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Tareas de programacion

Para resolver las tareas de programacion, es necesario tener conocimientos previos del lenguaje
de programacion de texto estructurado (ST o SCL) y saber utilizar la herramienta de
programacion que se esté utilizando.

Las soluciones de programacion proporcionadas se han creado con el TIA Portal V16 para un
controlador logico programable SIMATIC S7-1500 con CPUI1512SP.

Alternativamente, también pueden utilizarse aqui otros sistemas de control con el software
adecuado.

Puede encontrar una introduccién a la programacién con el Portal TIA aqui, en SIEMENS, por ejem plo:
http://www.siemens.de/sce/S7-1500
https://new.siemens.com/global/de/unternehmen/nachhaltigkeit/ausbildung/sce/lern-lehr-

unterlagen/erweiterte-programmierung.htm|

Encontrard mas informacion en:
https://github.com/fischertechnik

La biblioteca global de fischertechnik Library_LearningFactory_4_0_24V y la biblioteca
Las soluciones del programa se encuentran en:
https://github.com/fischertechnik/plc_training_factory_24v


https://eur01.safelinks.protection.outlook.com/?url=http%3A%2F%2Fwww.siemens.de%2Fsce%2FS7-1500&data=02%7C01%7CHartmut.Knecht%40fischer.de%7C0864166f03b14fc7436208d81146c74f%7C3034cdac24bf458496ee970427389c1b%7C0%7C0%7C637278343551053927&sdata=Id%2BErval3vFJaTf4YJjJQZWgyUNzb8Ac%2B9%2B%2BVijpQQo%3D&reserved=0
https://eur01.safelinks.protection.outlook.com/?url=https%3A%2F%2Fnew.siemens.com%2Fglobal%2Fde%2Funternehmen%2Fnachhaltigkeit%2Fausbildung%2Fsce%2Flern-lehr-unterlagen%2Ferweiterte-programmierung.html&data=02%7C01%7CHartmut.Knecht%40fischer.de%7C0864166f03b14fc7436208d81146c74f%7C3034cdac24bf458496ee970427389c1b%7C0%7C0%7C637278343551058902&sdata=kYpBsjRQblsOSZU8ys0cp5PIPw6TWJeoqadUboYttMA%3D&reserved=0
https://eur01.safelinks.protection.outlook.com/?url=https%3A%2F%2Fnew.siemens.com%2Fglobal%2Fde%2Funternehmen%2Fnachhaltigkeit%2Fausbildung%2Fsce%2Flern-lehr-unterlagen%2Ferweiterte-programmierung.html&data=02%7C01%7CHartmut.Knecht%40fischer.de%7C0864166f03b14fc7436208d81146c74f%7C3034cdac24bf458496ee970427389c1b%7C0%7C0%7C637278343551058902&sdata=kYpBsjRQblsOSZU8ys0cp5PIPw6TWJeoqadUboYttMA%3D&reserved=0
https://github.com/fischertechnik

Tarea de programacién 1
Configuracién y puesta en servicio del controlador SIMATIC con CPU1512SP

Definiciéon de la tarea:

Para la LearningFactory_4_0_24V, se debe crear, cargar y probar la configuracion de hardware
completa del controlador con todos los modulos de entrada/salida.

Se crea una CPU no especificada para determinar todos los componentes.

Este proyecto con la configuracion del hardware sirve de base para todas las tareas de
programacion posteriores.

Planificacién

1. Conecte un boton de START como contacto normalmente abierto (NO) y un botdon de
STOP como contacto normalmente cerrado (NC) a dos entradas libres de |la unidad de
control. 2. Conecte la LearningFactory_4_0_24V al PLC y encienda la unidad de control.

2. cree el proyecto LearningFactory_4_0_24V_Task01_HW Conf en el Portal TIA.

3.afada un controlador SIMATIC S7-1500 como nuevo dispositivo en el proyecto TIA Portal
LearningFactory_4_0_24V_Task01_HW Conf. Esto se hace como se describe en las siguientes
instrucciones de programacion como CPU no especificada.

4. conectar el dispositivo de programacion a la CPU y hacer gque se determine la
configuracion del dispositivo conectado de acuerdo con las instrucciones de
programacion.

5. Ajuste las direcciones de entrada/salida de los modulos reconocidos segun las
instrucciones de programacion y configure los modulos.
©. dearchive la biblioteca global Library_LearningFactory_4_0_24V como se muestra en las

instrucciones de programacion e inserte la tabla de variables globales Start-Stop en su
proyecto desde alli.

7. carga la configuracion de hardware con la tabla de variables en la unidad de control y
pruébala.
8. Crea una tabla de observacion con el nombre Beobachtungstabelle_watch table, inserta las

sefales de la tabla de variables globales y comprueba la funcion de los botones
observandolos.
9.guarda y archiva el proyecto LearningFactory_4_0_24V_TaskO1_HW Conf.



Instrucciones de programacién:
Notas sobre la conexién de los botones START y STOP:

Se necesitan dos pulsadores para las siguientes tareas de programacion. Un pulsador
START como contacto normalmente abierto (NormallyOpen) y un pulsador STOP como
contacto normalmente cerrado (NormallyClosed). Para ello se pueden utilizar los
Minipulsadores de Fischertechnik.

Los minipulsadores estan equipados con contactos conmutados y pueden utilizarse tanto
como contactos normalmente cerrados (NC) como normalmente abiertos (NO). La
ilustracion muestra el esquema de los minipulsadores.

nicht betatigt betatigt

®
®

Para utilizarlo como contacto normalmente cerrado, los dos contactos 1y 2 se conectan a
una entrada digital del PLC.
Para utilizarlo como contacto normalmente abierto, los dos contactos 1y 3 se conectan a
una entrada digital del PLC.

Encontrara informacion detallada sobre la conexion a los modulos SIMATIC en los manuales.
A continuacion se muestra un ejemplo de la asignacion de pines del modulo de entrada digital
DIl 1ex24VDC ST utilizado aqui en la BaseUnit BU tipo AO sin bornes AUX (conexion de 1 hilo):

Sa  DIAG
[

1,3 .5 T.0.1 143 15

o

.0,.2, 4, .6, 8, .10, 12, 14
%

@ N\ ®

254 | PWR,
R
CHO A ccoo oI,
cH2 Bl 3 b,
—
CH4 o] 5 % |ol,
@ il T ® % |o,
_— S — L
2 o] ® 10 |01,
Gk T I 12 |oI,
_—
CH12 ST 4 |ol,
G MR “16 |Di,
= @ | i - M
P1
P2

ALX

P T o W |




Notas sobre la configuracién de una CPU1512SP no especificada:

Antes de poder programar un PLC SIMATIC S7-1500, es necesario configurar su hardware.

La forma mas rapida de hacerlo es crear una CPU no especificada y hacer que se reconozcan
todos los componentes.

El requisito previo es que el dispositivo de programacion esté conectado a la unidad de control
a través de Ethernet y que las direcciones |IP estén configuradas de modo que ambos
participantes se encuentren en la misma subred.

La configuracion de la direccion IP se describe en este documento en el capitulo Puesta en
servicio y personalizacién de la unidad de control SIMATIC CPU1512SP.

La configuracion de nuestra Learning Factory 4.0 puede realizarse en |los siguientes pasos.
— En primerlugar, inicie el Totally Integrated Automation Portal, que se abre aqui con

un doble clic.

(> Portal TIA V18)

— En la vista del portal, vaya a = Inicio - Xpgap nuevo proyecto. Ajuste el nombre del

proyecto, la ruta, el autor y el comentario como corresponda y haga clicen — Crear.
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— En el portal, seleccione - Inicio - Dispositivos y redes > Ahadir nuevo dispositivo.

Cree una CPU nueva. Utilice un modelo no especificado de la CPU SIMATIC ET200 con el

numero de pedido 6ES7 5XX-XXXXX-XXXX.

(Controlador — SIMATIC ET200 CPU — ET 200SPCPU — ST200SP CPU sin especificar

— BGES7 SXX-XXXXX-XXXX — V2.8)

Asigne un nombre de dispositivo (Nombre de dispositivo — PLC), seleccione Abrir vista

de dispositivo y, a continuacion, haga clic en - Anadir.

T Siemens - C:\UsersimdelDocuments\AutomationieamingFactory_4_0_V14_Task01_HWConfLearningFactory 4 0 V14_Task01_HWConf —ox

Totally Integrated Automation

Neues Gerét hi

[>]

Gerdte & Alle Gerate anzeigen Gerdtename:
Netze

[PLc |

~ (@ Controller Gerat:
» [ SIMETIC §7-1200
» [ SIMATIC 571500

» [l SIMATIC Drive Controller

Neues Gerit hinzufiigen

Controller
» [ SIMATIC 57-300 |
[ SIMATIC S
Y ,E SIHIC 37400 Nicht spezifizierte ET2005P CPU
~ [ SIMATIC ET200 CPU
» [ CPU 1510571 PN ArtikebNr:  [BES7 SXOGCXYIOU000(
I3 <p-
Netze konfigurieren HA » Ll CPU15125P-1 PN Version: V2.8 -
» (@ CPU15105PF-1 PN
—— » [ CPU 15125PF1 PR Beschreibung:
g » (@ cPUSIPLUS. Nicht spezifizie rte ET2005P CPU A
PCsysteme = cam

» [ e72005 cPU
» [ ET200pr0 CPU

I » [ Device prowy

P Projektansicht Gebffnetes Projekt: C:\UsersimdelDocuments\Automation\LeamingFactory_4_0_V14_Task01_HWConf\LearningFactory_4_0_V14_Task01_HWConf

— El Portal TIA cambia ahora automaticamente a la vista de proyecto y muestra una nota

indicando que este dispositivo no esta especificado. Para que la configuracion del

hardware se detecte automaticamente, inicie la deteccidon haciendo clic en detectar en

el cuadro de informacion amarillo. ( — deteyTop)



— En primer lugar, seleccione el tipo de interfaz PG/PC vy la tarjeta de red con la que

desea establecer la conexion con el PLC a traves de Ethernet. (— Tuwo 8¢ wvieppal TIT/ITX:

PN/IE - Interfaz PG/PC:Intel(R) Ethernet ..)

Ahora debe iniciarse la bUsgueda de participantes en la red pulsando el boton

— Iniciar busqueda.

A continuacion, se buscan y enumeran todos los dispositivos accesibles. Una vez
seleccionada la CPU correcta, al hacer clic en - Reconocer se reconocen la CPU

correspondiente y los moédulos conectados.

Hardware-Erkennung fiir PLC_1

Typ der PGIPC-Schnittstelle: |—LPNI'|E |'|
PGIPCSchnittstelle: (Rl Intel (R) Wi-Fi 6E AX211 160MHz [+] @
Kompatible erreichbare Teilnehmer der ausgewahlten Schni lle:
Gerat Gerdtetyp Schni llentyp | Adresse MAC-Adresse
plc CPU 15125PF-1 PN PNIIE 192.168.0.1 EC-1C-5D-2D-B8-B4
—
[ | LED blinken
Online-Statusinformation: [ Nur Fehlermeldungen anzeigen
@ suche beendet. 1 kempatible Teilnehmer ven 1 erreichbaren Teilnehmern gefunden.
Scanund Informationsabfrage abgeschlossen.
12 Gerdteinformationen werden eingeholt... E
| Erkennen | | Abbrechen |

Nota: Sisu CPU no aparece en la lista, asegurese de haber seleccionado la tarjeta de

red correcta y de haber establecido una conexion entre el portatil y la CPU.



— EI Portal TIA muestra ahora la configuracion de dispositivos completa de la CPU

seleccionada. Aqui puede configurar ahora la CPU y los mddulos de entrada/salida

segun sus especificaciones.
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Notas sobre la configuracion de los médulos de entrada/salida

Las direcciones de los mddulos deben establecerse como se muestra aqul.

ingFactory_4_0_24V_Task01_HWConf_V18 » PLC[CPU 1512SP F-1 PN]

‘E Topologiesicht ||ﬁi'h Netzsicht "—[l'f Geratesicht |_

Gerdtelibersicht
B - |Modul Baugr... Steck.. |E-Adresse A-Adres_ | Typ Artikel-Nr. Firmw_.
0 300
300 1 2 5 b FLC 0 1 CPU15125PF-1 PN 6ES7 512-15K01-0ABO v2.s
ntrge... e | commmns DO1+2 o 2 = DQ 16x24VDCI0.5...  6EST 132-6BHO1-0BAD V0.0
DO3+4 0 3 34 DQ 16x24VDCI05..  6ES7 132-6BHO1-0BAD vo.o
DO5+6 0 4 5.6 DQ 16x24VDCI05...  6ES7 132-6BHO1-0BAD V0.0
DO7-14 o 5 Ttk DQ 4x24VDCI2AHS  BESY 132-6BD20-0DA0 V2o
DO15-22 o 6 1522 DQ 4x24VDCI2AHS  6EST 132-6BD20-0DA0 V2.0
DO23-30 0 7 23.30 DQ 4x24VDCI2AHS  6ES7 132-6BD20-0DA0 V2.0
O 5 DI1+2 0 8 Ve DI 16x24VDC ST 6ES7 131-6BHO1-0BAD V0.0
00 DI3+4 o g St DI 16x24VDC 5T BES7 131-6EHO1-DBAD vo.o
8 8 _ DIs 0 10 5i DI 8x24VDC HS 6E57 131-6BF00-0DAD vio
8 8 4 [s][3 0 1 6 DI Bx24VDC HS 6ES7 131-6BF00-0DAD vi.o
8 8 - AI7-10 0 12 7..10 Al 24J ST BES7 134-6FBO0-0BAT vi.o
o0 : End o 13 servermodul BES7 193-6PAD0-0AAD Vi
i} 14

Para los modulos de salida con direcciones DO 7 - DO 30, debe ajustarse la modulacion porancho

de pulsos (PWM) para el modo de funcionamiento.

LearningFacto V18 » PLC [CPU 1512SP F-1 PN]

|; Topologiesicht "h-g-h Netzsicht |m'f Geritesicht |_
Gerateiibersicht
B . Modul Baugr... |Steck.. |E-Adresse A-Adres_ | Typ Artikel-Nr. Firmw._.
0 300 ]
300 1 2 » PFLC o 1 CPU15125P F-1 PN BES7 512-15K01-0AB0 V2.8 T
Entrége... T r— DO1+2 o 2 1.2 DQ 16x24VDC/I05..  6EST 132-6BHO1-0BAD v0.0
DO3+4 0 3 3.4 DQ 16x24VDCI05...  6EST 132-6BHO1-0BAD V0.0
= DO5+6 o 4 B & DQ 16x24VDC/I0.5...  6EST 132-6BHO1-0BAD v0.0
DO7-14 o 5 7.4 DQ 4x24VDCI2AHS  6ES7 132-6BD20-0DA0 V2.0
DO15-22 0 & 15..22 DQ 4x24VDCI2AHS  6EST 132-6BD20-0DA0D V2.0
DO23-30 o 7 23_30 DQ 4x24VDCI2AHS  6ES7 132-6BD20-0DA0D V2.0
00 DI1+2 o 8 1.2 DI 16x24VDC 5T BES7 131-6EH01-0BAD v0.0 =
[=}e] DIz+4 0 G 3.4 DI 16x24VDC ST B6ES7 131-6BHO1-0BAD V0.0
8 8 DIs o 10 5 DI 8x24VDC H5 BES7 131-6EFO0-0DAD V1.0
8 8 DI& o 1 6 DI Bx24WDC HS BEST 131-6EFO0-0DAD V1.0
8 8 AI7-10 0 12 7..10 Al 23U 5T BES7 134-6FBO0-0BAT V1.0
[=}s] End o 13 Servermodul BES7 193-6PADD-0AAD V1.1
T ) 1
0 15 -
o 16
L 0 17
i 0 18
P 0 19
L 0 20
|§ Eigenschaften ”3.‘. Info i ” ﬁ Diagnose
J Allgemein " 10-Variablen ” Systemkonstanten " Texte
» Allgernein Il .
. DQ-Konfiguration
Potenzialgruppe
= Baugruppenparameter
Allgemein Betriebsart: |Pu\5we|tenmndu|at|on |v|
DQ-Kenfiguration Ausgaberate: |1 Werlel’ZykIus‘
b Ausgang0-3
Ausgabeintervall: |0 ps‘
Werts
"




Para los modulos de entrada con direcciones DI 5 a DI 6 para las entradas de

sobremuestreo debe ajustarse en el modo de funcionamiento DI\ Oversampling.

LearningFactory_4_0_24V_Tas

k01_HWConf_V18 » PLC [CPU 1512SP F-1 PN]

|; Topologiesicht

”EE,, Netzsicht |mf Geratesicht

—

gt [Pcicruisizspraen]  [¢] B B [|H[E s = Gerateiibersicht
~
H -.. |Modul Baugr... | Steck... |E-Adresse |A-Adres... Typ
a o DR L 1
o RS S P s A SN 0 300 o
B P P PP ¥ && » FLC 0 1 CPUI...
DO1+2 0 2 1.2 DQ 16...
DO3+4 0 3 3.4 DQ 16...
DO5+6 0 4 5.6 DQ 16...
sntrége... SIEMENS DO7-14 o 5 7.4 DQ 4x..
DO15-22 0 6 15.22 DQ4x.
DO23-30 0 7 23.30 DQ4x.|E
DI1+2 0 8 1.2 DI 16x..
DI3+4 0 9 3.4 DI 16x..
DIS 0 10 5 DI 8x2...
00 00 o0 DG 0 1 6 DI 8x2...
o0 00 oo z
oo e oo Al7-10 0 1z 7..10 Al2x..
[sNe) 00 [sNs) End o 13 Server...
o0 00 oo
el 00 oo o 14
o0 00 oo o 15
o0 00 oo
[sXs} o0 5Xs] = 0 16
— — “
— o 17
|§ Eigenschaften ""A-l Info 4 ||ﬂ Diagnose
J Allgemein ” 10-Variablen || Systemkonstanten || Texte
» Allgemein .
DiI-Konfiguration

Potenzialgruppe
~ Baugruppenparameter
Allgemein
DHenfiguration
» Kanalvorlage
» Eingang0-7

Para los canales de los modulos de entrada analdgica, el tipo de medicién de tensién debe

Betriebsart: | DI\ Oversampling

Abtastrate: |1 samplesizykl... |

: |0
[ Wertstatus

Abtastintervall ps |

ajustarse con el rango de medicion 0-10V.

LearningFactory_4. 24V_Tas
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d [rclcuisioseeet [+ @ B [ Gerateubersicht |
P - Medul Baugr... | Steck... |E-Adresse |A-Adres... | Typ
o 300 [
» FLC o 1 CPU 1.
DO1+2 o 2 U= DQ 16...
DO3+4 o 3 I DQ 16...
DO5+6 o 4 5.6 DQ 16...
siEMENS DO7-14 o 5 714 DQ 4x...
DO15-22 o 6 15..22 DQ 4x...
DO23-30 o 7 23..30 DQ 4x.. | =
DI1+2 0 8 1.2 DI 16%..
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DIS 0 10 5 DIBx2...
EXE) oo oo DI6 0 1 6 DI Bx2...
oo [=}s] o0 =
a0 B oo AI710 o 12 7.10 Al2x
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~ Konfigurationstbersicht
» Eingénge
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Notas sobre las

Para las tareas de programacion, las tablas de variables globales y también un bloque para la

» Eingangsparameter

Ubersicht Eingangsparameter

Kanalnummer Messart Messbereich  Gléttung | Stérfrequenzunterdriickung
0 Spannung EI 0.10V B Keine B 50 Hz (60 ms}
1 Spannung 0.10V Keine 50 Hz (60 ms}

bibliotecas mundiales:

evaluacion del codificador se proporcionan en una biblioteca comprimida

Library_LearningFactory_4_0_24V.zal18.

10

encoder, el



—Para abrirlo, haga clic en el icono situado bajo Bibliotecas globales para abrir una biblioteca y

seleccione el archivo Library_LearningFactory_4_0_24V.zal18.
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Notas sobre las tablas de observacién:
Pueden crearse tablas de observacion para comprobar el funcionamiento de los modulos de
fabrica y determinar posteriormente los valores de posicion. Las variables pueden arrastrarse y

soltarse desde la vista detallada de las tablas de variables a las tablas de observacién.
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“lEn la vista ampliada, las salidas y entradas utilizadas en el programa también se pueden

controlar de forma permanente . Si no hay botones para las funciones START y STOP, éstas

pueden simularse de este modo.
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Tarea de programacién 2:
Estacion de sensor con camara (SSC), deteccién de color con sensor de color

Definicion de la tarea:

En la estacion de sensor con cadmara (SSC), el sensor de color de |la estacion de entrada/salida se
utiliza para detectar las diferentes piezas de trabajo azul/blanco/rojo.

Sihay una pieza de trabajo sobre el sensor de color, se evalua el valor medido del sensor de color
y el resultado se muestra en un LED asignado. La evaluacion sélo tiene lugar mientras se

mMantiene pulsado el boton START.

Asignacion de colores:

Azul LED verde (Q5)
Blanco LED amarillo (Q6)
Rojo LED rojo (Q7)

No se detecta colorLED rojo Estado en linea (Q8)
El programa debe crearse en el lenguaje de programacion Texto Estructurado (ST o SCL).

Planificacién

1. Abra el proyecto LearningFactory_4_0_24V_Task01_HW Conf en el TIA Portal y guardelo con el
nomlbre LearningFactory_4_0_24V_Task02_SensorsSSC.

2. Copie la tabla de variables globales SSC-Sensor-Estacién, como se muestra en la tarea de
programacion 1, de la biblioteca Library_LearningFactory_4_0_24V e insértela en su proyecto.

3. amplie la tabla de observacion como se muestra en la tarea de programacion 1,
determine los rangos de valores para los 3 colores azul/blanco/rojo colocando alli las
diferentes piezas de trabajo y compruebe el funcionamiento de los botones y sensores.

4. Crear bloque de codigo compatible con la biblioteca en el lenguaje de programacion de
texto estructurado (ST o SCL) .

5.cree un nuevo blogue de organizacion Principal [OBI1] en el lenguaje de programacion
Texto estructurado (ST o SCL), llame alli al bloque de codigo apto para bibliotecay conéctelo
a las variables globales.

6. Cargue el programa completo en la unidad de control.

7. Pruebe el programa en la estacion de sensores con camara (SSC).

8 Supervise el programa en linea y rectifique cualquier error.

9.guarday archiva el proyecto LearningFactory_4_0_24V_Task02_SensorsSSC.
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Instrucciones de programacién

Notas sobre la creaciéon de moédulos de programa com patibles con la biblioteca:

Para la programacion estructurada de programas PLC, es preferible crear bloques de cdédigo
aptos para biblioteca. Esto significa que los parametros de entrada y salida de una funcion o un
bloque de funciones se definen generalmente en las variables locales y sélo se asignan a las
variables globales actuales (entradas/salidas) cuando se utiliza el blogue.

Esto tiene la ventaja de que el modulo se puede llamar varias veces.

Notas sobre el sensor de color

El sensor de color fischertechnik emite luz blanca que es reflejada en distinto grado por
superficies de diferentes colores. La intensidad de la luz reflejada se mide a través del
fototransistor y se lee como valor de tension entre O Vy 9 V en una entrada analdégica O - 10 V
del PLC. El moédulo de entrada analogica digitaliza este valor medido (O - 9 V) en un ndmero
entero comprendido entre O y 24883.

El valor medido depende de la luminosidad ambiente y de la distancia entre el sensor vy la
superficie coloreada.

Por lo tanto, los valores para las 3 piezas diferentes en los colores azul/blanco/rojo deben
determinarse en varias mediciones.

A partir de ahi puede calcularse un valor medio para cada color. Al analizar los resultados, debe
definirse un intervalo de tolerancia en torno a este valor medio, ya que los resultados de las
mMediciones siempre tienen un cierto grado de imprecision.
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Tarea de programacién 3:
Estacion de sensor con camara (SSC), movimiento de la cdmara sin modulacion de anchura de impulsos
(PWM)

Definicion de la tarea:

En la estacion de sensores con camara (SSC), el movimiento de la camara debe controlarse
directamente a través de las salidas sin modulacion por ancho de pulsos (PWM).

Debe iniciarse un movimiento de referencia pulsando el botén START. La camara se desplaza
horizontalmente en el sentido de las agujas del reloj hasta la posicion del interruptor de
referencia y verticalmente hacia abajo hasta la posicion de referencia del eje vertical.

Pulse el boton STOP para mover la cadmara horizontalmente en el sentido contrario a las agujas
del reloj y verticalmente hacia arriba durante 2 segundos.

Sise pulsa START o STOP mientras la camara ya esta en movimiento, la direccion debe invertirse.

El programa debe crearse en el lenguaje de programacion de texto estructurado (ST o SCL).

Planificacién

1. Abra el proyecto LearningFactory_4_0_24V_Task01_HW Conf en el TIA Portal vy
guardelo con el nombre LearningFactory_4_0_24V_Task03_CameraSSC.

2. copia la tabla de variables globales SSC-Camera-Station, como se muestra en la tarea de
programacion 1, de la libreria Library_LearningFactory_4_0_24V e insértala en tu proyecto.

3. Inserte los puentes para la alimentacion de los motores controlados bidireccionalmente de
forma que los motores se alimenten directamente a través de los +24V de los actuadores.

4. amplie la tabla de observacion como se muestra en la tarea de programacion 1y compruebe
la funcion de las senales | / O.

5. crear bloques de cdédigo aptos para biblioteca en el lenguaje de programacion de texto
estructurado (ST o SCL).

6. cree un nuevo blogque de organizacion Principal [OBI1] en el lenguaje de programacion Texto
estructurado (ST o SCL), llame alli al blogue de codigo apto para biblioteca y conéctelo a las
variables globales.

7 Cargue el programa completo en la unidad de control.

8. pruebe el programa en la estacion de sensores con camara (SSC).

9 Supervise el programa en linea y rectifique cualquier error.

10.guarda y archiva el proyecto LearningFactory_4_0_24V_Task02_CameraSSC.

1. Vuelva a conectar los puentes para la alimentacion de los motores controlados
bidireccionalmente para que se alimenten a través de los terminales PWM 2 vy 3

correspondientes.
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Instrucciones de programacién

Notas sobre la modulaciéon por ancho de pulsos (PW M):

Los motores controlados bidireccionalmente para el eje horizontal (rotacion de la camara) y el
eje vertical

(altura de

asociados.

la camara)

Estacion de sensores
con camara (SSC)

PWM 1 - no utilizado -
PWM 2 Altura de la cAmara
PWM 3 Girar la camara
PWM 4 - no utilizado -

Asignacion de los puentes PW M:

Para ello hay que conectar los puentes de la derecha para la alimentacion a traves de +24V

(actuadores).

se controlan mediante

Los puentes se encuentran aqui en la placa adaptadora

relées y pueden alimentarse
directamente a través de los 24 V de los actuadores o a través de los terminales PWM 2 y 3
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Notas sobre la programacion

Como en esta tarea debe evaluarse el flanco positivo de |la sefal del pulsador START vy se utiliza
un temporizador, debe programarse aqui un blogue de funcion (FB) como blogue de cddigo.
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Tarea de programacién 4:
Linea de clasificaciéon con deteccion de color (SLD); cadena escalonada con funcion de posicionamiento
simple sin deteccidon de color

Definiciéon de la tarea:

En la linea de clasificacion con deteccion de color (SLD), las piezas deben transportarse desde el
inicio de la cinta hasta la 2% ubicacion de almacenamiento independientemente de su color.

Si hay una pieza de trabajo en la cinta en la barrera de luz en la entrada y la 22 posicion de
almacenamiento esta libre, la cinta se conecta con el pulsador START. Desde la barrera de luz
después del sensor de color, se cuentan los impulsos del pulsador de impulsos para la deteccion
de la posicion. La cinta debe detenerse en cuanto la pieza de trabajo se encuentre delante del
2° cilindro eyector.

AqQui, la pieza se transporta desde el 2° cilindro de extension hasta el 2° almacén.

A continuacion, la pieza debe retirarse a mano.

El proceso se detiene pulsando el botédn STOP. Las piezas de trabajo deben retirarse del sistema
antes de poder reiniciar la linea de clasificacion.

El programa debe crearse en el lenguaje de programacion Texto Estructurado (ST o SCL).

Planificacién
1. Abra el proyecto LearningFactory_4_0_24V_Task0O1_HW Conf en el TIA Portal y guardelo con el

Nnomlbre LearningFactory_4_0_24V_Task04_SortingSLD.

2. Copielatabla de variables globalesSLD-Linea de clasificaciéon con deteccién, como se muestra
en la tarea de programacion 1, de la biblioteca Library_LearningFactory_4_0_24V e insértela en
SuU proyecto.

3. amplielatabla de observacion como se muestra en la tarea de programacion 1y compruebe
la funcion de las senales |/ O.

4 crear bloques de codigo aptos para biblioteca con la cadena de pasos en el lenguaje de
programacion de texto estructurado (ST o SCL).

5. cree un nuevo blogue de organizacion Principal [OB1] en el lenguaje de programacion Texto
estructurado (ST o SCL), llame alli al blogue de codigo apto para biblioteca y conéctelo a las
variables globales.

6 Cargue el programa completo en la unidad de control.

7. Pruebe el programa en la linea de clasificacion con deteccion de color (SLD).

8 Supervise el programa en linea y rectifigue cualquier error.

9.guarday archiva el proyecto LearningFactory_4_0_24V_Task04_SortingSLD.
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Instrucciones de programacién

Notas sobre la programaciéon en cadena por pasos en ellenguaje de programacién Texto Estructurado
(ST o SCL):

Ademas de otras posibilidades que ofrece el lenguaje de programacion de texto estructurado
(ST o SCL) para programar un control de secuencia o una cadena de pasos, esto puede hacerse,
por ejemplo, en una instruccion de caso.

La variable estatica #NuUmero_de_paso contiene siempre el numero del paso que se esta
ejecutando en ese momento.

Solo se ejecutan los comandos programados para el numero de paso correspondiente.

La transicion al siguiente paso se realiza incrementando la variable #NUmero_paso en +1 dentro
del paso.

La variable #NUmero_paso se pone a O para la transicion del ultimo paso al paso Oy para reiniciar
la cadena de pasos.

EICASE #5tep number OF
0: JF Initial step

1: //f Step 1

2: f/ Step 2

L
ELSE // Statement section ELSE

| END_CASE;

Como en la cadena de pasos también se necesitan variables estaticas, aqui debe programarse
un bloque de funcion (FB) como bloque de codigo.

Notas sobre el posicionamiento

Como la cinta transportadora no se desplaza con especial rapidez y la posicion delante del
cilindro eyector no necesita ser especialmente precisa, para esta sencilla funcidon de
posicionamiento basta con registrar las sefales de la sonda de impulsos en el bloque de
organizacion ciclica normal OBI.

Para contar los impulsos del programa basta con un simple contador, cuyo valor se compara a
continuacion.

Puede determinar el numero de impulsos necesarios activando el motor de la cinta
transportadora y observando el valor del contador.
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Tarea de programacién 5:
Pinza de vacio (VGR); cadena de pasos con modulacién de anchura de impulsos (PWM) y funcién de
posicionamiento simple

Definiciéon de la tarea:

La estacion de pinzas de succion por vacio (VGR) se utiliza para transportar piezas desde la zona
de almacenamiento de material hasta la zona de almacenamiento de rechazos de material,
independientemente de su color.

Los motores para los movimientos de la pinza se controlan mediante relés y se alimentan con
tension a través de los terminales PWM asociados. La velocidad de los motores puede ajustarse
a través de las senales de salida de modulacion por ancho de pulsos (PWM). Para esta tarea, la
velocidad debe ajustarse a un valor mas bien bajo para facilitar el posicionamiento.

La secuencia se inicia con el boton START. La ventosa retrocede primero horizontalmente hasta
los interruptores de referencia, luego verticalmente hacia arriba y finalmente en el sentido de
las agujas del reloj hasta la posicion de referencia en el almacén de material.

A continuacion, posiciona la ventosa verticalmente hacia abajo hasta la posicion de recogida en
el almacén de material,

enciende el aspirador y vuelve al interruptor de referencia.

La ventosa gira ahora en sentido contrario a las agujas del reloj hasta la bandeja de residuos de
Material y verticalmente hacia abajo hasta la posicion de depdsito, donde vuelve a desconectar
la ventosa.

El proceso se detiene pulsando el botén STOP.

El programa debe crearse en el lenguaje de programacion Texto Estructurado (ST o SCL).

Planificacion

1. Abra el proyecto LearningFactory_4_0_24V _Task01_HW Conf en el TIA Portal vy
guardelo con el nombre LearningFactory_4_0_24V_Task05_VacuumGripperVGR.
2. copie la tabla de variables globales VGR-Robot de pinza de vacio, como se muestra en la

tarea de programacion 1, de la biblioteca Library_LearningFactory_4_0_24V e insértela en
Su proyecto.

3. compruebe si los puentes para la alimentacion de los motores controlados
bidireccionalmente estan conectados de modo que se alimenten a traveés de los
terminales PWM 1, 2y 3 asociados.

4, amplie la tabla de observacion como se muestra en la tarea de programacion 1 vy
compruebe la funcion de las sefiales | / O.

5. crear bloques de codigo aptos para biblioteca con la cadena de pasos en el lenguaje de
programacion de texto estructurado (ST o SCL).
o. cree un nuevo blogue de organizacion Principal [OBI1] en el lenguaje de programacion

Texto estructurado (ST o SCL), llame alli al blogue de cédigo apto para biblioteca y
conéctelo a las variables globales.

7 Cargue el programa completo en la unidad de control.

8 Pruebe el programa con la ventosa (VGR).

9 Supervise el programa en linea y rectifique cualquier error.

10.guarda y archiva el proyecto LearningFactory_4_0_24V_Task05_Vacuum GripperVGR.
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Los motores de control bidireccional para la rotacion, el eje horizontal y el eje vertical se
controlan mediante relés y se alimentan directamente a través de los 24 V de |los actuadores o
a través de los terminales PWM 1, 2 y 3 asociados.

Instrucciones de programacién

Notas sobre la modulaciéon por ancho de pulsos (PW M):

Ventosas de vacio (VGR)

PWM 1 Y(Vertical)
PWM 2 Z(Horizontal)
PWM 3 X(Girar)
PWM 4

Los puentes se encuentran aqui en la placa adaptadora

Asignacion de los puentes PW M:
Para ello, deben conectarse los puentes de la izquierda para PWM. Los motores se controlan
Mmediante relésy se alimentan con tension a través de los terminales PWM correspondientes.

En el programa PLC se pueden especificar nUmeros enteros (formato entero) en las salidas para
las senales PWM y controlar asi la velocidad. Aqui debe especificarse una velocidad baja para
todos los ejes con el valor 400.
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Notas sobre el posicionamiento

Debido a la baja velocidad de los 3 ejes, es suficiente registrar el impulso 1 del encoder respectivo
en el blogue de organizacion ciclica normal OBI1 para el posicionamiento.

Para contar los impulsos del programa basta con un simple contador, cuyo valor se compara a
continuacion.

Puede determinar el nUmero de impulsos necesarios para las posiciones requeridas activando
los ejes individuales y observando el valor del contador.

Tarea de programacién 6:
Estacion multiprocesadora con horno (MPO); cadena de pasos con modulaciéon por ancho de pulsos
(PWM)yacciones paralelas

Definiciéon de la tarea:

En la estacion de mecanizado multiple con horno (MPQO), las piezas deben someterse a un
proceso de coccion antes de ser procesadas con una sierra y transportadas a la siguiente
estacion.

Los motores de los movimientos de la ventosa y de la plataforma giratoria se controlan
Mmediante relés y se alimentan con tensidon a través de los terminales PWM asociados. La
velocidad de los motores puede ajustarse a través de las senales de salida de modulacion por
ancho de pulsos (PWM).

En primer lugar, debe colocarse manualmente una pieza en la mesa giratoria.

Con el botdn START se inicia la secuencia de una pieza.

Al mismo tiempo, el horno se abre, el plato giratorio gira hasta la posicion proxima a la ventosa
y ésta se desplaza hasta el plato giratorio.

A continuacion, la ventosa se desplaza hacia abajo, se conecta y levanta la pieza de la mesa
giratoria.

A continuacion, el eje lineal se desplaza hacia el horno, donde la extension se desplaza hacia
fuera.

Cuando la pieza llega al horno, la pinza de vacio la coloca en |la extension. Esta se retrae, la puerta
del horno se cierra y el proceso de coccion se lleva a cabo durante 5 segundos.

Ahora la puerta del horno se abre de nuevo, el eyector se extiende y la pinza de vacio vuelve a
recoger la pieza para transportarla de nuevo a la mesa giratoria.

A continuacion, la mesa giratoria coloca la pieza debajo de la sierra. Esto la procesa durante 5
segundos.

A continuacion, la pieza se gira hasta la posicion de la cinta y el cilindro eyector la empuja hacia
la cinta. La cinta transportadora transporta la pieza hasta la barrera de luz situada al final de la
cinta, donde puede retirarse manualmente.

El programa debe crearse en el lenguaje de programacion Texto Estructurado (ST o SCL).

Para acortar el tiempo de un ciclo de produccion, si es posible deben realizarse varias acciones
simultaneamente en un solo paso.

Las sefales para la modulacion por ancho de pulsos (PWM) vy para el compresor no deben
especificarse en los pasos de la cadena escalonada, sino en operaciones permanentes
posteriores.
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Planificacion

1. Abra el proyecto LearningFactory_4_0_24V _Task01_HW Conf en el TIA Portal vy

guardelo con el nombre LearningFactory_4_0_24V_Task06_MultiProcessingMPO.

2. copie la tabla de variables globales MPO-Multi Processing Station with Oven, como se

Muestra en la tarea de programacion 1, de la biblioteca Library_LearningFactory_4_0_24V e

insértela en su proyecto.

3. compruebe si los puentes para la alimentacion de los motores controlados
bidireccionalmente estan conectados de modo que se alimenten a travées de los terminales
PWM 1y 3 asociados.

4. amplie la tabla de observacion como se muestra en la tarea de programacion ly compruebe
la funcion de las senales |/ O.

5. crear bloques de codigo aptos para biblioteca con la cadena de pasos en el lenguaje de
programacion de texto estructurado (ST o SCL).

6. cree un nuevo bloque de organizacion Principal [OBI1] en el lenguaje de programacion Texto
estructurado (ST o SCL), llame alli al blogue de codigo apto para biblioteca y conéctelo a las
variables globales.

7 Cargue el programa completo en la unidad de control.

8 Pruebe el programa con la ventosa (VGR).

9 Supervise el programa en linea y rectifique cualquier error.

10.guarda y archiva el proyecto LearningFactory_4_0_24V_Task06_MultiProcessingMPO.
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Instrucciones de programacién

Notas sobre la modulaciéon por ancho de pulsos (PW M):

Los motores controlados bidireccionalmente para la corona giratoria y el movimiento
horizontal de la ventosa en el eje lineal se controlan mediante relés y se alimentan
directamente a través de los 24 V de los actuadores o a través de los terminales PWM 1y 3

asociados.
Estacion multiprocesadora (MPO)
PWM 1 Corona giratoria
PWM 2 - no utilizado -
PWM 3 Ventosa (horizontal)
PWM 4 Corredera del horno

Asignacion de los puentes PW M:

Para ello, deben conectarse los puentes de la izquierda para PWM. Los motores se controlan
mediante relésy se alimentan con tension a través de los terminales PWM correspondientes.

Los puentes se encuentran aqui en la placa adaptadora
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T A | e hell+d I E P i e T P A PR R P A Ea 1/

En el programa PLC, puede especificar nUmeros enteros (formato entero) en las salidas para las
sefales PWM y controlar asi la velocidad.
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Tarea de programacién 7:
Almacén automatico de estanterias altas (HBW); cadena por pasos con modulacién de anchura de
impulsos (PWM)y funcién de posicionamiento con codificador

Definicién de la tarea:
Con la estacion automatica de almacén de estanterias elevadas (HBW), un palé debe retirarse
de la posicion frontal superior (posicion Al) y colocarse en la cinta transportadora.

Los motores para los movimientos de la unidad de almacenamientoy recuperacion se controlan
Mmediante relés y se alimentan con tensidon a través de los terminales PWM asociados. La
velocidad de los motores puede ajustarse a través de las senales de salida de modulacion por
ancho de pulsos (PWM).

El posicionamiento exacto de los ejes debe lograrse aqui con ayuda de los codificadores.

La secuencia se inicia con el botén START. En primer lugar, la unidad de almacenamiento y
recuperacion mueve el voladizo hacia atras y, a continuacion, simultaneamente a los
interruptores de referencia horizontalmente en la parte delantera fuera del almacén y
verticalmente hacia arriba.

En esta posicion de referencia, los valores para el posicionamiento se ajustan a su valor de
referencia O.

A continuacion, la unidad de almacenamiento y recuperacion se desplaza a la posicion superior
delantera (posicion Al) para la recuperacion. Alli, el brazo en voladizo se extiende y el palé se
eleva moviendo brevemente el eje vertical hacia arriba. A continuacion, el brazo en voladizo
vuelve a retroceder.

A continuacion, la unidad de almacenamiento y recuperacion se desplaza a la posicion de
depodsito sobre la cinta transportadora. Alli, el voladizo se extiende de nuevo y el palé se deposita
moviendo brevemente el eje vertical hacia abajo.

A continuacion, el brazo de entrega retrocede de nuevo mientras la cinta transportadora
transporta el palé hasta la barrera de luz situada en el extremo exterior de la cinta. El palé debe
retirarse a mano antes de que pueda reiniciarse el proceso.

El proceso se detiene pulsando el botén STOP.

El programa debe crearse en el lenguaje de programacion Texto Estructurado (ST o SCL).

Para acortar el tiempo de un ciclo de produccion, si es posible deben realizarse varias acciones
simultaneamente en un solo paso.

Las senales para la modulacion por ancho de pulsos (PWM) no deben especificarse en los pasos
de la cadena de pasos, sino en operaciones permanentes posteriores.
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Planificacion

1. Abra el proyecto LearningFactory_4_0_24V _Task01_HW Conf en el TIA Portal vy
guardelo con el nombre LearningFactory_4_0_24V_Task07_HighBayW arehouseHBW.

2. copie la tabla de variables globales HBW -Automated High-Bay Warehouse, como se
Muestra en la tarea de programacion 1, de la biblioteca Library_LearningFactory_4_0_24V e
insértela en su proyecto.

3.Cree un grupo de Posicionamiento en Bloques de programa y anada un OB de
interrupcién ciclica [OB30] con un ciclo de tiempo de 1000 ps segun las instrucciones de
programacion. Lea las entradas del codificador en la imagen de subproceso de este OB de
alarma.

4. Copie el bloque de biblioteca FB_INC_DEC para la evaluacion del codificador de |la biblioteca

Library_LearningFactory_4_0_24V e insértelo en el grupo Posicionamiento del proyecto.

5. En el grupo Posicionamiento, cree un bloque de datos global Posicionamiento [DB90] con las
variables globales de posicion (INT) y direccion (BOOL) para los ejes horizontal y vertical.

6. Llame y conecte el bloque FB_INC_DEC para la evaluacion del encoder en el OB de
interrupcion ciclica [OB30] para el eje horizontal y vertical.

7. compruebe si los puentes para la alimentacion de los motores controlados
bidireccionalmente estan enchufados de forma que se alimenten a través de los
terminales PWM asociados 1,2, 3y 4.

8) Como se muestra en la tarea de programacion 1, anada todas las senales de entrada/salida
y los valores del blogue de datos global Posicionamiento [DB90] a Ia tabla de
monitorizacion. Compruebe el funcionamiento de las sefales de E/S y la evaluacion del
encoder mediante la tabla de monitorizacion y determine los valores de posicion para las
posiciones requeridas en el programa.

9. crear bloques de codigo compatibles con la biblioteca para la cadena de pasos en el
lenguaje de programacion de texto estructurado (ST o SCL).

10. cree un nuevo bloque de organizacion Principal [OB1] en el lenguaje de programacion Texto
estructurado (ST o SCL), llame alli al bloque de codigo apto para biblioteca y conéctelo a las
variables globales.

11 Cargue el programa completo en la unidad de control.

12 Pruebe el programa con el almacén automatico de estanterias elevadas (HBW).

13. Supervisar el programa en linea y rectificar cualquier error.

l4.guarda y archiva el proyecto LearningFactory_4_0_24V _Task07_HighBayW arehouseHBW.
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Instrucciones de programacién

Notas sobre la modulaciéon por ancho de pulsos (PW M):

Los motores controlados bidireccionalmente para el brazo, la cinta transportadora, el eje
horizontal y el eje vertical se controlan mediante relésy se alimentan directamente a través de

los 24 V de los actuadores o a través de los terminales PWM 1, 2, 3y 4 asociados.

Almacén de gran altura
(HBW)

PWM 1 Cinta transportadora
PWM 2 X(Horizontal)

PWM 3 Y(Vertical)

PWM 4 Qutrigger

Asignacion de los puentes PW M:

Para ello, deben conectarse los puentes de la izquierda para PWM. Los motores se controlan
mediante relésy se alimentan con tension a través de los terminales PWM correspondientes.

Los puentes se encuentran aqui en la placa adaptadora

En el programa PLC, puede especificar nUmeros enteros (formato entero) en las salidas para las
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sefales PWM y controlar asi la velocidad.

26



Instrucciones para crear un OB de alarma de despertador y leer las entradas del codificador

Con ayuda de los OB de alarma de despertador se pueden iniciar secciones del programa tras
intervalos de tiempo equidistantesy también se pueden leer las entradas en consecuencia. Cree
un OB de interrupcion de despertador con un tiempo de ciclo de 1 ms de la siguiente manera:

Neuen Baustein hinzufﬁgen

Name:

X

|Cyt|ic interrupt

48 Program cycle Sprache: SCL -
3 Startup
Mummer: 30
% 3 Time delay interrupt E
¥ P
Organisaticns- 4 Cyclic interrupt () Manuell
baustein 38 Hardware interrupt (& Automatisch
4 Time error interrupt .
¥ Diagnostic error interrupt et il
ﬁ 4 Pull or plug of modules Beschreibung:
Rack or station fail -
Funktions- & Rack or E_ RN Weckalarm-OBs dienen dazu, Programme
i 4 Frogramming error unabhéngig von der zyklischen
38 10 access error Programmbearbeitung in pericdischen
Zeitabstdnden zu starten. Die Zeitabstande
M 1ime ofday kénnen Sie in diesem Dialog oder in den
’ & MCHnterpolator Eigenschaften Hes OB festlegen.
EC &8 McServo
. 3 MC-PreServo
Funktion & MCPostServo
& synchronous Cycle
&8 ctatus
' 4 Update
BB 3 Profile
Daten-
baustein
mehr...
¥ |Weitere Informationen
[+ Neu hinzufigen und éfinen | OK - 1 [ Abbrechen ]

En el caso de los modulos para las entradas del codificador, aun debe configurarse que las

entradas deben leerse en la imagen de subproceso (TPA 1) de este OB de alarma.
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Notas sobre el posicionamiento con encoder y el bloque de biblioteca fischertechnik FB_INC_DEC

En esta tarea de programacion, las pistas A+B o los impulsos 1y 2 de los encoders respectivos
para los ejes horizontal y vertical deben registrarse en un blogue de organizacion de alarma de
activacion con un tiempo de ciclo de 1 ms para garantizar un posicionamiento exacto incluso a

velocidades de movimiento mas elevadas.

La biblioteca Library_LearningFactory_4_0_24V ya proporciona un bloque FB_INC_DEC para la

evaluacion del codificador. Esto puede ser simplemente copiado desde alli en el proyecto.

Ja Siemens - C:Usersimde\DocumentsiAutomatisierung\LearningFactory 4_0_24V_Task07_HighBayWarehouseHBW\LearningFactory 4_0_24V Task0/_HighBayWarehouseHEW
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El bloque de funciones FB_INC_DEC para la evaluacion del encoder evalUa los impulsos de los
dos canales en las entradas #inx_CHa y #inx_CHb.

La direccion #outx_dir y un valor de posicion #outi_cnt se determinan a partir de esto y se ponen a
disposicion como salidas.

El valor de posicion puede restablecerse a un valor de referencia #ini_REF_val mediante la
entrada #inx_RST.

..L[CPU 15125P-1 PN] » Programmbausteine » Positioning » FB_INC DEC [FB9] - BN X

bl

L ESSr OB a=D Ry B’

T & T P

#1lx axbk := #inx CHa XOR #inx Cib;
{* create pulses for channel a ¥)
#1lx clka := #inx CHa XOR £#1x edgea;
#1x_edgea := #inx CHa;

{* create pulses for channel b *)
#1x clkb := $inx CHb XOR #1x_edgeb:
& #lx edgeb := #inx CHb;

% {* create pulses for both channela *)
10 #1x clka := #lx clka OR #1x_clkb;
11 (* set the direction output ¥}

12 BJIF #1x axb AND #1x clka THEN

W ba

w1 o

13 #lx_dir := TRUE;
14 |END_IF;

| 15 KIF #1x_axb AND #1x clkb THEN
16 #1lx dir := FALSE;

5] 17 |END IF;
» 18 (* increment or decrement the counter *)

| 15 HIF #1x _clka AND #1x dir THEN
20 #1i_cnt := $1i _cnt + 1f
21 |END IF;
22 OIF #1x clka AND NOT #lx dir THEN
23 #li cnt := $#li cnt - 17
24 | END IF;
25 (* reset the counter if rst actiwve *)
26 BIF #inx RST THEN
27 #1li cnt := #ini Ref wval;
28 | END IF;
29 foutx dir := #lx diry
30 #outi_cnt := #li_cnt;
=

Ln:31  cl:1 EINF [100% [« —p——

El bloque FB_INC_DEC para la evaluacion del encoder debe llamarse y cablearse en un OB de
alarma de activacion tanto para el eje horizontal como para el vertical.

"FB INC DEC DB"({inx CHz:=false,

Ay BOT==F=1c
inX hals=PFailse,

m1 Ref sl ==
inl AEl La=L,

-7 9 J— Fem T Arrs
OULX 4ailr=> D00l QUL F
il Ll -
[0 g E Ldi L o L M

Los valores de posicion para las posiciones requeridas en el programa pueden determinarse
controlando los ejes individuales y observando los valores de posicion en la tabla de observacion.
La posicion de referencia es siempre O.
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