION MOTOR PALETS® %/3.0
*K1M_MOTOR CINTA PALET 1
*£1_PULSADOR DE PARO" ;
"52_PULSADOR DE MARCHA® 10.2

Como podemos observar y a diferencia de la logica cableada, el contacto de
proteccion del motor, 13.0, estd cableado con un contacto NC y situado antes del
pulsador de paro con el objetivo de cortar tensién en todo el circuito. En el caso
de légica programada, el contacto no tiene por qué estar situado en esa misma
posicion para que realice el mismo efecto.

e Documentacion basada en comentarios del bloque y del segmento.

Para poder documentar el segmento debemos tenerlo visualizado y para ello
hemos de actuar sobre el icono:

= Activar/desactivar comentarios del segmento

Podemos documentar el programa realizado en un bloque concreto afiadiendo
un comentario general y, para cada uno de los segmentos, incluir un comentario
mas especifico. Por ejemplo:

- Comentarios al blogue:

 Titulo del bloque: CONTROL DE UN MOTOR TRIFASICO

w Blogue para el control automético de un motor mediante una botoners Paro-Mercha, protegido por
relé térmico y con pilotos de sefislizmcion de los diferentas estados del proceso como son:
-Para.
-Marcha.
- Averia por dispsro de relé térmico.

Fig. 1.118

— Comentarios al segmento:

¥  Segmento 1: Contactor para el control del motor

w Control mediante un pulsador de paro y otro de marcha de un contactor gue activaré un motor que
esté protegido con un relé térmico.

3.0

%0.1 %02 “F2_ WA
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DE FARD" DE MARCHA' MOTOR PALETS® CINTA PALET
1L i
{1 | N { F—
%011
*K1M_MOTOR
CINTA PALET

] L
1 F

Disyuntor MagNETote rMico MOTOr CiNnta ans...
Motor cinta palets

Pulsador de Paro. Contacto NC

Pulsadar de Marcha. Contacto NO

w "F2_PROTECCION MOTOR PALETS® %:3.0
*K1M_MOTOR CINTA PALET
*S1_PULSADORDE PARD"
"S2_PULSADORDE MARCHA"
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Recuerda » ¢ »

También existe la
posibilidad de
descargar en el
ordenador el
programa contenido
en un CPU, de forma
gue lo podamos

visualizar en TIA Portal,

1.2.9 Descarga de un programa del PLC

Se nos puede presentar el caso en el que tengamos la necesidad de descargay
tanto el programa como la configuracién de hardware, asi como los comentariog
que hay en la memoria de la CPU para poderlo visualizar en nuestro ordenador
Para ello habra que seguir los siguientes pasos: .

¢ Bien desde un nuevo proyecto o de uno actual, seleccionamos el nombre de|
proyecto dentro de Arbol del proyecto. Después elegimos la opcion del meng
Online - Carga del dispositivo como estacién nueva (hardware y software)

T emens - CllsersVUSTEC

Romcn Edién e nserar

Totaly btagated Aviomaton

acdos [ Informacién (i)

Fig. 1.120

® Seleccionamos el tipo de protocolo en Tipo de interfaz PG/PC y el puerto de
comunicacion del ordenador en Interfaz PG/PC, v a continuacién pulsar el
boton Iniciar bisqueda.

"Cargar dispositivo en PGIPC

! biee i Rl R~

InterfazPGIRC. (M intel(R) Ethemer Conmection 12187 Fl®g

Dispositivas accesibles de ls interfaz seleccionada:

Izi:posw'.rvc Tipo de dispositive Tipo Direccitn Direccién MAC
CPU 1214C DGIDGDC PNITE 1927680100 28633680843

informacion de estado online:
2*7 Recapilando informacién de dispositives._.

Ed scanning y consulta de informacién concluidos.

[] Mastrar solo mensajes de error

Fig. 1.121

Una vez localizada la CPU conectada en ese puerto, pulsamos el botén Cargar.

Finalizada la operacién observamos cémo nuestro proyecto contiene tanto el
hardware como el Brograma ael ramam Frdme bme ofi bl oo

Recuerda ¢ » «

El simulador 3D se
utilizargd cémo un
recurso de ayuda para
poder visualizar de
forma mds real el
funcionamiento de los
diferentes programas.
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7 (3% Gosdwpropean & X '

Totally Integraied Automation
[ 5 Enablecw conmetn oniine Y - LER x = Y PORTAL

Dispositives |
o0

0w

P e EOBDEt S S CGLENY W T H i

SaneEOnRs

e A - ] -

e
- Ao ria por dispars de relé thmico

= Segmento1: Cemacier pars ¢) canirel del messe

" w2
‘S1PULSADOR  "S2_PULSADOR
08 Fas0t OE ARCHA'

|'d Propiedades | informacisn | & Disgnéstice

& hain E:«n-; =

Fig. 1.122

1.3 Funcionamiento con proceso 3D

A continuacién, podemos comprobar el funcionamiento que nos ha servido para ir
explicando alguna de las posibilidades que ofrece TIA Portal mediante el simulador
3D. En primer lugar, realizaremos una descripcion general del proceso automatizado
sobre el que se podran simular todos los ejercicios planteados de este libro.

Basicamente, este proceso esta dividido en diferentes zonas:

e Baliza de sefializacion. Formada por cuatro pilotos (rojo, amarillo, verde
y azul) y encargada de mostrar los diferentes estados del proceso, como
paro, marcha, aviso, averia, ...

e Cinta de transporte de piezas. Formada por una cinta transportadora
para trasladar las piezas y ser tratadas en el proceso, asi como de un par
de cilindros para ir deteniéndolas y posteriormente dejandola pasar una
a una a la siguiente estacién de carga. Para detectar que la pieza ha
alcanzado esta posicién se dispone de un sensor de presencia de pieza.

e Manipulador de grabado. Formado por dos ejes que, mediante
diferentes cilindros, en el que uno de ellos es multiposicional, realizamos
la operacién de marcado sobre la pieza. El cilindro multiposicional estd
formado por dos cilindros de diferente carrera unidos por su culata
posterior. Con ello, conseguimos que el cilindro de marcado pueda
alcanzar cuatro posiciones diferentes.

e Manipulador de carga. Formado por dos ejes controlados por sendos
cilindros, ademds de una ventosa para la sujecion de la pieza cuando se
realice el posterior traslado a la cinta de transporte de palets portapiezas.

e Cinta de transporte de palets porta piezas. Formado por una cinta
transportadora que traslada los palets porta piezas hasta la posicién de
descarga de la pieza que realizard el manipulador de carga, esta posicion
de descarga sera detectada por un sensor de proximidad para realizar la
orden de parada del palet porta piezas. Una vez cargada la pieza el palet
porta pieza podrd seguir su camino hacia la préxima estacion (no tratada)
mediante la propia cinta de transporte.
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Recuerda ¢ « o

Este simulador 3D estd
formado por diferentes
elementos de mando,
proteccién,
visudlizacién y de
actuacion,
bdsicamente eléctricos
y electroneumdticos.

A continuacion, se muestra las diferentes partes del proceso del simulador 3D

Baliza de sefalizacion |

~ ey
Manipulador de cargn

mehde fr.m;portz t;%‘
porta piezas

ey

Porcapicns

Fig. 1.123
A continuacion, se muestran las conexiones tanto eléctricas como neumaticas
que intervienen en el proceso:

e Manipulador de carga:

— 0.7
A

i |
4 2 |
e 4
z  fea -MLL;—L‘ Qo2 @o.0f/; ‘
L 5903 LT
[ JG
= o L i
.58 oy 5P — R
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Fig. 1.124

®  Manipulador de grabado:

Il4
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s importante elegir en
las direcciones de
enfrada y salida la
opcién “Ninguno” en
los campos “Bloque de
organizacion” y
‘Memoria imagen de
proceso” para poder
establecer
comunicacion entre el
PLCSim v el Simulador
3D.
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e Topes:

Estd formado por un conjunto de dos cilindros con un funcionamiento inverso,
es decir, que cuando uno se encuentra en reposo el otro se encuentra en
avance y a la inversa. Cuando en adelante hablemos de activar le cilindro tope,
nos referiremos al cilindro indicado como “Referencia Tope” que es el que se
encuentra en reposo inicialmente, esto es, si indicamos “Sale tope”, quiere
decir que el cilindro marcado como “Referencia tope” realizard el movimiento
para alcanzar la posicion de avance, mientras que el otro, realizard de forma
simultanea el movimiento para alcanzar la posicidén de reposo.

12.1 12.2

4
Referencia Tope /| T‘
i 1

Fig. 1.126

e (Cintas transportadoras de piezas y de palets porta piezas:
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1.32.1 Procedimiento para la simulacion de un programa

A continuacién, enumeramos los pasos a realizar para poder poner en
funcionamiento una maquina virtual en comunicacién con el simulador de TIA
Portal, PLC Sim para 57-1200/1500.

e Realizar un proyecto en TIA Portal.

El proyecto de TIA Portal lo debemos iniciar con la configuracion del hardware en
donde debemos afiadir las tarjetas de entradas y salidas necesarias para poder
conectar todos los dispositivos del simulador 3D, en este caso, para el $7-1200,

narecitamne loe cioniiantec hutpc:
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- Entradas: IBO~B1-IB2 - IB3 — IB4 — |B5
- Salidas: QBO-QB1-QB2 - QB3 - QB4 — QB5

Para ello configuramos un hardware formado por:

CPU 1214C AC/DC/RIy: con 14 entradas (IBO ~ IB1) y 10 salidas (QBO — QB1).

DI 16x24VDC: médulo de 16 entradas (IB2 - IB3).
DI 16x24VDC: médulo de 16 entradas (1B4 —1B5).
DQ16 x 24V DC: médulo de 16 salidas (QB2 — QB3).
DQ16 x 24V DC: médulo de 16 salidas (QB4 - QBS).

Por tanto, el hardware configurado debera quedar de la

siguiente forma:

Tispositivas
100 =

- oo
[T r—
h Dapounms yrees
~ [ UNDAD_01 [CPU 1214 AT
i e

> Ten B

LT e —

Tastey

{1 Lot de mrenisimemeri USE

<
(> Vista detallada

Fig. 1.129

¥
49
I T

SR SR R

D = T

En donde se debe seleccionar Ninguno en la opcién de configuracion Bloque de
L, ook
organizacion” y Memoria imagen de proceso, tanto para la CPU como para los

mddulos de E/S.

Para el caso del $7-1500 necesitamos una configuracion de hardware formada por:

CPU 1512C-1PN: con 32 entradas (1BO~1B1—1B2 —IB3) y 32 salidas (QBO -

QB1-QB2 - QB3).

DI 16/DQ 16x24VDC: mdédulo de 16 entradas (IB4 —1B5) y 16 salidas (QB4 — QBS).

D_GMOAD 01
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Fig. 1.129a
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Es importante introducir
en el bloque de
programa OB30 los tres
segmentos indicados
en las figuras, ya gue
se frata de la configu-
racion para que el
programa cargado en
el PLCSim establezca
comunicacién con el
Simulador 3D.
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e Introducir programa en el blogue de organizacion Cyclic interrupt (OB 30).

Para una correcta conexion entre el simulador 3D y el simulador de TIA Portal
PLCSim es necesario que en el bloque de programa llamado Cyclic interrupt, que
corresponde con el OB30, se introduzca el siguiente programa:

bl Segmento 1: COMUNICACION DE PLC SIMCON EL SIMULADOR 3D PARALAS ENTRADAS

MOVE MOVE
EN BN — iy
WMD7600 Woo WADT604 Wuna
“CODIGO_I" — N 3 OUTI — "ENTRADAST_PLC' *CODIGO_I2 — N % ouTI — ‘ENTRADAS2_PLC
Fig. 1.130a
v  Segmento 2: COMUNICACION DE PLC SIM CON EL SIMULADOR 3D PARA LAS SALIDAS
MOVE MOVE
EN EN m—
%0 HWD7B00 WD4 WAD7804
*SALIDAST_PLC' — N & OUTI — "CODIGO_Q1° *SALIDASZ PLC' — N 4 QUTI — "CODIGO_Q2*
Fig. 1.130b
¥  Segmento 3: COMUNICACION DE PLCSIMCON EL SIMULADOR 3D PARA LAS MARCAS
MOVE MOVE
EN — EN —_—
1645447 — N AMWBO00 1684739 — M TAWB002
3 oun — "CODIGO_M1* i ouT — "CODIGO_M2*"
Fig. 1.130c

Las diferentes palabras de marcas, entradas y salidas utilizados para la carga de
unos valores no podrédn ser utilizadas en el programa, ya que ocasionaria una
modificacién en los valores cargados desde el OB30 y provocaria la pérdida de
comunicacion entre el simulador 3D y el simulador de TIA Portal PLCSim.

e Introducir programa para el control del proceso.

Por ejemplo, en el OB1, introducimos el programa del control del motor de la cinta
que transporta los palets con indicacion mediante los pilotos de sefializacién del

estado actual del proceso, que serfa el siguiente:

L |

v  Segmento 1: Contactor para ¢l control del motor

‘|01

Wo.2

w30
*Fa_ %011

*$1_PULSADOR "52_PULSADOR PROTECCION *K1M_MOTOR
DE PARD" DE MARCHA" MOTOR PALETS* CINTA PALET
11
{ | |} 1T { b
%A
*K1M_MOTOR
CINTA PALET .
| Fig. 1.131a
¥  Segmento 2; Filoto de sefizlimcién de estado de procesc en paro
%011
"K1M_MOTOR w024
CINTA PALET *H3_RO0*
{
———Td! { }— ’
Fig. 1.131b
¥  Segmento 3: Filoto de sefislizmcién de estado de proceso en marchs
W11
"K1M_MOTCR Q22
CINTA PALET "H1_VERDE"

{ M Fig.1.131c
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Recuerda ¢ « »

Antes de arrancar la
aplicacion del
Simulador 3D,
debemos aseguramos
de gue el PLC hg
pasado del estado
STOP a RUN

- e >
Segmento 4: Filoto de sefislimcién estado de proceso en averia por disparo del disyuntor

d3.0
“F2_
PROTECCION
MOTOR PALETS" 1984
*HO_AMARILLO"

{

Fig. 1.1314

Iniciar la aplicacién del simulador de TIA Portal PLCSim.

Teniendo seleccionado el PLC en el Arbol del proyecto
fLC?;_rrj desde. TIA Port.af a través de la opcién Online — Simulacién - Iniciar 0
ambien mediante el icono dispuesto en la barra de menus llamado lnic;a,

simulacién, siguiendo los mismos indi
; pasos indicados en el
apartado Mediante PLCSim. Punie 14,8 dentro

» Iniciamos el simuladg

IMPORTANTE: Una vez finalizada la carga del hardware y el programa, y antes dg

continuar, hemos de pasar el PLCSim al i
: " modo de funcionami
seguidamente dejarlo en modo RUN. emiente STORg

¢ Conexién del PLCSim con el simulador 3D.

Inici i i
! ‘amios el smfrulador 3.D’ én ese momento se visualizar el proceso que contieng
simulador asi como diferentes botones habilitados en el panel principal

1

Marcaje de cajas con tres colores Viceng G
Viceng Guerrero & Ramén Yuste

Vista Opciones Camera

Py ] [_commar rroceso REGsROS | B =S o |
O =

Fig. 1.132

E ; )

Zt:ts;lmtljlad_or 3D se puede girar en todos los sentidos. Si fijamos el ratén en un
pro oy o_glramos en cue'}lqwer sentido, se podran obtener multiples vistas del
proceso simulado. También se podra realizar zoom para acercar o alejar el

e 2 ;
p! Iceso si fijamos en lun punto el ratén y desplazando la rueda hacia adelante,
alejar o zoom (-) y hacia atrds, acercar o zoom (+).

En la parte inferior del simulador 3D estdn situados una serie de select
Pulsadores con diferente funcionalidad, como es el selector 0-1 de la 'ec 9refi !
este s,e utilizard para reiniciar todos los actuadores que intervienen en ;lqu“er ‘:;
colocandolos en su posicién de reposo y haciendo que las piezas sepst;::ieeil
A

Rcherd° o e

gl selector “0-1" situado
enla parte inferior
izquierda del Simulador
3p, se debe utilizar

ara poder poner el
proceso simulado en
sus condiciones de
inicio, tal cual aparece
al arancarlo.
También es Ufil
cuando, por causas
jusﬁﬁccdos, como
puede ser un
incorrecto
planteamiento del
programda, ©
injustificadas, "cosas
de la informdtica”, el
simulador 3D pueda
guedar en un estado
no deseado, o bien
porque realiza
acciones anormailes.
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también, en su posicién inicial. Para ello en primer lugar debemos pasar el modo
de funcionamiento del PLC Sim de STOP a RUN.

También en ese mismo panel inferior localizamos tres pulsadores que tienen la
siguiente funcionalidad:

PONER PIEZA : Sino existe pieza en la posicion de recogida por parte de la ventosa
del manipulador de carga, entonces aparecerd una nueva pieza, podemos realizar
hasta un maximo de cuatro cargas de piezas. Este pulsador puede ser utilizado en
el caso de realizar programas para el estudio de forma individual del manipulador
de carga. En el caso de que se hayan agotado las cuatro piezas, entonces debemos
accionar el pulsador Inicializa, disponiendo de nuevo de otras cuatro piezas.

TOPE FINAL CINTA: Si se desea realizar programas para el estudio de forma
individual del manipulador de grabado, podemos activar este boton, con ello se
consigue que cuando las piezas alcancen la posicion final de |a cinta, esas mismas
piezas desaparezcan del proceso. Si este boton se encuentra activado se indicard
de color rojo observando ademds como la pieza que hace de tope al final de |a
cinta de piezas desaparece, si por el contrario se encuentra desactivado se
visualizard el botdn de color verde y el tope del final de la cinta aparece. En el caso
de quedarse vacia la cinta transportadora de entrada de piezas al proceso se
deberd accionar el pulsador Inicializa, cargando de nuevo la cinta de piezas.

CARGA: Simula la accién de retirar manualmente la pieza cuando ésta se
encuentra en la posicién de carga para ser recogida por la ventosa.

MARCADQ: Simula la accién de retirar manualmente la pieza cuando ésta se
encuentra en la posicién de marcado en el manipulador de grabado.

Los otros tres pulsadores con las indicaciones de SELLADO VERDE, SELLADO
AMARILLA y SELLADO ROJO estan asociados a diferentes entradas del PLC, para
en el caso de querer realizar programas y poder seleccionar en cada momento el
color del sellado de cada una de las piezas a procesar.

Si la comunicacion con el PLCSim es correcta, mediante una Tabla de observacion
se observaran las diferentes entradas/salidas indicando su estado actual.

| e eibn Totally Integrated Automation
9% [ auendw propects 3 il PORTAL

| Dispasitivas

300 2

¥l
B

'S | Vieta dotallada 4 p 1% informacion 331 %
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® Comprobar el funcionamiento del programa.

A continuacién, podemos ir haciendo aparecer los diferentes cuadros de mandy
para el control del proceso mediante los diferentes pulsadores como:

- Control del proceso.

E'n esfca ventana podemos controlar el proceso mediante los diferenteg
dispositivos:

Contrel del procesa

© seta de EMERGENCIA., | i
© pulsador de PARO con indicador luminoso. ( _@71'
O pulsador de MARCHA con indicador | == mo woon s o

luminoso. ‘ | ; ;"
o selector AUT/MAN. (= oo oo oo sl

Fig. 1.134

o p-ulsador de reconocimiento de alarmas (ACK) con indicador luminoso.

disyuntor magneto térmico del motor de a cinta transportadora de palets M1

o disyuntor magneto térmico del motor de la cinta transportadora de
piezas M2.

© cinco pulsadores, sin enclavamiento con una pulsacion, con

enclavamiento al realizar una doble pulsacion, ademds de indicador
luminoso (S20-H20..., 524-H24)

o]

Para este primer ejercicio que estamos realizando, basta con este cuadro de
man.do pa'ra poder controlar el proceso y visualizar en el simulador 3D e
funcionamiento de la cinta de transporte de palets.

Para ello actuaremos sobre los siguientes dispositivos:

o Pulsador de Paro, indicado como PARO.

© Pulsador de Marcha, indicado como MARCHA.

o Disyuntor magneto térmico del motor de la cinta transportadora de
piezas, indicado como M2.

o

El r‘esto de ventanas de control del proceso serdn explicados en sucesivos
capitulos donde aparezcan.

- Mando manual.

En esta ventana podemos controlar el proceso de forma manual a través de unos
selectores que controlaran cada actuador:

Mando manual

! s9 S10 s s12 513 sS4
§ SIS
e ERETRE
l =

S1s S16 s517 518 S19 |
—_— J

Fig. 1.135

Recuerda o ¢ »

Si al arrancar el
Simulador 3D, éste
gueda en segundo
plano, para poderlo
pasar a primer plano
debemos usar la
combinaciéon de teclas
“Alt + Tab".

Unidad 1 - Entorno de programacién TIA PORTAL

- Estado de la Guia Gemma.

En esta ventana podemos visualizar el estado actual del proceso segun la guia
Gemma. Se observarad un cambio a color verde cuando por programa activemos
la salida asociada a cada uno de estos pilotos.

Estado de la Guia GEMMA )

Fig. 1.136
- Averias en el proceso.

A través de esta ventana podemos provocar diferentes averias al procesoy que el
programa debera contemplar su tratamiento.

’
Averias en el proceso

Fig. 1.137

- Registros de pedido y de contaje.

En esta ventana podemos visualizar el estado actual de los registros de contaje
referidos a los Valores de produccién, que mostraran el nimero de las piezas
procesadas (fila inferior). También esta misma fila dispone de un pulsador de
Reset para programar en el PLC como una entrada y poder poner a cero los
registros asociados a los Valores de produccion.

También, permite la introduccién de valores en los registros de Pedidos de
produccién para indicar cuantas piezas de cada color se desean procesar (fila
superior) como pedidos de produccion, contando con un pulsador de Reset con
el que se ponen a cero los registros asociados a los visualizadores de Pedidos de
produccidn. Se ha de indicar que este pulsador es interno al simulador 3D y por
tanto no esta asociado a ningun registro del PLC.




l B ]
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Registros de pedido y de contaje Eiercicio

Recuerda = » » CONTROL DEL MOVIMIENTO DE TODOS LOS ACTUADORES Y PILOTOS DE SENALIZACION DE FORMA

Para cerrar el g
Simulador 3D, es
imprescindible pulsar
sobre los iconos
indicados, ya que en
caso contrario
quedardn procesos

abiertos. e Nota importante.

Con el objetivo de manipular el simulador 3D y conocer algunas de sus funcionalidades, en este primer I
ejercicio seria conveniente poder visualizar los movimientos de todos los actuadores, como son los
cilindros y los motores, asi como el de los pilotos de sefializacién, tanto de la baliza como de los
Fig. 1.138 pulsadores.

Si al arrancar el Simulador 3D no aparece en pantalla, es porque queda ep Condiciones de funcionamiento:

segundo plano cuando se tienen més aplicaciones abiertas. En este caso hay que

usar las teclas Alt + Tab para visualizar el simulador 3D en primer plano. e Mediante los correspondientes selectores del panel de Mando manual, se debe ir realizando los

movimientos de forma controlada para que no existan choques en los movimientos, de todos y cada
uno de los cilindros que intervienen en el proceso.

e Mediante los correspondientes diferentes selectores del panel de Mando manual, se debe ir
realizando los movimientos de los dos motores teniendo en cuenta el estado de los disyuntores
magneto térmicos. Si éstos se encuentran disparados, se deberd sefializar mediante los pilotos
amarillo y rojo, respectivamente de la baliza. Del mismo modo, quedara sefializado el funcionamiento
de los motores mediante los pilotos, verde y azul, respectivamente, de la baliza.

e Los pilotos asociados a los pulsadores de Paro, Marcha y ACK, entraran en funcionamiento siempre

Fig. 1.139

que su pulsador correspondiente se encuentre pulsado.
Para cerrar el simulador 3D de forma correcta se debe pulsar ¢ © e Los pilotos asociados a los pulsadores de $20, S21, 522, 523 y 524, entraran en funcionamiento
el boton siguiente, ya que en cualquier otro caso quedaran .¢$@Qﬁ ‘P siempre que su pulsador correspondiente se encuentre pulsado.
procesos abiertos. ¢ ﬂ?‘%\ \

Fig. 1.140

B
Fig. 1.141
Relacién de entradas y salidas:
ENTRADAS SALIDAS |
Direccion Dispositivo Direccion Dispositivo :
10.1 S1 Paro Q0.0 | Y1 Bajar ventosa ' '
10.2 S2 Marcha Q0.1 Y2 Ventosa a la izquierda
12.7 F1 Disyuntor motor piezas Q0.2 | Y3 Ventosa a la derecha
13.0 F2 Disyuntor motor palets Q0.3 Y4 Multiposicional pequefio
13.1 S5 Pulsador ACK Q0.4 | Y5 Multiposicional grande
14.0 S9 Selector hajar ventosa Q0.5 Y6 Tope en cinta de piezas
14.1 S10 Selector ventosa a la izquierda Q0.6 | Y7 Bajar marcador
14.2 S11 Selector ventosa a la derecha Q0.7 | Y8 Subir marcador |
14.3 512 Selector multiposicional pequefio Q1.0 | Y9 Activar ventosa |




Unidad 1 — Entorno de programacion TIA PORTAL Unidad 2 — Introduccién a la programacién

ENTRADAS SALIDAS g
Direccion Dispasitivo Dlbecotin Dispositivo Unidad 2 Introduccién a la programacién
14.5 514 Selector tope cinta piezas Q2.0 K2M Motor cinta piezas
14.6 S15 Selector bajar marcador Q2.1 HO Piloto amarillo i
14.7 516 Selector subir marcador Q2.2 | H2 Piloto verde '
15.0 | S17 Selector motor piezas Q2.3 | H2 Piloto azul B
I5.1 | 518 Selector motor palets Q2.4 | H2 Piloto rojo e
15.2 $19 Selector vacio ventosa Q3.0 | H4 Piloto pulsador paro
5.3 520 Pulsador Q3.1 H5 Piloto pulsador marcha
154 | S21 Pulsador Q3.2 | H6 Piloto pulsador ACK -
15.5 | 522 Pulsador Q3.3 | H20 Piloto pulsador $20 ¥ -
15.6 523 Pulsador Q3.4 | H21 Piloto pulsador 521 » 00ty e
I5.7 | S24 Pulsador Q3.5 | H22 Piloto pulsador 522 T e d“"‘?:‘;,“ W 1
Q3.6 | H23 Piloto pulsador 523 ' Irc s E
Q3.7 | H24 Piloto pulsador 524 '3 .
o |
Realizar: % = E °
e Programa implementado para el PLC. | wfa
e Comprobacién del funcionamiento mediante la maqueta de simulacién 3D. J n
S
s ) 3 :
. ; - ———n
> Vis '::mg;n-‘ o
En este capitulo:
2.1 Operaciones légicas con bits 2.2.1 Introduccion al Grafcet
2.1.1 Concepto del bit RLO (Resultado Logico 2.2.2 Objetos basicos para el disefio de un Grafcet

de la Operacion) ) . . .
2.2.3 Simbolos normalizados en acciones asociadas

2.1.2 Circuitos basicos con entradas y salidas
2.2.4 Reglas del Grafcet

2.1.3 Memoria de la CPU. Marcas de memoria

y marcas remanentes 2.2.5 Niveles de disefios en Grafcet (nivel 1, 2 y 3)

. . : 2 ipo de secuencia lineal
2.1.4 Marcas de sistema (Primer ciclo) 2.26 Tipo de secu

isefio Grafcet
2.1.5 Instrucciones con memoria SET/RESET 2.2.7 Programa basado en disefio Grafce

o s ¢
2.2. Programacion en Grafcet (l) Ejercicio propuesto




