35013228.05

TwidoSuite V2.3

Guia de programacion

06/2011

www.schneider-electric.com

Schneider



La informacién que se ofrece en esta documentacion contiene descripciones de
caracter general y/o caracteristicas técnicas sobre el rendimiento de los productos
incluidos en ella. La presente documentacion no tiene como objetivo sustituir ni
debe emplearse para determinar la idoneidad o fiabilidad de dichos productos para
aplicaciones de usuario especificas. Los usuarios o integradores tienen la
responsabilidad de llevar a cabo un analisis de riesgos adecuado y exhaustivo, asi
como la evaluacion y pruebas de los productos en relacion con la aplicaciéon o uso
en cuestion de dichos productos. Ni Schneider Electric ni ninguna de sus filiales o
asociados asumiran responsabilidad alguna por el uso inapropiado de la
informacién contenida en este documento. Si tiene sugerencias para mejoras o
modificaciones o ha hallado errores en esta publicacion, le rogamos que nos lo
notifique.

No se podra reproducir este documento de ninguna forma, ni en su totalidad ni en
parte, ya sea por medios electrénicos o0 mecanicos, incluida la fotocopia, sin el
permiso expreso y por escrito de Schneider Electric.
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Informacidén de seguridad =

Informacion importante

AVISO

Lea atentamente estas instrucciones y observe el equipo para familiarizarse con el
dispositivo antes de instalarlo, utilizarlo o realizar su mantenimiento. Los mensajes
especiales que se ofrecen a continuacion pueden aparecer a lo largo de la
documentacion o en el equipo para advertir de peligros potenciales o para ofrecer
informacién que aclara o simplifica los distintos procedimientos.

indica un riesgo de descarga eléctrica, que puede provocar lesiones si

2 La inclusién de este icono en una etiqueta de peligro o advertencia
no se siguen las instrucciones.

posibles riesgos de lesiones. Observe todos los mensajes que siguen

2 Este es el icono de alerta de seguridad. Se utiliza para advertir de
a este icono para evitar posibles lesiones o incluso la muerte.

A PELIGRO

PELIGRO indica una situacién inminente de peligro que, si no se evita,
provocara lesiones graves o incluso la muerte.

A ADVERTENCIA

ADVERTENCIA indica una situacién potencialmente peligrosa que, si no se
evita, puede provocar la muerte o lesiones graves.
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A AVISO

AVISO indica una situacién potencialmente peligrosa que, si no se evita, puede
provocar lesiones leves o moderadas.

AVISO

AVISO, utilizado sin el simbolo de alerta de seguridad, indica una situacion
potencialmente peligrosa que, si no se evita, puede provocar dafios en el
equipo.

TENGA EN CUENTA
La instalacion, manejo, puesta en servicio y mantenimiento de equipos eléctricos
deberan ser realizados sdlo por personal cualificado. Schneider Electric no se hace
responsable de ninguna de las consecuencias del uso de este material.

Una persona cualificada es aquella que cuenta con capacidad y conocimientos
relativos a la construccion, el funcionamiento y la instalacion de equipos eléctricos
y que ha sido formada en materia de seguridad para reconocer y evitar los riesgos
que conllevan tales equipos.
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Acerca de este libro

Presentacion

Objeto

Este es el manual de referencia del software de los autématas programables Twido.
Esta compuesto por las siguientes partes:

e Descripcion del software de programacion Twido e introduccién a los
fundamentos necesarios para programar automatas Twido.

e Descripcion de las comunicaciones, la gestion de las E/S analdgicas, la
instalacion del moédulo de interfaz del bus AS-Interface, el médulo Fieldbus
Master CANopen y otras funciones especiales.

e Descripcion de los lenguajes de software utilizados para crear programas Twido.

e Descripcion de las instrucciones y de las funciones de los autématas Twido.

Campo de aplicacion
La informacién contenida en este manual sélo puede aplicarse a los autématas
programables Twido. Esta documentacion es valida para TwidoSuite version 2.3.

Comentarios del usuario

Envie sus comentarios a la direccién electrénica techcomm @ schneider-
electric.com.

35013228 06/2011 13
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Descripcion del software Twido

Objeto

Esta parte proporciona una introduccién a los lenguajes de software y a la
informacién basica requerida para crear programas de control para controladores
programables Twido.

Contenido de esta parte
Esta parte contiene los siguientes capitulos:

Capitulo Nombre del capitulo Pagina
1 Introduccion a TwidoSuite 17
2 Objetos de lenguaje Twido 23
3 Memoria de usuario 51
4 Gestion de las tareas de eventos 65
35013228 06/2011 15




Software Twido
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Introduccion a TwidoSuite

Objeto
Este capitulo ofrece una breve introduccion a TwidoSuite, que es el software de
configuracién y programacion para los autématas Twido, y a List, Ladder y Grafcet,
que son lenguajes de programacion.

Contenido de este capitulo
Este capitulo contiene los siguiente apartados:

Apartado Pagina
Introduccion a TwidoSuite 18
Introduccion a los lenguajes de Twido 19

35013228 06/2011 17



Lenguajes de programacion de TwidoSuite

Introduccion a TwidoSuite

Introduccion

TwidoSuite

TwidoSuite es un entorno de desarrollo grafico, lleno de funciones para crear,
configurar y mantener aplicaciones de automatizacion para los autématas
programables Twido de Schneider Electric. TwidoSuite permite crear programas
con distintos tipos de lenguaje (véase pdgina 19), después de transferir la
aplicacion para que se ejecute en un autémata.

TwidoSuite es un programa basado en Windows de 32 bits para un ordenador
personal (PC) que se ejecuta en los sistemas operativos Microsoft Windows
2000/XP Professional/Vista.

Las principales funciones del software TwidoSuite son:

e |Interfase de usuario intuitiva y orientada a proyectos.

e Disefio de software sin menus. Las tareas y funciones del paso seleccionado de
un proyecto siempre se encuentran visibles.

e Soporte de programacion y configuracion

Comunicacion con el autémata

e Ayuda de primera mano acerca del nivel de tareas que ofrece enlaces relevantes
a la ayuda en linea.

NOTA: La conexion Autdomata-PC hace uso del protocolo TCP/IP. Este protocolo
debe estar instalado en el PC.

Configuracién minima

La configuracion minima necesaria para utilizar TwidoSuite es la siguiente:

e Se recomienda un equipo compatible con PC y
e procesador Pentium a 466 MHz o superior,
e se recomiendan 128 MB de RAM o mas,
e 100 MB de espacio libre en el disco duro.

e Sistema operativo: Windows 2000, Windows XP o Windows Vista:
e Evite el uso de los parches 834707-SP1 (corregido por el parche 890175) y
896358 que producen problemas de visualizacion en la ayuda en linea.
e Se recomienda Service Pack 2 o superior. Disponible para su descarga en el
sitio web www.microsoft.com.
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Introducciodn a los lenguajes de Twido

Introduccion

Un autdmata programable lee entradas, escribe salidas y resuelve l6gica basada en
un programa de control. La creacion de un programa de control para un autémata:
Twido consiste en escribir una serie de instrucciones en uno de los lenguajes de
programacion de Twido.

Lenguajes de programacion de Twido

Para crear programas de control Twido pueden utilizarse los siguientes lenguajes
de programacion:

e Lenguaje Instruction List o Lista de instrucciones:
Un programa Lista de instrucciones o IL se compone de una serie de
expresiones légicas escritas como una secuencia de instrucciones booleanas.
e |adder Diagrams o Diagramas de contactos:
Un diagrama Ladder es una forma grafica de mostrar una expresion légica.
e Lenguaje Grafcet:
El lenguaje Grafcet estd compuesto por una sucesion de pasos y transiciones.
Twido admite las instrucciones de lista Grafcet, pero no Grafcet grafico.

Puede utilizar un ordenador personal (PC) para crear y editar programas de control
Twido mediante estos lenguajes de programacion.

La funcion de reversibilidad de Lista/Ladder Logic permite pasar un programa de
Lista a Ladder y viceversa, segun convenga.

35013228 06/2011
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Lenguaje Instruction List o Lista de instrucciones

Programa escrito en el lenguaje Lista de instrucciones o IL, compuesto por una
serie de instrucciones ejecutadas de forma secuencial por el autdmata. A

continuacion se muestra un ejemplo de un programa de Lista.

Mol e IR Be W R e L )

—
o

BLK  %CS8
LDI' %l0.1
R

LD  %I0.2
AND  %MO
cuU

OUT BLK

LD D
AND %M1
ST %Q04
END_BLK
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Ladder Diagrams o Diagramas de contacto

Los diagramas de contactos son similares a los diagramas logicos de relé que
representan circuitos de control de relé. En dichos esquemas, los elementos
graficos, como las bobinas, los contactos y los bloques, representan las

instrucciones del programa. A continuacién se muestra un ejemplo de un diagrama

de contactos.

02 Ty
i

KA
R

0

%CH

SADJY
WCE.P 777

CU

F

CD

Q04

Tt
D |
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Lenguaje Grafcet

Método analitico que divide cualquier sistema de control secuencial en una serie de
pasos a los que se asocian acciones, transiciones y condiciones. La ilustracion
siguiente muestra ejemplos de instrucciones Grafcet en programas Lista y Ladder

respectivamente.

0 : 3

1 LD %10
2 4
3 5

4 - 4

5 LD %07
5 # 3

7 - 5

& b %15
9 # 7

10

22
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Objeto

Este capitulo contiene informacién detallada acerca de los objetos de lenguaje

utilizados para programar autématas Twido.

Contenido de este capitulo

Este capitulo contiene los siguiente apartados:

Apartado Pagina
Validacién de objetos de lenguaje 24
Objetos de bit 25
Objetos de palabra 27
Objetos de coma flotante y de palabra doble 31
Direccionamiento de objetos de bit 35
Direccionamiento de objetos de palabra 36
Direccionamiento de objetos flotantes 37
Direccionamiento de objetos de palabra doble 38
Direccionamiento de entradas/salidas 39
Direccionamiento de red 41
Objetos de bloques de funcién 42
Objetos estructurados 44
Objetos indexados 47
Simbolizacién de objetos 49
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Objetos de lenguaje Twido

Validacion de objetos de lenguaje

Introduccion
Los objetos de bit y de palabra son validos si se les ha asignado espacio de
memoria en el autdmata. Para ello, deben utilizarse en la aplicacion antes de
descargarlos en el automata.

Ejemplo
El rango de objetos validos oscila entre cero y la referencia maxima para ese tipo
de objeto. Por ejemplo, si la referencia maxima de la aplicacion para palabras de
memoria es %MW9, entonces se asignara el espacio de %MWO0 a %MW9. En este
ejemplo, %MW10 no es valido y no se puede acceder a él ni interna ni
externamente.
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Objetos de bit

Introduccion

Los objetos de bit son variables de software de tipo bit que pueden utilizarse como
operandos y verificarse mediante instrucciones booleanas. A continuacion se

ofrece una lista de objetos de bit:

Bits de E/S

Bits internos (bits de memoria)
Bits de sistema

Bits de pasos

Bits extraidos de palabras

Lista de bits de operandos

En la tabla siguiente se enumeran y se describen todos los objetos de bit principales
que se utilizan como operandos en instrucciones booleanas.

Tipo Descripcion Direccion o | NUmero maximo Acceso de
valor escritura (1)
Valores 061 (False o True) 061 - -
inmediatos
Entradas Estos bits son las "imagenes Idgicas" de | %lx.y.z (2) Nota (3) No
Salidas los estados eléctricos de las E/S. Se %Qx.y.z (2) Si
almacenan en la memoria de datos y se
actualizan durante cada exploracion de la
I6gica del programa.
AS-Interface Estos bits son las "imagenes Iégicas" de Nota (4)
Entradas los estados eléctricos de las E/S. Se %IAX.y.z No
Salidas almacenan en la memoria de datosy se | %QAXx.y.z Si
actualizan durante cada exploracion de la
I6gica del programa.
Interna (memoria) | Los bits internos son areas de memoria %oMi 128 Si
interna utilizadas para almacenar valores TWDLCeA10DRF,
intermedios durante la ejecucién de un TWDLCeA16DRF
programa. 256 Todos los demas
Nota: Los bits de E/S no utilizados no automatas
pueden emplearse como bits internos.
Sistema Los bits de sistema de %S0 a %S127 %Si 128 Segun i
supervisan el funcionamiento correcto del
autémata y la correcta ejecucion del
programa de aplicacion.
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Tipo Descripcién Direccion o | Numero maximo Acceso de
valor escritura (1)
Bloques de Los bits de bloque de funcion %TMi.Q, Nota (3) No (5)
funcion corresponden a las salidas de los bloques | %Ci.P, etc.
de funcion.
Estas salidas pueden estar conectadas
directamente o utilizarse como un objeto.
Bloques de Bloques de funcion programados E,D,F, Q, Nota (3) No
funcion mediante las instrucciones de THO, TH1
reversibles programacion reversibles BLK, OUT_BLK
y END_BLK.
Extractos de Uno de los 16 bits de algunas palabras Variable Variable Variable
palabras puede extraerse como bit de operando.
Pasos Grafcet Los bits de %X1 a %Xi estan asociados a | %Xi 62 TWDLCeA10DRF, | Si
pasos Grafcet. El bit de pasos Xi se TWDLCeA16 DRF
establece en 1 cuando el paso 96 TWDLCeA24DRF,
correspondiente esta activo; en cambio, se TWDLCA*40DRF y
establece en 0 cuando el paso se autématas
desactiva. modulares

Leyendas:

1. Escrito por el programa o mediante el Editor de tablas de animacion.

2. Consulte el direccionamiento de E/S.

3. El numero esta determinado por el modelo del autémata.

4. Donde x = direccién del médulo de ampliacion (0 - 7); y = direccién del AS-
Interface (OA - 31B); z = numero del canal (0 - 3). (Consulte Direccionamiento de
las entradas y salidas asociadas a los equipos slave conectados al bus V2 AS-

Interface, pagina 255.)

5. Excepto en el caso de %SBRi.j y %SCi.j, estos bits se pueden leer y escribir.

26
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Objetos de palabra

Introduccion

Objetos de palabra direccionados en forma de palabras de 16 bits, almacenados en
la memoria de datos y que pueden contener un valor entero de entre -32.768 y
32.767 (excepto para el bloque de funcién de contador rapido, que esta entre 0 y
65.535).

Ejemplos de objetos de palabra:

Valores inmediatos

Palabras internas (%MW:i) (palabras de memoria)

Palabras constantes (%KWi)

Palabras de intercambio de E/S (%IWi, %QWi%)

Palabras de E/S analdgicas del AS-Interface (IWAi, %QWAI)
Palabras de sistema (%SWi)

Bloques de funcién (datos de tiempo de ejecucion o configuracién)

Formatos de palabra

El contenido de las palabras o los valores se almacena en la memoria de usuario
en cddigo binario de 16 bits (complemento de dos) mediante la convencion que
aparece a continuacion.

FEDCBAGGET7 65432 1 @ osciondelbi

lo[1]o]1]o]o]1]o]o]1]o]o[1]1]0]1] Estado delbit

o™

=T w R
* © m — O < o ~— Valordel bit

16384
8192
4096
2048
1024
512
256
128

En la notacidn binaria con sefal, el bit 15 se asigna por convencion a la sefal del

valor codificado:

e El bit 15 se establece en 0: el contenido de la palabra es un valor positivo.

e El bit 15 se establece en 1: el contenido de la palabra es un valor negativo (los
valores negativos se expresan en logica de complemento de dos).

Las palabras y los valores inmediatos pueden introducirse o recuperarse en los
formatos siguientes:
e Decimal
Min.: -32.768, max.: 32.767 (por ejemplo, 1.579)
e Hexadecimal
Min.: 16#0000, max.: 16#FFFF (por ejemplo, 16#A536)
Sintaxis alternativa: #A536
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e Las reglas de formato ASCII son las siguientes:
e La funcién siempre lee primero el byte mas significativo.
e Todo caracter ASCII que se encuentre fuera del intervalo ['0’ - '9’] ([16#30 -
16#39]) se considera un caracter de fin, excepto en el caso de un signo menos
-’ (16#2D) cuando se coloca como primer caracter.
e En caso de desborde (>32767 o0 <-32768), el bit del sistema %S18 (desborde
aritmético o error) se establece en 1y se devuelve el valor 32767 o -32768.
e Si el primer caracter de un operando es un caracter de "fin", se devuelve el
valor 0 y el bit %S18 se establece en 1.

por ejemplo, "HELLO":

® MWO
® MWl
® IMW2

.= "HE"
c= "LL"

= "o "

Descripcion de los objetos de palabra

En la tabla siguiente se describen los objetos de palabra.

Palabras Descripcion Direccion o Numero Acceso de
valor maximo escritura (1)
Valores Se trata de valores enteros - No
inmediatos | expresados en el mismo
formato que las palabras de
16 bits, lo que permite que
los valores se puedan
asignar a estas palabras.
Base 10 De -32.768 a
32.767
Base 16 De 16#0000 a
16#FFFF
Interna Palabras empleadas para %MWi 3000 Si
(memoria) | almacenar valores durante la
operacion en la memoria de
datos.
Constantes | Almacenan constantes o YoKWi 256 Si,
mensajes alfanuméricos. Su sélo mediante
contenido sélo se puede TwidoSuite

escribir o modificar mediante
TwidoSuite durante la
configuracion.
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Palabras

Descripcion

Direccion o
valor

Acceso de
escritura (1)

Numero
maximo

Sistema

Estas palabras de 16 bits

ofrecen diversas funciones:

® Proporcionan acceso a
los datos que proceden
directamente del
autémata mediante la
lectura de las palabras
%SWi.

® Realizan operaciones en
la aplicacién (por
ejemplo, el ajuste de
fechadores).

%SWi

128 Segun i

Blogues de
funcion

Estas palabras
corresponden a los valores o
parametros actuales de los
bloques de funcion.

%TM2.P,
%Ci.P, etc.

Si

Palabras de
intercambio
de red

Asignadas a los autématas
conectados como
conexiones remotas. Estas
palabras se utilizan para la
comunicacion entre los
autématas:

Entrada de red

%INWi.j

4 por cada | No
conexion
remota

Salida de red

%QNWi.j

4 por cada |Si
conexion
remota

Palabras de
E/S
analdgicas

Asignadas a entradas y
salidas analdgicas de los
mddulos slave de AS-
Interface.

Entradas analdgicas

%IWAX.y.z

Nota (2) No

Salidas analdgicas

%QWAX.y.z

Nota (2) Si

35013228 06/2011

29




Objetos de lenguaje Twido

Palabras Descripcion Direccion o Nimero Acceso de
valor maximo escritura (1)
Bits Es posible extraer uno de los
extraidos 16 bits de las palabras
siguientes:
Interno Y%MWi:Xk 1500 Si
Sistema %SWi:Xk 128 Depende de i
Constantes YoKWi: Xk 64 No
Entrada Y%l Wi.j: Xk Nota (3) No
Salida %QWi.j:Xk Nota (3) Si
Entrada slave del AS- %IWAx.y.z:Xk | Nota (3) No
Interface
Salida slave del AS-Interface | %QWAXx.y.z:Xk | Nota (3) Si
Entrada de red %INWi.j: Xk Nota (3) No
Salida de red %QNWi.j: Xk Nota (3) Si
NOTA:

1. Escrito por el programa o mediante el Editor de tablas de animacion.

2. Donde x = direccion del médulo de ampliacidon (0 - 7); y = direccién del AS-
Interface (OA - 31B); z = nimero del canal (0 - 3). (Consulte Direccionamiento de
las entradas y salidas asociadas a los equipos slave conectados al bus V2 AS-
Interface, pagina 255.)

3. El numero esta determinado por la configuracion.
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Objetos de coma flotante y de palabra doble

Introduccion

Formato y valor de |

El software TwidoSuite permite realizar operaciones en objetos de coma flotante y
de palabras de enteros dobles.

Una coma flotante es un argumento matematico que posee un decimal en su
expresion (ejemplos: 3,4E+38, 2,3 0 1,0).

Una palabra de entero doble esta formada por cuatro bytes almacenados en la
memoria de datos y contienen un valor comprendido entre -2147483648 y
+2147483647.

a coma flotante

El formato de coma flotante utilizado es el de la norma IEEE STD 734-1985
(equivalente a IEC 559). La longitud de las palabras es de 32 bits, lo que
corresponde a numeros de coma flotante de decimal simple.

Tabla que representa el formato del valor de una coma flotante:

Bit 31 Bits {30...23} | Bits {22...0}

S Exponente Parte fraccionaria

El valor de este formato esta determinado por la siguiente ecuacion:

| 5 Q(Exposanf— 127)
Valor flotante de 32 bits = SRV

Los valores flotantes se pueden representar con o sin exponente, pero deben llevar
siempre una coma decimal (coma flotante).

* 1,parte fraccionaria

Los valores flotantes oscilan entre -3,402824e+38 y -1,175494e-38 y entre
1,175494e-38 y 3,402824e+38 (valores atenuados en el diagrama). Llevan también
el valor 0 anotado como 0,0.

-1.#INF -1.#DN  1.#DN 1.#INF

-3.402824e+38 -1.175494e-38 0 +1.175484e-38 +3.402824e+38

Cuando el resultado de un calculo:

e Es inferior a -3,402824e+38, aparece el simbolo -1.#INF (para -infinito).

e Es superior a +3,402824e+38, aparece el simbolo 1.#INF (para +infinito).

e Entre -1,175494e-38 y 1,175494e-38, se redondea a 0.0. Un valor comprendido
dentro de estos limites no puede introducirse como valor flotante.

e Es indefinido (la raiz cuadrada de un nimero negativo, por ejemplo), aparece el
simbolo 1.#NAN o -1.#NAN.
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La precisién de la representacion es 2-24. Para visualizar los numeros de coma
flotante, no es necesario mostrar mas de 6 digitos tras la coma flotante.

NOTA:

e Elvalor "1285" se interpreta como valor entero; para tenerse en cuenta como
valor de coma flotante, debe escribirse: "1285.0"

Rango limite de las funciones aritméticas en coma flotante

En la tabla siguiente se describe el rango limite de las funciones aritméticas en los
objetos de coma flotante.

Funcién aritmética Rango limite y funciones no validas
Tipo Sintaxis #QNAN (no valido) | #INF (infinito)
Raiz cuadrada de un | SQRT(x) x<0 x > 1,7E38
operando

Potencia de un EXPT(y, x) x<0 y.In(x) > 88
entero por un real (donde:

EXPT(%MF,%MW) | xAy = %MWA%MF)

Logaritmo de base 10 | LOG(x) x<=0 x > 2,4E38
Logaritmo natural LN(x) x<=0 x > 1,65E38
Exponencial natural | EXP(x) x<0 x > 88,0

Compatibilidad de hardware

Las operaciones con comas flotantes y palabras dobles no se pueden realizar en
todos los controladores Twido.

En la tabla siguiente se explica la compatibilidad de hardware:

Controlador Twido | Palabras dobles admitidas Comas flotantes admitidas
TWDLMDA40DUK | Si Si
TWDLMDA40ODTK | Si Si
TWDLMDA20DUK | Si No
TWDLMDA20DTK | Si No
TWDLMDA20DRT | Si Si
TWDLCe*40DRF Si Si
TWDLCeA24DRF Si No
TWDLC+A16DRF Si No
TWDLC+A10DRF No No
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Comprobacion de validez

El bit de sistema %S18 se establece en 1 cuando el resultado no se encuentra

dentro del rango valido.

Los bits de la palabra de estado %SW17 indican la causa de un error detectado en

una operacion flotante:

Diferentes bits de la palabra %SW17:

%SW17:X0 | Operacion no valida, el resultado no es un nimero (1.#NAN o -1.#NAN)

%SW17:X1 | Reservado

%SW17:X2 | Division por 0, el resultado es infinito (-1.#INF o 1.#INF)

%SW17:X3 | Resultado superior en valor absoluto a +3,402824e+38, el resultado es infinito
(-1.#INF o 1.#INF)

De Reservado

%SW17:X4

a X15

El sistema establece esta palabra a 0 en el inicio en frio, o bien la establece en 0 el
programa para utilizarla de nuevo.

Descripcion de objetos de coma flotante y de palabra doble
En la tabla siguiente se describen los objetos de coma flotante y de palabra doble:

Tipo de objeto Descripcion Direccion | Numero | Acceso de Forma indexada
maximo | escritura
Valores inmediatos | Numeros enteros (palabra | - [-] No -
doble) o decimales (coma
flotante) de formato idéntico
al de los objetos de 32 bits.
Coma flotante interna | Objetos empleados para %MFi 1500 Si (ODM/T) %MFi[index]
Palabra doble interna | &imacenar valores durante |/ \jp; 1500 Si (ODM/T) %MDi[index]
la operacién en la memoria
de datos.
Valor de constante Almacenamiento de las %KFi 128 Si, (T) %KFi[lindex]
flotante constantes
Constante doble %KDi 128 Si, (T) %KDi[index]

Nota:

1. ODM: acceso de escritura utilizando el médulo de monitor del operador (consulte
Funcionamiento del monitor de operacion, pdgina 393)
2. T: acceso de escritura mediante TwidoSuite
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Posibilidad de solapamiento entre objetos

Las palabras simples, de doble longitud y flotantes se guardan en el espacio de
datos en una misma zona de memoria. Asi, la palabra flotante %MFi y la palabra
doble %MDi se corresponden con las palabras de longitud simple %MWiy %MWi+1
(la palabra %MWi contiene los bits menos significativos y la palabra %MWi+1 los
bits mas significativos de la palabra %MFi).

En la tabla siguiente se muestra el solapamiento de palabras flotantes y palabras

dobles internas:

Flotante y doble

Direccion impar

Palabras internas

%MFO0 / %MDO %MWO
%MF1 / %MD1 YMWH1
%MF2 / %MD2 Y%MW2
%MF3 / %MD3 %MW3
%MF4 / %MD4 %MW4
%MW5
%MFi / %MDi YoMWi

%MFi+1 / %MDi+1 YoMWi+1

En la tabla siguiente se muestra el solapamiento de constantes flotantes y dobles:

Flotante y doble Direccion impar Palabras internas
%KFO0 / %KDO0 %KWO0

%KF1 / %KD1 %KW
%KF2 / %KD2 Y%KW2

%KF3 / %KD3 %KW3
%KF4 | %KD4 %KW4

%KW5

Y%KFi / %kDi Y%KWi

%KFi+1 / %KDi+1 Y%oKWi+1

Ejemplo:

%MFO corresponde a %MWO y %MW1. %KF543 corresponde a %KW543 y

%KW544.
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Direccionamiento de objetos de bit

Sintaxis
Utilice el siguiente formato para direccionar objetos de bit de pasos, de sistema e
internos:
‘Sl’mbolo ‘Tipo de objeto |Numero
Descripcion
En la tabla siguiente se describen los elementos en formato de direccionamiento.
Grupo Elemento Descripcion
Simbolo % El simbolo de porcentaje siempre precede a una variable de software.

Tipo de objeto

M Los bits internos almacenan valores intermedios mientras se esta ejecutando un
programa.

S Los bits de sistema proporcionan informacién de control y de estado del autémata.

X Los bits de pasos proporcionan informacion de estado de las actividades de pasos.

Numero

El valor numérico maximo depende del nimero de objetos configurados.

Ejemplos de direccionamiento de objetos de bit:

® %M25 = bit interno nimero 25
® %S20 = bit de sistema niimero 20
® %X6 = bit de pasos numero 6

Objetos de bit extraidos de palabras

TwidoSuite se utiliza para extraer uno de los 16 bits de las palabras. La direccion
de la palabra se completa mediante la fila de bit extraida de acuerdo con la sintaxis
siguiente:

Direccion de palabra Posicién k = rango de hits 0- 15
en la direccién de palabra.

Ejemplos:

o %MWS5:X6 = bit numero 6 de la palabra interna %MW5
® %QWS5.1:X10 = bit nimero 10 de la palabra de salida %QWS5.1
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Direccionamiento de objetos de palabra

Introduccion

El direccionamiento de objetos de palabra, excepto para el direccionamiento de
entrada/salida (consulte Direccionamiento de entradas/salidas, pdgina 39) y
blogues de funcion (consulte Objetos de bloques de funcion, pdgina 42), sigue el
formato que aparece a continuacion.

Sintaxis

Utilice el siguiente formato para direccionar palabras de sistema, internas y

constantes:

‘Simbolo ‘Tipo de objeto | Formato Numero

Descripcion

En la tabla siguiente se describen los elementos en formato de direccionamiento.

Grupo

Elemento

Descripcion

Simbolo

%

El simbolo de porcentaje siempre precede a una
direccion interna.

Tipo de objeto

M

Las palabras internas almacenan valores intermedios
mientras se esta ejecutando un programa.

Las palabras constantes almacenan valores constantes
0 mensajes alfanuméricos. Su contenido sélo puede
escribirse o modificarse utilizando TwidoSuite.

Las palabras de sistema proporcionan informacion de
control y de estado del autdomata.

Sintaxis

Palabra de 16 bits.

Numero

El valor numérico maximo depende del nimero de
objetos configurados.

Ejemplos de direccionamiento de objetos de palabra:

® %MW15 = numero de palabra interna 15
o %KW26 = numero de palabra constante 26
® %SW30 = nimero de palabra de sistema 30
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Direccionamiento de objetos flotantes

Introduccion

El direccionamiento de objetos flotantes, excepto para el direccionamiento de
entrada/salida (consulte Direccionamiento de entradas/salidas, pdgina 39) y
bloques de funcidén (consulte Objetos de bloques de funcion, pagina 42), sigue el
formato que aparece a continuacion.

Sintaxis
Utilice el siguiente formato para direccionar objetos flotantes constantes e internos:

| Simbolo ITipo de objeto Sintaxis Nimero

Descripcion
En la tabla siguiente se describen los elementos en formato de direccionamiento.

Grupo Elemento | Descripcion

Simbolo % El simbolo de porcentaje siempre precede a una
direccion interna.

Tipo de objeto M Los objetos flotantes internos almacenan valores
intermedios mientras se esta ejecutando un programa.

K Las constantes flotantes permiten almacenar valores
constantes. Su contenido sélo puede escribirse o
modificarse utilizando TwidoSuite.

Sintaxis F Objeto de 32 bits.

Numero i El valor numérico maximo depende del nimero de
objetos configurados.

Ejemplos de direccionamiento de objetos flotantes:

o %MF15 = numero de objeto flotante interno 15
o %KF26 = numero de objeto flotante constante 26
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Direccionamiento de objetos de palabra doble

Introduccion

El direccionamiento de objetos de palabra doble, excepto para el direccionamiento
de entrada/salida (consulte Direccionamiento de entradas/salidas, pagina 39) y
blogues de funcion (consulte Objetos de bloques de funcion, pdgina 42), sigue el
formato que aparece a continuacion.

Sintaxis
Utilice el siguiente formato para direccionar palabras dobles internas y constantes:

‘ Simbolo |Tipo de objeto Sintaxis Nimero

Descripcion
En la tabla siguiente se describen los elementos en formato de direccionamiento.

Grupo Elemento | Descripcién

Simbolo % El simbolo de porcentaje siempre precede a una
direccién interna.

Tipo de objeto M Las palabras dobles internas permiten almacenar
valores intermedios mientras se esta ejecutando un
programa.

K Las palabras dobles constantes permiten almacenar

valores constantes o mensajes alfanuméricos. Su
contenido sélo puede escribirse o modificarse
utilizando TwidoSuite.

Sintaxis D Palabra doble de 32 bits.

Numero i El valor numérico maximo depende del nimero de
objetos configurados.

Ejemplos de direccionamiento de objetos de palabra doble:

e %MD15 = nimero de palabra doble interna 15
e %KD26 = numero de palabra doble constante 26
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Direccionamiento de entradas/salidas

Introduccion

Cada punto de entrada/salida (E/S) de una configuracién Twido tiene una direccion
exclusiva: Por ejemplo, la direccion "%I0.0.4" representa la entrada 4 de un
autémata.

Las direcciones de E/S pueden asignarse para el siguiente hardware:

e Autdmata configurado como master de conexidon remota
e Autémata configurado como E/S remotas
e Modulos de E/S de ampliacién

El médulo de interfase de bus TWDNOI10M3 AS-Interface y el médulo de bus de

campo CANopen TWDNCO1M usan cada uno su propio sistema de direccion para

el direccionamiento de las E/S de los dispositivos slave conectados a su bus:

e Para TWDNOI10M3, consulte Direccionamiento de las E/S asociadas a
dispositivos slave conectados al bus AS-Interface V2 (véase pdgina 255).

e Para TWDNCO1M, consulte Direccionamiento de PDO de los master CANopen
(véase pdgina 307).

Varias referencias a una salida o bobina

En un programa, usted puede tener varias referencias a una unica salida o bobina.
Solo se actualiza el resultado de la ultima referencia resuelta en las salidas de
hardware. Por ejemplo, %Q0.0.0 se puede utilizar mas de una vez en un programa.
Por lo tanto, es importante confirmar que la ecuacién dara el estado necesario de
la salida.

A ATENCION

FUNCIONAMIENTO INESPERADO DEL EQUIPO

Cercidrese de que salidas o bobinas duplicadas no provocaran un comporta-
miento no deseado de su autémata.

El incumplimiento de estas instrucciones puede causar lesiones o dafo al
equipo.

Formato
Utilice el siguiente formato para direccionar las entradas/salidas.

% I, Q X o o
‘Simbolo ‘Tipo de objeto |Posicion del ‘ Punto ‘ Tipo de ‘ Punto ‘ Numero de canal
controlador E/S
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Utilice el siguiente formato para direccionar las palabras de intercambio de

entrada/salida.

%

I, Q

|Simbolo ‘Tipo de objeto | Formato

Descripcion

Posicion del ‘ Punto | Tipo de E/S
controlador

En la tabla siguiente se describe el formato de direccionamiento de E/S.

Grupo Elemento | Valor Descripcion

Simbolo % - El simbolo de porcentaje siempre precede a una
direccién interna.

Tipo de objeto || - Entrada. La "imagen logica" del estado eléctrico
de un autémata o entrada del médulo de E/S de
ampliacion.

Q - Salida. La "imagen l6gica" del estado eléctrico de
un autémata o salida del médulo de E/S de
ampliacion.

Posicién del X Autémata master (master de conexion remota).

autémata 1-7 Autémata remoto (slave de conexion remota).

Tipo de E/S y Base del moédulo de E/S (E/S locales del

1-7 autémata).
Mdédulos de E/S de ampliacion.

Numero de z 0-31 Numero de canal de E/S en el automata o en el

canal maodulo de E/S de ampliacion. El nimero de

puntos de E/S disponibles depende del modelo de
autdmata o del tipo de médulo de E/S de
ampliacién.

Ejemplos

En la tabla siguiente se muestran algunos ejemplos de direccionamiento de E/S.

Objeto de E/S

Descripcion

%I10.0.5

Punto de entrada numero 5 en el autdémata base (E/S local).

%Q0.3.4

Punto de salida nimero 4 en el médulo de E/S de ampliacién en la
direccion 3 para el autémata base (E/S de ampliacion).

%I10.0.3

Punto de entrada niumero 3 en el autémata base.

%I13.0.1

Punto de entrada numero 1 en el autémata de E/S remotas en la
direcciéon 3 de conexién remota.

%I10.3.2

Punto de entrada nimero 2 en el médulo de E/S de ampliacién en la
direccién 3 para el autémata base.
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Direccionamiento de red

Introduccion

En una red de conexiéon remota Twido, los datos de aplicacién se intercambian
mediante las palabras de red %INW y %QNW entre autdomatas Peer y el autdmata
master. Para obtener mas informacién al respecto, consulte Comunicaciones,

pdgina 73.

Formato

Utilice el siguiente formato para el direccionamiento de red.

%

IN,QN

W

|Simbolo ‘Tipo de objeto ‘Formato ‘Pusiciéndd ‘ Punto ‘Palabra

Descripcion de formato

autometa

En la tabla que aparece a continuacién se describe el formato de direccionamiento

de red.
Grupo Elemento | Valor Descripcion
Simbolo % - El simbolo de porcentaje siempre precede a una
direccion interna.
Tipo de objeto | IN - Palabra de entrada de red. Transferencia de
datos de master a Peer.
QN - Palabra de salida de red. Transferencia de datos
de Peer a master.
Formato w - Palabra de 16 bits.
Posicién del X Autémata master (master de conexién remota).
autémata 1-7 Autdmata remoto (slave de conexién remota).
Palabra i 0-3 Cada autémata Peer utiliza entre una y cuatro

palabras para intercambiar datos con el autémata
master.

Ejemplos

La tabla que aparece a continuacién contiene algunos ejemplos de direcciona-

miento de red.

Objeto de red

Descripcién

%INW3.1

Palabra de red nimero 1 del autémata remoto nimero 3.

%QNWO0.3

Palabra de red nimero 3 del autémata base.
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Objetos de bloques de funcion

Introduccion

Los bloques de funcion proporcionan objetos de bit y palabras especificas a las que
puede acceder el programa.

Ejemplo de un bloque de funcién
La siguiente ilustracién representa un bloque de funcién del contador.

%Ci
— IR E

1% amiy P

%Ci.P 9999
U

Blogue del contador progresivo/regresivo

Objetos de bit

Los objetos de bit corresponden a las salidas de bloque. A estos bits se puede
acceder mediante las instrucciones de verificacion booleanas a través de uno de los
métodos siguientes:

e Directamente (por ejemplo, LD E) si estan cableados al bloque en programacion
reversible (consulte Principios para programar bloques de funcion estdndar,
pdgina 486).

e Especificando el tipo de bloque (por ejemplo, LD %Ci.E).

Puede accederse a las entradas en forma de instrucciones.

Objetos de palabra

Los objetos de palabra corresponden a parametros especificados y a valores, tal
como se indica a continuacion:

e Parametros de configuracion de bloques: se puede acceder a algunos
parametros a través del programa (por ejemplo, parametros de preseleccién) y a
otros no (por ejemplo, base de tiempo).

e Valores actuales: por ejemplo, %Ci.V, el valor de conteo actual.
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Objetos de palabra doble

Los objetos de palabra doble aumentan la capacidad computacional del autdmata
Twido mientras se ejecutan las funciones del sistema, como contadores rapidos
(%FC), contadores muy rapidos (%VFC) y generadores de pulsos (%PLS).

Para direccionar los objetos de palabra doble de 32 bits utilizados con los bloques
de funcioén, sdlo es necesario agregar el caracter "D" a la sintaxis original de los
objetos de palabra estandar. El ejemplo siguiente muestra como direccionar el valor
actual de un contador rapido en formato estadndar y en formato de palabra doble:

e %FCi.V es el valor actual del contador rapido en formato estandar.
e %FCi.VD es el valor actual del contador rapido en formato de palabra doble.

NOTA: No todos los autématas Twido admiten los objetos de palabra doble.
Consulte Compatibilidad de hardware, pdgina 32 para averiguar si su autémata
Twido admite palabras dobles.

Objetos accesibles a través del programa

Consulte las secciones siguientes para obtener una lista de los objetos accesibles
a través del programa.

e Para los bloques de funcién basicos, consulte Bloques de funcion estandar,
pdgina 484.

e Para los bloques de funcion avanzados, consulte Objetos de palabra y de bit
asociados a bloques de funcion avanzados, pdgina 539.
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Objetos estructurados

Introduccion

Cadenas de bits

Los objetos estructurados son combinaciones de objetos adyacentes. Twido admite
los siguientes tipos de objetos estructurados:

e Cadenas de bits

Tablas de palabras

Tablas de palabras dobles

Tablas de palabras flotantes

Las cadenas de bits son series de bits de objetos adyacentes del mismo tipo y con
una longitud definida (L).

Ejemplo:cadena de bits %M8:6

%M8 %M9 %M10  %M11  %M12  %M13

NOTA: %M8:6 es aceptable (8 es multiplo de 8), pero %M10:16 no es aceptable (10
no es multiplo de 8).

Las cadenas de bits pueden utilizarse con la instruccién de asignacion (consulte
Instrucciones de asignacion, pdagina 510).

Tipos de bits disponibles

Tipos de bits disponibles para cadenas de bits:

Tipo Direccion Tamafno maximo Acceso de
escritura

Bits de entrada %I10.0:L 0 %I1.0:L (1) 0<L<17 No

binarios

Bits de salida %Q0.0:L 0 %Q1.0:.L (1) | 0<L<17 Si

binarios

Bits de sistema %Si:L 0<L<17 e i+L<128 En funcién de i

con i multiplo de 8

Bits de pasos Yo Xi:L 0<L<17 e i+L<95 (2) | Si (por el

Grafcet con i multiplo de 8 programay)

Bits internos Y%Mi:L 0<L<17 e i+L<256 (3) |Si

con i multiplo de 8
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Tablas de palabras

Clave:

1. Sélo se pueden leer los bits de E/S de 0 a 16 de esta cadena de bits. Para los
autématas con 24 entradas y 32 mddulos de E/S, los bits superiores a 16 no se
pueden leer en esta cadena de bits.

2. El valor maximo de i+L para TWWDLCAA10DRF y TWDLCAA16DRF es de 62.
3. El valor maximo de i+L para TWWDLCAA10DRF y TWDLCAA16DRF es de 128.
NOTA: $M10:=%M2 XORR %M1 corresponde a $M10:=%M2 OR.

Las tablas de palabras son series de palabras adyacentes del mismo tipo y con una

longitud definida (L).

Ejemplo: tabla de palabras %KW10:7

Y%KW10

16 bits

Y%KW16

Las tablas de palabras pueden utilizarse con la instruccién de asignacion (consulte
Instrucciones de asignacion, pagina 510).

Tipos de palabras disponibles

Tipos de palabras disponibles para tablas de palabras:

Tipo Direccion Tamaifo maximo Acceso de escritura
Palabras internas %MWi:L 0<L<256 e i+L< 3000 Si

Palabras constantes Y%KWi:L 0<L<256 e i+L< 256 No

Palabras de sistema %SWi:L O<L e i+L<128 En funcion de i

Tablas de palabras dobles

Las tablas de palabras dobles son series de palabras adyacentes del mismo tipo y
con una longitud definida (L).
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Ejemplo: tabla de palabras dobles %KD10:7

%KD 11 %KD13  %KD15 %KD17 %KD19  %KD21

16 bits

%KD10 %KD12 %KD14  %KD16 %KD18 %KD20  %KD22

Las tablas de palabras dobles pueden utilizarse con la instruccion de asignacién
(consulte Instrucciones de asignacion, pagina 510).

Tipos de palabras dobles disponibles
Tipos de palabras disponibles para tablas de palabras dobles:

Tipo Direccion Tamafno maximo Acceso de escritura
Palabras internas %MDi:L 0<L<256 € i+L< 3000 Si
Palabras constantes %KDi:L O<L e i+L< 256 No

Tablas de palabras flotantes

Las tablas de palabras flotantes son series de palabras adyacentes del mismo tipo
y con una longitud definida (L).

Ejemplo: tabla de comas flotantes %KF10:7

%KF11 %KF13  %KF15  %KF17  %KF19 %KF21

16 bits

%KF10 Y%BKF12 WKF14  %KF16  %KF18  %KF20 %KF22

Las tablas de comas flotantes pueden utilizarse con la instruccidon de asignacion
(consulte "Instrucciones avanzadas").

Tipos de palabras flotantes disponibles
Tipos de palabras disponibles para tablas de palabras flotantes:

Tipo Direccion Tamafo maximo Acceso de escritura
Palabras internas %MFi:L 0<L<256 e i+L< 3000 Si
Palabras constantes %KFi:L O<L e i+L<256 No
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Objetos indexados

Introduccion

Una palabra indexada es una palabra simple o doble o una coma flotante con una
direccion de objeto indexado. Existen dos tipos de direccionamiento de objetos:

e Direccionamiento directo
e Direccionamiento indexado

Direccionamiento directo

La direccion directa de un objeto se establece y se define cuando se escribe un
programa.

Ejemplo: %M26 es un bit interno con la direccion directa 26.

Direccionamiento indexado

Una direccion indexada de un objeto permite modificar la direccién del objeto
mediante la adicién de un indice a la direccion directa de éste. El contenido del
indice se afade a la direccién directa del objeto. El indice se define mediante una
palabra interna %MWi. El numero de "palabras indexadas" es ilimitado.

Ejemplo: %MW108[%MW2] es una palabra con una direccion compuesta por la
direccion directa 108 mas el contenido de la palabra %MW?2.

Sila palabra %MW?2 tiene un valor de 12, escribir en %MW108[%MW?2] es igual que
escribir en %6MW120 (108 + 12).

Objetos disponibles para el direccionamiento indexado

A continuacién, se enumeran los tipos de objetos disponibles para el direcciona-
miento indexado.

Tipo Direccion Tamafo maximo Acceso de
escritura

Palabras internas YMWI[MW]] 0<4+%MWj<3000 Si

Palabras constantes | % KWi[%MWj] 0<i+%MWj<256 No

Palabras dobles %MDI[MWj] 0<i+%MW;j<2999 Si

internas

Palabras dobles %KDi[%MW;j] 0<i+%MW;j<255 No

constantes
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Tipo Direccion Tamano maximo Acceso de
escritura

Comas flotantes Y%MFi[MWj] 0<i+%MWj<2999 Si

internas

Comas flotantes %KFi[%MWij] 0<+%MWij<255 No

constantes

Los objetos indexados pueden utilizarse con las instrucciones de asignacion
(consulte Instrucciones de asignacion, pdgina 510 para palabras y palabras dobles)
y en instrucciones de comparacion (consulte Instrucciones de comparacion,
pdgina 515 para palabras y palabras dobles). Este tipo de direccionamiento permite
explorar de forma sucesiva series de objetos del mismo tipo (como palabras
internas o constantes), modificando el contenido del objeto indexado a través del
programa.

Bit de sistema de desborde de indice %S20

El desborde de indice se produce cuando la direccion de un objeto indexado excede

los limites de la zona de memoria que contiene el mismo tipo de objeto. En

resumen:

e La direccion del objeto més el contenido del indice es menor que 0.

e La direccion del objeto mas el contenido del indice es mayor que la palabra de
mayor tamafo a la que se hace referencia directamente en la aplicacion. El
numero maximo es 2.999 (para palabras %MWi) o 255 (para palabras %KWi).

En caso de desborde de indice, el sistema establece en 1 el bit de sistema %S20 y
se asigna al objeto un valor de indice de 0.

NOTA: El usuario es responsable de controlar cualquier desborde. El programa de

aplicacion debe leer el bit %S20 para un posible procesamiento. El usuario debe

confirmar que se restablece en 0.

%S20 (estado inicial = 0):

e En caso de desborde de indice: establecido en 1 por el sistema.

e Confirmacion de desborde: establecido en 0 por el usuario después de modificar
el indice.
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Simbolizacién de objetos

Introduccion

Es posible utilizar simbolos para direccionar objetos de lenguaje de TwidoSuite por
nombre 0 mnemotécnica personalizada. El uso de simbolos permite un rapido
examen y andlisis de la I6gica del programa y simplifica en gran medida las fases
de desarrollo y de comprobaciéon de una aplicacion.

Ejemplo
Por ejemplo, WASH_END es un simbolo que puede utilizarse para identificar un
bloque de funcion del temporizador que represente el final de un ciclo de lavado.
Recordar el propdsito de este nombre debe ser mas sencillo que intentar recordar
la funcién de una direccion de programa como %TM3.

Directrices para definir simbolos
A continuacion se indica una serie de directrices para definir simbolos:

e Un maximo de 32 caracteres.

e Letras (A-Z), numeros (0 -9) o guiones bajos (_).

e El primer caracter debe ser alfabético o acentuado. No se puede utilizar el signo
de porcentaje (%).

e No es posible incluir espacios ni caracteres especiales.

e No se distingue entre mayusculas y minusculas. Por ejemplo, Pump1 y PUMP1
son el mismo simbolo y sélo puede utilizarse uno de ellos una sola vez en la
misma aplicacion.

Edicion de simbolos

Los simbolos se definen y asocian con los objetos de lenguaje en el editor de
simbolos. Los simbolos y sus comentarios se guardan con la aplicacién en el disco
duro del PC, pero no en el autdmata. Por lo tanto, no pueden transferirse con la
aplicacion al autémata.
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Memoria de usuario

Objeto

En este capitulo se describe la estructura y el uso de la memoria de usuario Twido.

Contenido de este capitulo
Este capitulo contiene los siguiente apartados:

Apartado Pagina
Estructura de la memoria de usuario 52
Backup y restauracion sin cartucho de copia de seguridad ni memoria 55
ampliada
Backup y restauracién con un cartucho de copia de seguridad de 32 K 58
Utilizacion del cartucho de memoria ampliada de 64 K 61
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Estructura de la memoria de usuario

Introduccion

La memoria del autdmata a la que se accede mediante la aplicacidn esta dividida
en dos partes diferentes:

e Valores de bit
e Valores de palabra (valores de 16 bits con sefial) y valores de palabra doble

Memoria de bits

(valores de 32 bits con sefial)

La memoria de bits se encuentra en la RAM integrada en el autémata. Contiene el
mapa de 128 objetos de bit.

Memoria de palabras

La memoria de palabras (16 bits) admite:

Palabras dinamicas: memoria del tiempo de ejecucién (almacenada en RAM
solamente).

Palabras de memoria (%MW) y palabras dobles (%MD): datos de sistema
dinamicos y datos de sistema.

Programa: descriptores y cddigo ejecutable para tareas.

Datos de configuracion: palabras constantes, valores iniciales y configuracion
de entrada/salida.

Tipos de almacenamiento en memoria

A continuacion se enumeran los distintos tipos de almacenamiento en memoria
para los autématas Twido.

e Memoria de acceso aleatorio (del inglés "Random Access Memory").

Memoria volatil interna: contiene palabras dinamicas, palabras de memoria, el
programa y datos de configuracion.

EEPROM

EEPROM de 32 kB integrada que proporciona una copia de seguridad interna de
los datos y del programa. Protege el programa contra los dafnos provocados por
fallos de bateria o cortes de alimentacion de mas de 30 dias. Contiene el
programa y los datos de configuracién. Abarca un maximo de 512 palabras de
memoria. No se realiza una copia de seguridad del programa si se utiliza un
cartucho de memoria ampliada de 64 kB y el dispositivo Twido se ha configurado
para aceptar dicho cartucho de memoria ampliada de 64 kB. El Twido Extreme
TWDLEDCKT1 no tiene cartuchos de memoria ampliada.
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e Cartucho de copia de seguridad de 32 kB

Cartucho externo opcional utilizado para guardar un programa y transferirlo a
otros autdmatas Twido. Se puede utilizar para actualizar el programa en la
memoria RAM del autémata. Contiene el programa y las constantes, pero
ninguna palabra de memoria. El Twido Extreme TWDLEDCK1 no tiene cartucho
de copia de seguridad.

e Cartucho de memoria ampliada de 64 kB

Cartucho externo opcional que almacena un programa de hasta 64 kB. Debe
permanecer conectado al autémata mientras se utiliza dicho programa. El
Twido Extreme TWDLEDCKT1 no tiene cartuchos de memoria ampliada.

Almacenamiento de la memoria

Configuraciones de la memoria para los autématas modulares y compactos Twido

Las palabras de memoria y el programa del autémata se pueden guardar en:

e RAM (hasta 30 dias si la bateria se encuentra en buen estado)

e EEPROM (32 kB como méaximo)

El programa se transfiere automaticamente de la memoria EEPROM a la memoria

RAM cuando se pierde el programa en la RAM (o si no hay bateria). El

Twido Extreme TWDLEDCKT1 no tiene bateria interna.
También se puede realizar una transferencia manual mediante TwidoSuite.

En las tablas siguientes se describen las posibles configuraciones de los tipos de

memoria con los autdmatas Twido compactos y modulares.

Autématas compactos

externa maxima

Tipo de memoria 10DRF 16DRF 24DRF 40DRF 40DRF**
(32 kB) (64 kB)

RAM interna 10 kB 10 kB 10 kB 10 kB 10 kB

Memoria 1*

RAM externa 16 kB 32 kB 32 kB 64 kB

Memoria 2*

EEPROM interna 8 kB 16 kB 32 kB 32 kB 32 kB***

EEPROM externa 32 kB 32 kB 32 kB 32 kB 64 kB

Tamaino maximo de 8 kB 16 kB 32 kB 32 kB 64 kB

programa

Copia de seguridad 8 kB 16 kB 32 kB 32 kB 64 kB
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Autématas modulares
Tipo de memoria 20DUK 20DRT 20DRT
20DTK 40DUK 40DUK
40DTK (32 kB) 40DTK** (64 kB)
RAM interna 10 kB 10 kB 10 kB
Memoria 1*
RAM externa 32 kB 32 kB 64 kB
Memoria 2*
EEPROM interna 32 kB 32 kB 32 kB***
EEPROM externa 32 kB 32 kB 64 kB
Tamaino maximo de 32 kB 32 kB 64 kB
programa
Copia de seguridad 32 kB 32 kB 64 kB
externa maxima

(*) Memorias 1y 2 en uso de memoria.

(**) En este caso el cartucho de 64 kB debe estar instalado en el dispositivo Twido
y establecerse en la configuracion, si aun no lo estaba.

(**) Reservado para la copia de seguridad de las primeras palabras 512 %MW o
las primeras palabras dobles 256 %MD.

Configuraciones de la memoria de Twido Extreme

En la siguiente tabla se describen los tipos posibles de configuraciones de la
memoria para los automatas Twido Extreme

Autémata Twido Extreme
TipO de memoria TWDLEDCK1
RAM externa 32 kB
EEPROM interna 32 kB
Tamaifo maximo de programa 32 kB
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Backup y restauracion sin cartucho de copia de seguridad ni memoria ampliada

Introduccion

Presentacion

A continuacion se explican las funciones de backup y restauracion de la memoria
en los autdmatas modulares y compactos sin cartucho de backup ni memoria
ampliada.

Esta seccion no se aplica al autdmata Twido Extreme (TWDLEDCK1) que tampoco
tiene cartucho de copia de seguridad. Esto se describe en Memoria de usuario de
Twido Extreme.

Mediante la memoria EEPROM interna del autémata, puede realizarse una copia
de seguridad de los datos de configuracion, las palabras de memoria y los
programas de Twido. Dado que al guardar un programa en la EEPROM interna se
eliminan todas las palabras de memoria copiadas previamente, en primer lugar
debe realizarse la copia de seguridad del programa, y luego, de las palabras de
memoria configuradas. Los datos dindmicos pueden almacenarse en palabras de
memoria, y luego puede realizarse una copia de seguridad de los mismos en la
EEPROM. Si no hay ningun programa guardado en la EEPROM interna, no sera
posible guardar palabras de memoria en ella.
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Estructura de memoria

A continuacidn se incluye un diagrama de la estructura de memoria de un autdmata.
Las flechas indican qué elementos pueden copiarse en la memoria EEPROM desde
la memoria RAM.

Palabras dinamicas

%MWs I

RAM
Programa ‘I ***** T
Datos de configuraci()n‘l - - |- — — 7
‘ \
\
‘ \
% MWs - \
EEPROM 1 |
Programa -l - - - - - - ‘
Datos de configuracion - — — — — — -

Backup del programa

A continuacidn se explican los pasos que deben seguirse para realizar una copia de
seguridad del programa en la memoria EEPROM.

Paso Accion

1 Se deben cumplir las condiciones siguientes:
Existe un programa valido en la memoria RAM.

2 En la ventana de TwidoSuite, seleccionar Ver informacién de la memoria en
Programa —Depuracién —Utilizar controlador y hacer clic en Guardar.
Nota: La opcién Utilizar controlador solo se puede utilizar en modo conectado.

Restauracion del programa

Durante el encendido existe una forma para restaurar el programa en la memoria
RAM desde la EEPROM (suponiendo que no exista ningun cartucho o memoria
ampliada incorporados):

e El programa de la RAM no es valido.

Para restaurar un programa de forma manual desde la memoria EEPROM:
e En la ventana de TwidoSuite, seleccione Comandos de cartucho de memoria
en Programa —Depuracion, elija una conexién y haga clic en Restaurar.
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Backup de datos (%MWs)

A continuacion se describen los pasos necesarios para realizar una copia de
seguridad de datos (palabras de memoria) en la memoria EEPROM:

Paso Accidn

1 Para que esta operacion funcione, se deben cumplir las condiciones siguientes:
Existe un programa valido en la memoria RAM (%SW96:X6=1).

Ya existe una copia de seguridad del mismo programa valido en la memoria
EEPROM.

Hay palabras de memoria configuradas en el programa.

2 Ajustar %SW97 a la longitud de palabras de memoria que se vayan a guardar.
Nota: La longitud no puede exceder la longitud de palabras de memoria
configurada y debe ser superior a 0 pero menor o igual a 512.

3 Definir %6SW96:X0 en 1.

Restauracion de datos (%MWs)
Restaure las %MWs de forma manual ajustando el bit de sistema %S95 en 1.

Para que esta operacion funcione, se deben cumplir las condiciones siguientes:

e La memoria EEPROM dispone de una aplicacion de backup valida.

e La aplicacion de la memoria RAM coincide con la aplicacion de backup de la
memoria EEPROM.

e Las palabras de memoria de backup son validas.
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Backup y restauracion con un cartucho de copia de seguridad de 32 K

Introduccion

Presentacion

A continuacion se explican las funciones de backup y restauraciéon de la memoria
en los autdmatas modulares y compactos mediante un cartucho de copia de
seguridad de 32 K.

Esta seccion no se aplica al autémata Twido Extreme (TWDLEDCK1) que no tiene
cartucho de copia de seguridad. Esto se describe en Memoria de usuario de
Twido Extreme.

El cartucho de copia de seguridad se utiliza para guardar un programa y transferirlo
a otros autématas Twido. Se debe extraer del autémata y apartarse una vez que se
haya instalado o guardado el programa. En el cartucho solo es posible guardar el
programa y los datos de configuracion (las %MW no se pueden guardar en el
cartucho de copia de seguridad de 32 K). Los datos dindmicos pueden almacenarse
en palabras de memoria, y luego puede realizarse una copia de seguridad de los
mismos en la EEPROM. Cuando finalice la instalacion del programa, se perderan
todas las %MW de las que se haya realizado una copia de seguridad en la
EEPROM interna antes de la instalacion.
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Estructura de memoria

A continuacidn se incluye un diagrama de la estructura de memoria de un autémata
con cartucho de copia de seguridad insertado. Las flechas indican los elementos
que pueden copiarse en la memoria EEPROM y los cartuchos que pueden copiarse
desde la memoria RAM.

Palabras dinamicas

%MWs —

RAM
Programa ‘I -------
Datos de configuracic’m‘l - = —|= = =
\
\
\
%MWs - | \
EEPROM : [
Programa I ‘
Datos de configuracion - — — — — — A
\
\
\
\
. \
Cartucho de Programa I ‘
copia de seguridad
Datos de configuraciont-- — — — — — J

Backup del programa

A continuacién se explican los pasos que deben seguirse para realizar una copia de
seguridad del programa en el cartucho de copia de seguridad:

Paso Accién
1 Desconectar el autémata.
2 Insertar el cartucho de copia de seguridad.
3 Encender el automata.
4 En la ventana de TwidoSuite, seleccionar Comandos de cartucho de memoria
en Programa —Depuracion, elegir una conexion y hacer clic en Backup.
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Paso Accién
5 Desconectar el autémata.
6 Extraer el cartucho de copia de seguridad del autémata.

Restauracion del programa

Para cargar en un autémata un programa guardado en un cartucho de copia de
seguridad, siga los pasos descritos a continuacion:

Paso Accién
1 Desconectar el autémata.
2 Insertar el cartucho de copia de seguridad.
3 Encender el autémata.

Si esta configurada la opcién de inicio automatico, habra que completar de
nuevo un ciclo de encendido y apagado para pasar al modo Run.

4 Desconectar el autémata.

Extraer el cartucho de copia de seguridad del autémata.

Backup de datos (%MWs)

A continuacion se describen los pasos necesarios para realizar una copia de
seguridad de datos (palabras de memoria) en la memoria EEPROM:

Paso Accion

1 Para que esta operacion funcione, se deben cumplir las condiciones siguientes:
Existe un programa valido en la memoria RAM.

Ya existe una copia de seguridad del mismo programa valido en la memoria
EEPROM.

Hay palabras de memoria configuradas en el programa.

2 Ajustar %SW97 a la longitud de palabras de memoria que se vayan a guardar.
Nota: La longitud no puede exceder la longitud de palabras de memoria
configurada y debe ser superior a 0 pero menor o igual a 512.

3 Definir %SW96:X0 en 1.

Restauracion de datos (%MWs)
Restaure las %MWs de forma manual ajustando el bit de sistema %S95 en 1.

Para que esta operacion funcione, se deben cumplir las condiciones siguientes:

e La memoria EEPROM dispone de una aplicacion de backup valida.

e La aplicacion de la memoria RAM coincide con la aplicacion de backup de la
memoria EEPROM.

e Las palabras de memoria de backup son validas.

60 35013228 06/2011



Memoria de usuario

Utilizacion del cartucho de memoria ampliada de 64 K

Introduccion

Presentacion

A continuacion se explica el uso de las funciones de memoria de los autdomatas
modulares mediante un cartucho de memoria ampliada de 64 K.

El cartucho de memoria ampliada de 64 K se utiliza para ampliar la capacidad de
memoria del programa en el autémata Twido de 32 a 64 K. El cartucho debe
permanecer insertado en el autdmata mientras se utiliza el programa ampliado. Si
se extrae el cartucho, el autdmata pasara a estado de detencidn. Las palabras de
memoria se siguen copiando en la memoria EEPROM del autémata. Los datos
dinamicos pueden almacenarse en palabras de memoria, y luego puede realizarse
una copia de seguridad de los mismos en EEPROM. El cartucho de memoria
ampliada de 64 K presenta el mismo comportamiento de conexion que el cartucho
de copia de seguridad de 32 K.
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Estructura de memoria

A continuacién se muestra un esquema de la estructura de memoria de un
autdmata con un cartucho de memoria ampliada. Las flechas indican los elementos
guardados en la memoria EEPROM y el cartucho de memoria ampliada de 64 K
desde la memoria RAM:

Palabras dinamicas

%MWs | B

RAM
Programa (1.%) ‘I 77777777777 ;
Datos de configuracion ‘I - = == = =~
\
\
\
L |
EEPROM |
%MWs |
- — — - —— 1
\
\
\
\
: \
Cartucho de . -y - |
memoria Programa (2.%) |
ampliada - — — — — —

Configuracion del software e instalacion de la memoria ampliada

Antes de comenzar a escribir el programa ampliado, es necesario instalar el
cartucho de memoria ampliada de 64 K en el autémata. A continuacion se describe
el procedimiento:

Paso Accion
1 Introducir "TWDXCPMFK64" bajo el menu de opcion Hardware de la ventana de
TwidoSuite.

Desconectar el autémata.

Insertar el cartucho de memoria ampliada de 64 K.

4 Iniciar la conexién del autdmata.
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Guardar el programa.

Una vez instalado el cartucho de memoria ampliada de 64 Ky escrito el programa:
e En la ventana de TwidoSuite, seleccione Comandos de cartucho de memoria
en Programa —Depuracion, elija una conexién y haga clic en Backup.

Backup de datos (%MWs)

A continuacion se describen los pasos necesarios para realizar una copia de
seguridad de datos (palabras de memoria) en la memoria EEPROM:

Paso Accion

1 Para que esta operacion funcione, se deben cumplir las condiciones siguientes:
Existe un programa valido.
Hay palabras de memoria configuradas en el programa.

2 Ajustar %SW97 a la longitud de palabras de memoria que se vayan a guardar.
Nota: La longitud no puede exceder la longitud de palabras de memoria
configurada y debe ser superior a 0 pero menor o igual que 512.

3 Definir %6SW96:X0 en 1.

Restauracion de datos (%MWs)
Restaure las %MWs de forma manual ajustando el bit de sistema %S95 en 1.

Para que esta operacion funcione, se deben cumplir las condiciones siguientes:
e Existe un programa valido.
e Las palabras de memoria de backup son validas.
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Gestion de las tareas de eventos

4

Objeto
En este capitulo se describen las tareas de eventos y su ejecucion en el automata.

NOTA: El autémata Twido Brick 10 (TWDLCAA10DRF) no gestiona las tareas de
eventos.

Contenido de este capitulo
Este capitulo contiene los siguiente apartados:

Apartado Pagina
Descripcion general de las tareas de eventos 66
Descripcion general de los diferentes origenes de eventos 67
Gestion de eventos 69
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Descripcion general de las tareas de eventos

Introduccion

El capitulo anterior muestra las tareas periddicas y ciclicas en las que los objetos
se actualizan al principio y al final de la tarea. Existen origenes de eventos que
pueden provocar interrupciones de la tarea, durante las cuales se ejecutan tareas
mas prioritarias (de eventos) para permitir una actualizaciéon mas rapida de los
objetos.

Una tarea de eventos:

Es una parte del programa ejecutada con una condicion determinada (origen del
evento).

Posee una prioridad mas alta que el programa principal.

Genera un tiempo de respuesta rapido que permite reducir el tiempo de
respuesta del sistema.

Descripcién de un evento
Un evento consta de:

Un origen de eventos que se puede definir como condicion de interrupcion de
software o de hardware que interrumpe el programa principal (véase pdgina 67).
Una seccién que es una entidad autbnoma de programacion vinculada a un
evento.

Una cola de eventos que permiten almacenar la lista de eventos hasta su
ejecucion.

Una prioridad que es el orden de ejecucion del evento.
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Descripcion general de los diferentes origenes de eventos

Descripcion general de los diferentes origenes de eventos

El software debe gestionar el origen de un evento para garantizar que el evento
interrumpa de forma adecuada el programa principal y para llamar la seccion de
programacion vinculada al evento. El tiempo de exploracion de la aplicaciéon no

tiene efecto en la ejecucion de los eventos.

Los nueve origenes de eventos admitidos son los siguientes:

e Cuatro condiciones vinculadas a los umbrales de los bloques de funciones VFC
(2 eventos por instancia %VFC).

e Cuatro condiciones vinculadas a las entradas fisicas de un controlador base.

e Una condicion periddica.

Un origen de evento sélo puede vincularse a un evento y TwidoSuite debe

detectarlo de forma inmediata. En cuanto se detecta, el software ejecuta la seccion
de programacion vinculada al evento: cada evento esta vinculado a una subrutina
con la etiqueta SRi: definida durante la configuracion de los origenes de eventos.

Eventos de entradas fisicas de un controlador base

Las entradas %I0.2, %I0.3, %I0.4 y %I0.5 pueden emplearse como origenes de
eventos, siempre que no estén bloqueadas y que admitan los eventos durante la
configuracion.

El procesamiento de los eventos se puede activar mediante las entradas de 2 a 5
de un controlador base (posicion 0), en un flanco ascendente o descendente.

Para obtener mas detalles acerca de la configuracion del evento, consulte la
seccion titulada "Configuracion de hardware -> Configuracién de entradas" de la
Ayuda en linea "Manual de funcionamiento de TwidoSuite".

Evento de salida de un bloque de funciones %VFC

Las salidas THO y TH1 del bloque de funciones %VFC son origenes de eventos. Las
salidas THO y TH1 se establecen, respectivamente, en:

e 1, cuando el valor es superior al umbral SO y al umbral S1.
e 0, cuando el valor es inferior al umbral SO y al umbral S1.

Un flanco ascendente o descendente de estas salidas puede activar un proceso de
eventos.
Para obtener mas detalles acerca de la configuracion del evento, consulte la

seccidn titulada "Configuracion de software -> Contadores muy rapidos" de la
Ayuda en linea "Manual de funcionamiento de TwidoSuite".
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Evento periddico
Este evento ejecuta una seccion de programacion de forma periddica. Esta tarea es
prioritaria frente a la tarea principal (maestro).
Sin embargo, este origen de evento tiene menos prioridad que los otros origenes
de eventos.
El periodo de esta tarea se define en la configuracion, de 5 a 255 ms. Sélo se puede
usar un evento periédico.
Para obtener mas detalles acerca de la configuracion del evento, consulte la

seccion titulada "Configuracion de parametros de programa -> Modo de
exploracion” de la Ayuda en linea "Manual de funcionamiento de TwidoSuite".
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Gestion de eventos

Cola de eventos y prioridad

Los eventos tienen dos prioridades posibles: alta y baja. Sin embargo, sélo un tipo
de evento (y, por lo tanto, sélo un origen de evento) puede tener prioridad alta. Los
demas eventos tienen, por lo tanto, prioridad baja, y su orden de ejecucion depende
del orden de deteccion.

Para gestionar el orden de ejecucion de las tareas de eventos, existen dos colas de
eventos:

e Una de ellas permite almacenar hasta 16 eventos de prioridad alta (de un mismo
origen de evento).

e La otra permite almacenar hasta 16 eventos de prioridad baja (de otros origenes
de eventos).

Estas colas se gestionan de acuerdo con la regla FIFO: el primer evento
almacenado es el primero que se ejecuta. Sin embargo, no pueden almacenar mas
de 16 eventos y los eventos adicionales se pierden.

La cola de prioridad baja no se ejecuta hasta que la cola de prioridad alta quede
vacia.

Gestion de colas de eventos

Cada vez que se produce una interrupcién (vinculada a un origen de evento), se
inicia la secuencia siguiente:

Paso Descripcion

1 Gestién de la interrupcion:

® Reconocimiento de la interrupcion fisica.

® Evento almacenado en la cola de eventos adecuada.

e Comprobacion de que ningun evento de la misma prioridad esté pendiente
(en ese caso, el evento queda pendiente en la cola).

Almacenamiento del contexto.

Ejecucion de la seccién de programacion (subrutina con etiqueta SRi:)
vinculada al evento.

Actualizacién de la salida

Restauracioén del contexto

Antes de restablecer el contexto, deben ejecutarse todos los eventos de la cola.
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Control de eventos

Se emplean bits y palabras de sistema para controlar los eventos
(véase pdgina 719):

%S31: permite ejecutar o retrasar un evento.

%S38: permite colocar o no un evento en la cola de eventos.

%S39: permite saber si se han perdido los eventos.

%SW48: muestra el numero de eventos que se ha ejecutado desde el ultimo
inicio en frio (cuenta todos los eventos excepto los eventos periodicos).

El valor del bit %S39 y de la palabra %SW48 se restablece en cero y el valor de
%S31 y %S38 se define en su estado inicial 1 en un inicio en frio después de cargar
una aplicacion, pero se mantiene sin cambios después de un inicio en caliente. En
todos los casos, se reinicia la cola de eventos.
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Objeto

Esta parte describe las comunicaciones, las funciones analdgicas incorporadas, la
gestion de médulos de E/S analdgicas y la instalacion del bus AS-Interface V2 y el
bus de campo CANopen para los controladores Twido.

Contenido de esta parte
Esta parte contiene los siguientes capitulos:

Capitulo Nombre del capitulo Pagina
5 Comunicaciones 73
6 Funciones analégicas incorporadas 151
7 Gestién de mddulos analdgicos 157
8 Twido Extreme Configuracion de entrada/salida 173
9 Instalacion del bus AS-Interface V2 227
10 Instalacién y configuracién del bus de campo CANopen 263
11 Instalacién y configuracion del bus de campo CANJ1939 319
12 Configuracioén de la pasarela Ethernet TwidoPort 361
13 Funcionamiento del monitor de operacién 393
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Comunicaciones

Objeto

Este capitulo proporciona una descripcién general acerca de la configuracion, la
programacion y la gestion disponibles de las comunicaciones con los autématas

Twido.

Contenido de este capitulo

Este capitulo contiene los siguiente apartados:

Apartado Pagina

Presentacion de los diferentes tipos de comunicaciones 74
Comunicacion entre TwidoSuite y el autdémata 76
Comunicacion entre TwidoSuite y un médem 83
Comunicaciones de conexién remota 95
Comunicaciones ASCII 108
Comunicaciones Modbus 120
Solicitudes estandar Modbus 137
Cadigos de funcion Modbus 23 (MB FC) - Lectura/escritura de varios registros 142
y N palabras
Cadigos de funcién Modbus 43/14 (MB FC) - Lectura de identificacion de 145
dispositivo
Clase de implantacion sin necesidad de operador (Twido Serie A05, Ethernet 150
A15)
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Presentacion de los diferentes tipos de comunicaciones

Presentacion

Conexiéon remota

ASCII

Modbus

Twido ofrece uno o dos puertos serie para las comunicaciones con autématas de
E/S remotas, automatas Peer o dispositivos generales. Cualquier puerto, si hay méas
de uno, puede utilizarse para cualquier servicio, excepto la comunicacioén con
TwidoSuite, que solo puede realizarse mediante el primer puerto. Cada autémata
Twido admite tres protocolos base distintos: conexion remota, ASCIl o Modbus
(master de Modbus o slave de Modbus).

Asimismo, los autdmatas compactos TWDLCeE40DRF proporciona un puerto de
comunicacién Ethernet RJ45. Admiten el protocolo cliente/servidor TCP/IP de
Modbus para comunicaciones peer-to-peer entre autdmatas de la red Ethernet.

El autémata TWDLEDCK1 Twido Extreme sélo tiene un puerto serie y admite
comunicaciones Modbus, ASCII, Ethernet, y BlueTooth.

La conexién remota es un bus master/slave de alta velocidad disefiado para
comunicar una pequefa cantidad de datos entre el autdémata master y hasta siete
autématas (slave) remotos. Los datos de E/S o de aplicacion se transfieren segun
la configuracion de los autématas remotos. Es posible realizar una mezcla de varios
tipos de autématas remotos, en la que algunos sean automatas de E/S remotas y
otros sean automatas Peer.

El automata TWDLEDCK1 Twido Extreme (ni el de la serie RS485 ni el CANJ1939)
admite conexion remota.

El protocolo ASCII es un protocolo simple de modo de caracteres semiduplex que
se utiliza para transmitir o recibir una cadena de caracteres hacia o desde un
dispositivo simple (impresora o terminal). Este protocolo sélo se admite a través de
la instruccion "EXCH".

En el autémata TWDLEDCK1 Twido Extreme, si se utiliza el ASCII se debe aplicar
0 V al conector de contacto de la comunicacion (22 pins) para habilitar la
comunicacion.

El protocolo Modbus es un protocolo master/slave que permite a un master, y sélo
a uno, solicitar respuestas de los slaves o actuar dependiendo de la solicitud. El
master puede dirigirse a los slaves individuales o iniciar un mensaje de difusion para
todos los slaves. Los slaves devuelven un mensaje (respuesta) a las solicitudes que
se les envian individualmente. No se devuelven respuestas a las solicitudes de
difusién desde el master.
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Modbus TCP/IP

Master de Modbus: el modo master de Modbus permite al automata Twido enviar
una solicitud Modbus a un slave y esperar su respuesta. El modo master de Modbus
sélo se admite a través de la instruccion "EXCH". El modo master de Modbus
admite ASCIlI Modbus y RTU Modbus.

NOTA: Es posible enviar una solicitud Modbus a un Slave IP que no se haya
declarado en la lista de Slaves IP.

Slave de Modbus: el modo slave de Modbus permite al autémata Twido responder
a solicitudes Modbus realizadas desde un master de Modbus y es, ademas, el modo
de comunicaciones predeterminado si no se ha configurado otro tipo de
comunicacion. El autdmata Twido admite los datos Modbus y las funciones de
control estandar y las ampliaciones de servicio para el acceso a objetos. El modo
slave de Modbus admite ASCII Modbus y RTU Modbus. También es posible
cambiar la direccion IP, la submascara IP y la pasarela IP a través de ciertas $sw
sin modificar la aplicacion.

NOTA: En una red RS485 puede haber un maximo de 32 equipos sin repetidores
(1 master y hasta 31 slaves) y sus direcciones pueden estar comprendidas entre 1
y 247.

NOTA: Solo la serie TWDLC*E40DRF de autématas compactos admite TCP/IP
Modbus con la interfase de red Ethernet integrada.

La informacion siguiente describe el protocolo de aplicacion Modbus (MBAP).

El protocolo de aplicacion Modbus (MBAP) es un protocolo de la capa 7 que
proporciona comunicacién peer-to-peer entre autdématas Idgicos programables
(PLC) y otros nodos de una LAN.

La aplicacién del autémata Twido TWDLC*E40DRF actual transporta el protocolo
de aplicacién Modbus a través de TCP/IP en la red Ethernet. Las transacciones del
protocolo Modbus son los pares de mensajes solicitud-respuesta habituales. Un
autémata puede ser tanto el cliente como el servidor, en funcion de que envie
mensajes de solicitud o de respuesta.

Servidor Ethernet / slave de Modbus

El modelo Brick 40 forma parte de una red y un acceso al sistema de supervision
de Twido para la recuperacion de ciertos datos. Permite cambiar la direccién IP, Is
submascara IP y la pasarela IP a través de ciertas $Sw sin modificar la aplicacion.

Cliente Ethernet / Maestro Modbus

El modelo Brick 40 es un sistema de supervisidon que requiere el envio de ciertos
datos a otros equipos Ethernet (por ejemplo, OTB y otros Brick 40). Ofrece la
posibilidad de enviar una peticion Modbus a un esclavo IP que no se declararia con
palabras para recuperar el estado actual de Ethernet.

35013228 06/2011

75



Comunicaciones

Comunicacion entre TwidoSuite y el automata

Presentacion

Cada autdmata Twido tiene un puerto terminal EIA RS485 integrado, con su propia
fuente de alimentacion interna, en el puerto 1. El autdmata Twido Extreme
TWDLEDCKI1 solo tiene un puerto serie. El puerto 1 debe utilizarse para la
comunicacion con el software de programacion TwidoSuite.

Ningun cartucho o médulo de comunicacion opcional podra emplear este puerto. No
obstante, un médem si podra utilizarlo.

Existen varios métodos para conectar el PC al puerto 1 RS485 del autémata Twido:

e Por cable TSX PCX.

e A través de linea telefénica: conexién por médem.

e Por Bluetooth en el autémata Twido Extreme TWDLEDCK1 mediante un
adaptador Bluetooth (donador) VW3 A8114.

Asimismo, los autdmatas compactos TWDLCeE40DRF disponen de un puerto de
conexion de red Ethernet RJ-45 integrado que puede utilizarse para la
comunicacioén con el PC habilitado para Ethernet que ejecuta el software de
programacion TwidoSuite.

Existen dos formas de comunicacion entre el PC habilitado para Ethernety el puerto
RJ45 del autémata Twido TWDLCeE40DRF:

e Mediante conexion de cable directa a través de un cable cruzado para Ethernet
RJ45 Cat5 UTP (no recomendado).

e Mediante la conexion a la red Ethernet a través de un cable para Ethernet RJ45
Cat5 SFTP disponible en el catdlogo Schneider Electric (referencia del cable:
490NTWOOQQes).

El autémata Twido Extreme TWDLEDCK1 también se puede conectar a la red
Ethernet mediante una caja de conexiones Modbus-Ethernet OSITRACK
XGS Z33ETH.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO INESPERADO DEL EQUIPO

Utilice TwidoSuite para desconectar correctamente un cable TSX PCX1031, TSX
CRJMD25 o de comunicacion Ethernet antes de retirar fisicamente un cable de un
autéomata y reinsertarlo rapidamente en otro, ya que puede que TwidoSuite no
detecte la desconexion si esta se realiza rapidamente.

El incumplimiento de estas instrucciones puede causar la muerte, lesiones

serias o dafno al equipo.
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Conexion de cable serie

El puerto EIA RS232C de su PC se puede conectar al puerto 1 del autémata con el
cable TSX PCX1031. En el caso del automata Twido Extreme (TWDLEDCK1), esta
conexion serie es un cable VW3 A8106. Este cable convierte sefiales entre EIA
RS232 y EIA RS485. El cable TSX PCX1031 viene equipado con un conmutador
rotatorio de cuatro posiciones para seleccionar diferentes modos de funciona-
miento. El conmutador designa las cuatro posiciones como "0-3" y el ajuste
apropiado de TwidoSuite para el autémata Twido es la posicién 2.

Esta conexién se ilustra en el diagrama que aparece a continuacion.

Puerto 1
Ro46s TSX PCX1031
[qa' MiniDIN Sefie EIA RS232
! | Puerto serie del PC
=TI 1 ﬂ}]

o —p N
w

|
| me
wnn

Puerto serie

e
=
@ Puerto serie del PC
VW3 A8106

NOTA: Para este cable, la sefial DPT del pin 5 no esta a 0 V. Asi se indica al
autémata que la conexién actual es una conexion TwidoSuite. La sefial se detiene
de manera interna para indicar al firmware Executive que se trata de una conexion
TwidoSuite.

En el automata Twido Extreme TWDLEDCK1, si se utiliza el protocolo ASCI| se
debe aplicar 0 V al conector de contacto de la comunicacion (pin 22) para habilitar
la comunicacion.

Conexion de cable USB

El puerto USB de su PC se puede conectar al puerto 1 del autdémata con los cables
de comunicacion TSX CUSB485 y TSX CRJMD25. En el caso del autémata
Twido Extreme (TWDLEDCK?1), esta conexién se realiza con los cables

TSX CUSB485y TWD XCAFJ010. El cable TSX CUSB485 convierte sefales entre
USB y EIA RS485.
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Esta conexién se ilustra en el diagrama que aparece a continuacion.

TSX CRJMD25

Puerto 1
RS485
[ Vow MiniDIN RJ45 macho
' sEl—s—1_ | |§
|
E

4
|8

RJ45 hemb
embra USB

=

Puerto serie

TSX CUSB485

== | E

=" TWD XCAFJ010

Puerto USB del PC

NOTA: Para este cable, la sefial DPT del pin 5 no estd a 0 V. Asi se indica al
autdomata que la conexioén actual es una conexion TwidoSuite. La sefal se detiene
de manera interna para indicar al firmware Executive que se trata de una conexioén

TwidoSuite.

En el autémata Twido Extreme TWDLEDCK1, si se utiliza el protocolo ASCII se
debe aplicar 0 V al conector de contacto de la comunicacion (pin 22) para habilitar

la comunicacion.
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Clavijas de conectores macho y hembra

La siguiente ilustracién muestra las clavijas de un conector mini DIN macho de 8
pins y de un terminal:

MiniDIN Bloque de terminales
TWD NAC232D, TWD NAC485D TWD NAC485T
TWD NOZ485D, TWD NOZ232D TWD NOZ485T

@309

Clavijas Base RS485| Opcion RS485 RS232-C Clavijas RS485
1 D1 (A+) D1 (A+) RTS A D1 (A+)
2 DO (B-) DO (B-) DTR B DO (B-)
3 NC NC TXD SG 1AV}
4 /DE NC RXD
5 /DPT NC DSR
6 NC NC GND
7 oV (VA GND
8 5V 5V 5V

Nota: Consumo total maximo a 5 V (pin 8): 180 mA

Nota: No existe relacion entre los terminales A y B del RS485 Twido y los
terminales D(A) y D(B) en otros equipos, como unidades ATV, XBT, Premium, etc.

La siguiente ilustracidon muestra las clavijas de un conector hembra D-SUB de 9 pins
para TSX PCX1031.

Clavijas RS232

(4]
©
O|0o|~1 0 |01 4 |02 R | =
=
(@]
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Conexion por linea telefonica

Una conexidn por médem (véase pdgina 83) permite programar y comunicarse con
el autébmata mediante una linea telefonica.

El médem asociado al autémata es un médem de recepcion conectado al puerto 1
del autémata. El médem asociado al PC puede ser interno o externo y estar
conectado al puerto serie COM.

Esta conexién se ilustra en el diagrama que aparece a continuacion.

Puerto serie del PC
EIA RS232

Puerto 1
RS485

-

] ‘ Médem

Médem
extemo

Linea telefonica

TSX PCX1031 posicion 2,
con inversion Tx/Rx

NOTA: Solo se puede conectar un médem al puerto 1 del autémata.

NOTA: Recuerde que debe instalar el software proporcionado con el médem, ya
que TwidoSuite solo tiene en cuenta los médems instalados.

Conexion de red Ethernet

NOTA: Aunque se admite la conexién directa de cable (mediante un cable cruzado
para Ethernet) entre el dispositivo Twido TWDLC*E40DRF y el PC que ejecuta el
software de programacion TwidoSuite, no es lo recomendado. Por lo tanto, para una
conexion Ethernet es recomendable usar siempre un conmutador/concentrador de
red Ethernet.

La figura siguiente muestra una conexioén entre el PC y Twido mediante un
conmutador/concentrador de red Ethernet:

TwidoTWDLC*E40DRF Conmutador/

Puerto Ethemet RJ45 concentrador Ethemet  Pyerto de red Ethemet del PC
RJ45

Conector
macho RJ45

Cable Ethernet RJ45 Cats SFTP Conector macho
RJ45

NOTA: EI PC que ejecute la aplicacion TwidoSuite debera estar habilitado para
Ethernet.
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Las bases TWDLC*E40DRF disponen de un conector RJ45 para conectarlo a la red
100 BASE-TX de Ethernet con autonegociacion. Funciona con velocidades de red
de 100 Mbps y 10 Mbps.

NOTA: También es posible usar un moédulo de interfase Ethernet ConneXium
TwidoPort 499TWDO01100 para una conexion Ethernet. Configuracion de TwidoPort
(véase pdgina 363)explica coémo declarar y configurar este médulo en TwidoSuite.

A continuacién se muestra un ejemplo de conexion Ethernet para el Twido Extreme
TWDLEDCK1.

La siguiente figura muestra el conector RJ45 del autdémata Twido:

Pins : i
~q—]

Los ocho pins del conector RJ45 se disponen de forma vertical y estan numerados
en orden ascendente. En la tabla siguiente se describe la clavija del conector RJ45:

Clavija Funciéon | Polaridad
8 NC

7 NC

6 RxD -)

5 NC

4 NC

3 RxD (+)

2 TxD )

1 TxD (+)
NOTA:

e Se utilizan el mismo conector y la misma clavija para la red 10Base-T y la red
100Base-TX.

e Cuando se conecta un autémata Twido a una red 100Base-TX, se debe usar un
cable para Ethernet de categoria 5 como minimo.
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Ejemplo de conexion Ethernet para Twido Extreme

El siguiente diagrama muestra un ejemplo de una conexion entre el PC en el que
se ejecuta el programa de aplicacion de TwidoSuite y un autémata Twido Extreme
TWDLEDCK1 a través de una caja de conexiones XGS Z33ETH. Es posible
conectar hasta tres bases Twido Extreme a una red Ethernet con esta caja de
conexiones Este tipo de conexion solo es posible con el autémata Twido Extreme
TWDLEDCK1.

RJ45 Ethernet RJ45 Ethernet
del PC del Twido Extreme

Cuadro de conexiones
de XGS Z33ETH

RJ45 macho

Conmutador/concentrador
Ethernet

NOTA: También es posible usar un médulo de interfase Ethernet ConneXium
TwidoPort 499TWD01100 con un cable TWD XCAFJ010 para conectar el
Twido Extreme. Configuracion de TwidoPort (véase pdgina 363)explica como
declarar y configurar este médulo en TwidoSuite.
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Comunicacion entre TwidoSuite y un médem

Aspectos generales

Se puede conectar un PC que esté ejecutando TwidoSuite a un autémata Twido
para transferir aplicaciones, animar objetos y ejecutar comandos en modo
operador. También se puede conectar un autémata Twido a otros equipos, como
otro autdomata Twido, para establecer una comunicacion con el proceso de
aplicacion.
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Instalaciéon del médem

Todos los médems que desee emplear el usuario con TwidoSuite deben instalarse
en un entorno Windows desde el PC.

Para instalar los médems en el entorno Windows, siga las instrucciones de la
documentacion de Windows.

Esta instalacién es independiente de TwidoSuite.

Conexion Bluetooth

También es posible la conexién Bluetooth para autématas Twido, mediante un
adaptador Bluetooth (donador) VW3 A8114. Los PC que no estén equipados con
Bluetooth integrado se pueden usar con el adaptador Bluetooth para PC VW3
A8115.

Adaptador

USB Bluetoath Adaptador Madbus
. . Twido Elustooth
TwidoSuite VW3 ABT15 VWE AT14

NOTA: Para facilitar la descarga de la aplicacion y la depuracion del
Twido Extreme, se recomienda una conexién Bluetooth.

Para el Twido Extreme, este adaptador Bluetooth se puede conectar al puerto serie
del autémata con un cable TWD XCAFJ010.

TWD XCAFJ010

Establecimiento de la conexidén

La conexién de comunicacion predeterminada entre TwidoSuite y el autdmata
Twido se realiza a través de un puerto de comunicacion serie, mediante el cable
TSX PCX1031 y un adaptador cruzado. Para obtener mas informacion, consulte
Appendix 1 (véase pdgina 93). En el Twido Extreme TWDLEDCK1 es necesario el
cable VW3 A8106 para la conexion serie.
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Si se emplea un médem para conectar el PC, se debera indicar en el software

TwidoSuite.

Para seleccionar una conexion mediante TwidoSuite, haga clic en

) Preferencias.
Resultado:
Aparece el cuadro de didlogo siguiente:

Preferencias Aplicar | Restaurar |
Directorio de proyectos predeterminade Directorio: Crchivos de programatSchneider Electici Twicdo Sute\Wi proyecto | J
Proyectos predeterminados T _Minguno

T _Predeterminado de Schneider

* _Personalizads

CArchivog ce programatSchneider Electric) Twido Sute\Mi provects

B

Editor de programa preceterminade = | adder
 Lista

Guardar proyecto automaticamente = of cads 15 ¥ | minutos
T Mo

Color de fonde predeterminade )‘
Aclarmr Oscurecer

Imagen predeterminada del proyecte

- Imagen predeterminada

& Imagen personalizada

CaDocuments and Setings\AdmministradorMis documentos)

Niveles de funcionamiento
preceterminades de aplicaciones

Gestion automati
C La més alta

& Automético

® | a mas baja

T Manual Gestion

|
Gestion de conexinnes=
Welocidad en Bits de
Noin fre Tipo de conexidn IP{Phone Unidad P/Direccidn baudios Paridad  Parads  Timeout Timeout de core
GOl =) COhd1 Uniciad P 5000 20
COM2 Serie COh Uniciad P 5000 20
M conezion 1 Serie 1921681 1 Directa 5000 20
Conexién por mbderm  Ethernet RN 19200 Mingunz 1 5000 20

l_ Mantener parametros del controlaclor Modbus

Agregar | Modificar|

Esta pantalla permite crear, modificar o eliminar una conexion.

Para emplear una conexion existente, seleccidnela en la tabla de conexiones en la

tarea Programa —Depuraciéon —Conectar.

Si desea anadir, modificar o eliminar una conexién, utilice la tabla "Gestién de
conexiones" que incluye la lista de las conexiones y sus propiedades.
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En este caso, se muestran dos puertos serie (Com1y Com2) y una conexion por
mdédem con un modelo TOSHIBA V.90 configurado para marcar el nimero:
XXXXXXXXXX (numero de médem).

NOTA: Introduzca el nimero en el formato de nimero adyacente.

Puede cambiar el nombre de cada conexion para el mantenimiento de la aplicacién
(sin embargo, el cambio de COM1 o COM2 no esta permitido).

Este es el modo de definir y seleccionar la conexién que desea emplear para
conectar el PC a un médem.

Sin embargo, esto es solo una parte de las acciones que debera realizar para
establecer una conexion global entre el ordenador y el autémata Twido.

El paso siguiente hace referencia al autdémata Twido. El dispositivo Twido remoto
debera conectarse a un moédem.

Todos los médems deben inicializarse para establecer una conexion. El autémata
Twido que contiene, como minimo, el firmware V2.0 puede enviar, al conectarse,
una cadena adaptada al médem, si este se ha configurado en la aplicacion.

Configuracion del médem

Para configurar un médem en un autémata Twido, haga lo siguiente.

Para agregar un moédem a una aplicacion abierta, siga el procedimiento que se
describe en Modem Positioning.

Tras configurar el médem en el puerto 1, deben definirse las propiedades. En el

paso Describir, haga doble clic en la imagen en miniatura del médem “ges

Resultado: Aparece el cuadro de didlogo Funcion del médem. El cuadro de didlogo
de propiedades del mdédem permite seleccionar un médem conocido, crear un
modem nuevo o modificar una configuracion de médem.
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Configuracion

llustracion del cuadro de didlogo Funcién del médem:

Mdodem

Tipos: [mimodem ] A

Comando Hayes de inicializacion ATE OQ1&B1&DOXHOZIOR
R1&S0S0

Nuevo I Restablecer I Aplicar I

La configuracion seleccionada coincide con la leida en el automata: el comando
Hayes de inicializacion, una vez leido, se muestra con formato Hayes estandar.

NOTA: El autémata Twido controla totalmente el médem a través del puerto 1. Esto
quiere decir que se puede conectar un médem al puerto 2 de comunicacion, en cuyo
caso, todos los modos de funcionamiento y la secuencia de inicializacion del
maddem deberan llevarse a cabo de forma manual y no podran realizarse del mismo
modo que para el puerto 1 de comunicacion. El autémata Twido Extreme
TWDLEDCKI1 solo tiene un puerto serie.

Puede seleccionar un médem definido con anterioridad o crear uno nuevo haciendo
clic en "Nuevo".

llustracion del cuadro de dialogo Agregar/Modificar un médem:

Configuracion

Tipos i mocom N2

Comando Hayes de inicializacion

Xxxxxxxxx ATEQ1

‘ Restablecer | Aplicar__|

Ponga nombre al nuevo perfil y rellene los comandos de inicializacion Hayes, tal y
como se describe en la documentacion del médem.
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En laimagen anterior, "xxxxxx" representa la secuencia de inicializacion que debera
introducir con el fin de preparar el médem para una comunicacioén adecuada, es
decir, la velocidad en baudios, la paridad, el bit de parada, el modo de recepcién,
etc.

Para finalizar esta secuencia, consulte la documentacion del médem.
La longitud maxima de la cadena es de 127 caracteres.

Cuando la aplicacion haya terminado o, al menos, cuando el puerto 1 de
comunicacion esté completamente descrito, transfiera la aplicacion mediante una
"conexion punto a punto”.

Entonces, el autémata Twido estara listo para conectarse a un PC con el programa
TwidoSuite a través de médems.

NOTA:

Para el médem SR2 MODO3, configure el puerto DTE RS 232 de la siguiente
manera:

e Velocidad de datos: 19200 baudios

Tamafo de los datos: 8 bits

Paridad: ninguna

Bits de parada: 1 bit de parada

[}
[}
[}
e Control de flujo: control de flujo de hardware desactivado

Secuencia de conexion

Cuando TwidoSuite y el autémata Twido estén listos, establezca la conexion del
modo siguiente:

Paso Accion

1 Encender el autémata Twido y el médem.

Iniciar el ordenador y ejecutar TwidoSuite.

8 e
Seleccionar @)Preferencias y elegir una conexién por médem de la tabla
"Gestion de conexiones" (por ejemplo, "Mi médem" o el nombre asignado a su
conexién por médem; consulte "Creacion de una conexion”).

4 Conectar TwidoSuite.

NOTA: Si desea emplear la conexion por médem de forma ininterrumpida, haga clic
en "Archivo", "Preferencias" y seleccione "Mi médem" (o el nombre que le haya
asignado). TwidoSuite memorizara esta preferencia.

88

35013228 06/2011



Comunicaciones

Modos de funcionamiento

El automata Twido envia la cadena de inicializacidon al médem encendido y
conectado. Cuando un médem esta configurado en la aplicacion Twido, el autdmata
envia primero un comando "AT&F" para comprobar si el médem esta conectado. Si
el autémata recibe una respuesta, la cadena de inicializacion se envia al médem.

Llamada interna, externa e internacional

Si se comunica con un autémata Twido en el recinto de su empresa, solo podra
emplear la extension de la linea que debe marcar, como: 8445.

Geation de

Hombre Tipo de conexién 1P I Tekt. Unidad PIDkeccBn Vekocidad ... Paridad Bits de ... Tmecut  Gorte Timeout
use serin use Unicecl P S0 20
setschsct Ethernet 1eziea1d 244 s 20
Wi conexign 1 Ethernat 19216811 Directo S0 20
Conexisn por MODEM: TOSHEN 15200 Ninguno. 1 B0 20

Agroger | moditor | Ewmmer |

Aplicar] Restaurar]

Si emplea una centralita interna para marcar los numeros de teléfono de fuera de la
empresa y debe marcar "0" o "9" antes del numero de teléfono, utilice la sintaxis
siguiente: 0,XXXXXXXXXX O 9,XXXXXXXXXX.

Gestion de

Hombre Tipode conexidn 1P/ Telsf. Unidad PDireccion Vekocidad ... Paridad Bitc de... Tmeout Corte Tmeout
use Berie use Uniciac P 5000 20
scfschsch Ethernat 19216611 244 HO00 20
Miconexisn 1 Ethernet =y [ Directo 000 20
Conexidn por MODER: TOSHEL 15200 Mingung 1 BO00 20
Agregar ‘ Modificar | Elim inar |
Apilcar ) Aesiaum |
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Para las llamadas internacionales, la sintaxis es: +1xxxxxxxxxx, por ejemplo. Si
utiliza una centralita: 0,+ 1XXXXXXXXXX.

Gestidn de
Hombre Tipodeconexidn  IP/Telef. Unidad P/Direccin Yelocided ... Paridad Bits de ... Timeout  Corte Timeout
[1=2) Berie 1= Unidad P 5000 P-4
schfscfschf Ethernat 19246811 244 5000 b=
Wi conexisn 1 Etharnat e Directs 5000 =)
Conaxisn por MODEM: TOSHIBS 19200 Mingun 1 5000 2
Agregar | Rodificar ‘ Elim inar ‘

Preguntas frecuentes

Cuando la comunicacion se ha establecido durante unos minutos, pueden
producirse algunas interrupciones de la comunicacion. En ese caso, debera ajustar
los parametros de comunicacion.

TwidoSuite emplea un controlador Modbus para comunicarse a través de puertos
serie 0 médems internos. Cuando la comunicacion haya comenzado, el controlador
Modbus se podra ver en la barra de herramientas. Haga doble clic en el icono del
controlador Modbus para abrir la ventana. A partir de este momento, dispondra de
acceso a los parametros del controlador Modbus y la pestafia "Tiempo de
ejecucion” le ofrecera informacién acerca de las tramas intercambiadas con el
autémata remoto.

Si el "Numero de timeouts" aumenta o es diferente de 0, cambie el valor mediante
la tabla "Gestidon de conexiones", a la que puede acceder haciendo clic en

@Preferenmas. Haga clic en el campo "Timeout" y, a continuacion, haga clic en
el boton de modificacion e introduzca un valor nuevo superior. El valor predeter-
minado es "5000" en milisegundos.
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Ejemplos

Intente realizar una nueva conexion. Ajuste el valor hasta que la conexion se
estabilice.

I Controlador MODBUS - MODBUS01

Configuracion  Tiempo de gjecucian ] Depurar]ﬁcema dew

r— Comunicacion

[ Womru
Conexiones 1
Tramas enviadas ’717
Bytes emiados 198
Tramas recibidas ’717
Byles rechidos ,7404
Ndmero de timeots ":O
Errares de suma de control "=O

Restablecer,

Ceultar

e Ejemplo 1: TwidoSuite conectado a un TWD LMDA 20DRT (Windows 98 SE)

PC: Toshiba Portege 3490CT con Windows 98.

Modem (interno en el PC): médem interno Toshiba V.90.

Autdmata Twido: TWD LMDA 20DRT version 2.0.

Mddem (conectado a Twido): referencia de Schneider SR2 MODO1,
disponible en el nuevo catalogo de Twido. Para obtener mas informacion,
consulte Appendix 2 (véase pdgina 93).

(Bandas en Europa: 900/1800 MHz; bandas en EE. UU.: 850/1900 MHz)
Cable: TSX PCX1031 conectado al puerto 1 de comunicacion Twido y un
adaptador: 9 pins macho/9 pins macho para cruzar Rx y Tx durante la
conexion entre el médem y el autémata Twido. Para obtener mas informacion,
consulte Appendix 1 (véase pdgina 93). También puede emplear el cable
TSX PCX1130 (conversion RS485/232 y cruce Rx/Tx).
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Toshiba Portege
3490CT Cable:

con médem TSX PCX1031

integrado
'

Adaptador

La primera prueba consiste en emplear dos lineas de teléfono analdgicas internas
de la empresa sin usar el numero de teléfono completo, solo con la extension (por
eso solo hay cuatro digitos para el nimero de teléfono del médem Toshiba V.90
interno).

Para esta prueba, los parametros de conexion (TwidoSuite, "Preferencias" y, a
continuacion, "Gestion de conexiones") se establecen en los valores predeter-
minados, con un timeout de 5000 y un timeout de corte de 20.

e Ejemplo 2: TwidoSuite conectado a un TWD LMDA 20DRT (Windows XP Pro)

PC: Compag Pentium 4, a 2,4 GHz.

Moédem: Lucent Win, bus PCI.

Autémata Twido: TWD LMDA 20DRT version 2.0.

Mddem (conectado a Twido): referencia de Schneider SR2 MODO1,
disponible en el nuevo catalogo de Twido. Para obtener mas informacion,
consulte Appendix 2 (véase pdgina 93).

(Bandas en Europa: 900/1800 MHz; bandas en EE. UU.: 850/1900 MHz)
Cable: TSX PCX1031 conectado al puerto 1 de comunicacién Twido y un
adaptador: 9 pins macho/9 pins macho para cruzar Rx y Tx durante la
conexion entre el médem y el automata Twido. Para obtener mas informacion,
consulte Appendix 1 (véase pdgina 93). También puede emplear el cable
TSX PCX1130 (conversion RS485/232 y cruce Rx/Tx).

Compaq 2,4 GHz
Lucent con médem Cable:
TSX PCX1031

T

Adaptador
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La prueba consiste en emplear dos lineas de teléfono analdgicas internas de la
empresa, sin usar el nimero de teléfono completo, solo con la extension (por eso
solo hay cuatro digitos para el nimero de teléfono del médem interno Toshiba
V.90).

Para esta prueba, los parametros de conexién (TwidoSuite, "Preferencias" y, a
continuacion, "Gestién de conexiones") se establecen en los valores predeter-
minados, con un timeout de 5000 y un timeout de corte de 20.

Anexo 1
Adaptador cruzado para cable TSX PCX1031 y médem SR2 MODOX:
o)
SR O =
Og | o O
' <
-|coje | ologl,
Anexo 2

Numero de referencia de Schneider SR2 MODOX(") (Bandas en Europa: 900/1800
MHz; bandas en EE. UU.: 850/1900 MHz)

e B
\-:l@ 5L alA
IE- ST

L . #T

r"‘

NOTA:

1. Ciertos productos pueden no ser compatibles o no estar disponibles en todas las
areas. Péngase en contacto con su distribuidor autorizado de Schneider para
obtener informacidn sobre la disponibilidad.
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Anexo 3

Numeros de referencia de los productos mencionados en este documento:

Producto Twido: TWD LMDA 20DRT.
Software TwidoSuite: TWD SPU 1002 V10M.
Cable TSX PCX1031.

Cable TSX PCX1130.

Médem RTU: SR2 MoDo1(").

Médem GSM: SR2 MOD03( ).
NOTA:

1. Ciertos productos pueden no ser compatibles o no estar disponibles en todas las
areas. Pongase en contacto con su distribuidor autorizado de Schneider para
obtener informacidn sobre la disponibilidad.

94

35013228 06/2011



Comunicaciones

Comunicaciones de conexion remota

Introduccion

La conexidon remota es un bus master/slave de alta velocidad disefado para
transferir una pequefia cantidad de datos entre el autémata master y un maximo de
siete autdomatas (slaves) remotos. Los datos de E/S o de aplicacion se transfieren
segun la configuracion de los autdématas remotos. Es posible realizar una mezcla
de varios tipos de autématas remotos, en la que algunos sean autématas de E/S
remotas y otros sean autématas Peer.

NOTA: Las comunicaciones de conexién remota no son compatibles con el
autémata Twido Extreme TWDLEDCK1.

NOTA: El autdmata master contiene informacion referente a la direccion de una E/S
remota. No sabe qué autdmata especifico se encuentra en la direccién. Por lo tanto,
el master no puede garantizar que realmente existan todas las entradas y salidas

remotas utilizadas en la aplicacion de usuario. Compruebe que estas existan.

NOTA: El protocolo y el bus de E/S remotas utilizados estan patentados y no se
permite utilizar dispositivos de otros fabricantes en la red.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO INESPERADO DEL EQUIPO

e Asegurese de que solo haya un autémata master en una conexién remota.
e Asegurese de que todos los slaves tengan direcciones exclusivas. Dos slaves
no deben tener la misma direccion.

El incumplimiento de estas instrucciones puede causar la muerte, lesiones
serias o dano al equipo.

NOTA: La conexion remota requiere una conexién EIA RS485 y solo puede
ejecutarse en un puerto de comunicacion simultdneamente.

Configuracion de hardware

Una conexion remota debe utilizar un puerto EIA RS485 de tres cables como
minimo. Puede configurarse para utilizar el primero o un segundo puerto opcional,
si lo hubiese.

NOTA: Solo puede configurarse un puerto de comunicacion como conexién remota
simultdneamente.
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En la tabla que aparece a continuacion se enumeran los dispositivos que pueden

utilizarse:

Periférico

Puerto

Caracteristicas

TWDLC*A10/16/24DRF,
TWDLCe40DRF,
TWDLMDA20/40DUK,
TWDLMDA20/40DTK,
TWDLMDA20DRT

—_

Automata base provisto de un puerto EIA RS485 de tres
cables con conector mini DIN.

TWDNOZ485D

Médulo de comunicacion provisto de un puerto EIA
RS485 de tres cables con conector mini DIN.

Nota: Este mddulo solo esta disponible para los
autématas modulares. Cuando el médulo esta
conectado, el autémata no puede tener un médulo de
ampliacién del monitor de operacion.

TWDNOZ485T

Médulo de comunicacién provisto de un puerto EIA
RS485 de tres cables con un terminal.

Nota: Este mddulo solo esta disponible para los
autématas modulares. Cuando el médulo esta
conectado, el autémata no puede tener un médulo de
ampliacion del monitor de operacion.

TWDNAC485D

Adaptador de comunicacion provisto de un puerto EIA
RS485 de tres cables con conector mini DIN.

Nota: Este adaptador solo esta disponible para los
autématas compactos de 16, 24 y 40 E/S y el médulo de
ampliacion del monitor de operacion.

TWDNAC485T

Adaptador de comunicacion provisto de un puerto EIA
RS485 de tres cables con un terminal.

Nota: Este adaptador solo esta disponible para los
autématas compactos de 16, 24 y 40 E/S y el médulo de
ampliacion del monitor de operacion.

TWDXCPODM

Médulo de ampliacién del monitor de operacion provisto
de un puerto EIA RS485 de tres cables con un conector
mini DIN o un puerto EIA RS485 de tres cables con un
terminal.

Nota: Este mdédulo solo esta disponible para los
autématas modulares. Cuando el médulo esta
conectado, el autémata no puede tener un médulo de
ampliaciéon de comunicacion.

NOTA: La verificacion de la presencia del puerto 2 y de su configuracion (RS232 o
RS485) solo se lleva a cabo durante el encendido o la reinicializacion mediante el
programa de ejecucioén del firmware.
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Conexion del cable a cada dispositivo

NOTA: La sefal DPT en el pin 5 debe estar conectada a 0 V en el pin 7 para indicar
el uso de comunicaciones de conexidon remota. Cuando esta sefal no esta
conectada a tierra, el autdémata Twido (como master o slave) pasara de forma
predeterminada a un modo de intentar establecer comunicaciones con TwidoSuite.

NOTA: La conexién DPT a 0 V solo es necesaria si esta conectado a un autémata
base en el puerto 1.

A continuacion, aparecen representadas las conexiones de cables efectuadas en
cada dispositivo remoto.

Conexion miniDIN

Controlador Periférico Periférico
Twido remoto remoto

D1(A+) [DoB-)] oV [DPT D1(A+)[D0(B-} | 0¥ [DPT| |D1(A+)[DOB-)] 0V [DPT
1 2l 75 I [ 1 | [ 1

Conexién del blogue de terminales

Controlador Controlador Controlador
remoto maestro remoto
AH)[BE 0V A()[B() OV AHHBP ov
A IIB I|SG | ! !

L 1

Configuracion de software

Solo debe haber un autdmata master definido en la conexién remota. Ademas, cada
autémata remoto debe mantener una direccion slave exclusiva. La utilizacién de
direcciones idénticas por parte de distintos masters o slaves puede alterar las
transmisiones o producir ambiguedades.

A ATENCION

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

Asegurese de que solo exista un autdmata master en una conexion remota y de
que cada slave tenga una direccion exclusiva.

El incumplimiento de estas instrucciones puede causar lesiones o dafo al
equipo.
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Configuracion del automata master

El automata master se configura mediante TwidoSuite para gestionar una red de
conexion remota de hasta siete autdmatas remotos. Estos siete autdématas remotos
pueden configurarse como E/S remotas o como autématas Peer. La direccion del
master configurado mediante TwidoSuite corresponde a la direccion 0.

Para configurar un autémata como autémata master, debe configurar el puerto 1 6
2 con TwidoSuite como conexiones remotas y escoger la direccion 0 (master).

A continuacién, en la ventana "Agregar un autémata remoto", defina los autématas
slave, ya sea como E/S remotas o como autdmatas Peer, asi como sus direcciones.

Configuracion del automata remoto

La configuracion de un autdmata remoto se lleva a cabo con TwidoSuite, mediante
la configuracion del puerto 1 6 2 como conexion remota o mediante la asignacion al
puerto de una direccién entre 1y 7.

En la tabla que aparece a continuacion se resumen las diferencias y restricciones
de cada uno de estos tipos de configuraciones del autémata remoto:

Tipo

Programa de aplicacion

Acceso a los datos

E/S remotas

No.

Ni siquiera una instruccion
"END" simple.

El modo RUN depende del
modo del master.

%l Yy %Q.

Solo se puede acceder a la
E/S local del autémata (y no a
la ampliacion de E/S).

Automata Peer

Si.

El modo RUN es
independiente del modo del
master.

%INW y %QNW.

Puede transmitirse un
maximo de cuatro palabras
de entrada y cuatro palabras
de salida procedentes y
dirigidas a cada Peer.

Sincronizacion de la exploraciéon del autémata remoto

El ciclo de actualizacion de la conexién remota no esta sincronizado con la
exploracion del autdmata master. Las comunicaciones con los autématas remotos
funcionan por interrupcion y se producen como una tarea de fondo al tiempo que se
ejecuta la exploracion del autdmata master. Al final del ciclo de exploracion, los
valores mas actualizados se leen en los datos de aplicacion que van a utilizarse
para la siguiente ejecucion del programa. Este procesamiento es el mismo para los
autématas de E/S remotas y los autématas Peer.
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Cualquier autémata puede comprobar la actividad de conexion general mediante el
bit de sistema %S111. Sin embargo, para lograr la sincronizacién, un autémata
master o Peer tendra que utilizar el bit de sistema %S110. Este bit se establece en
1 cuando ha tenido lugar un ciclo de actualizacion completo. El programa de
aplicacion es responsable de restablecerlo en 0.

El master puede activar o desactivar la conexién remota mediante el bit de sistema
%S112. Los autématas pueden comprobar la correcta configuracion y el correcto
funcionamiento de la conexion remota mediante %S113. La sefial DPT en el puerto
1 (utilizada para determinar si TwidoSuite esta conectado) se detecta y notifica en
%S100.

Todos estos datos se resumen en la siguiente tabla:

Bit de Estado | Indicacién
sistema
%S100 0 Master/slave: DPT no activo (cable de TwidoSuite NO conectado)
1 Master/slave: DPT activo (cable de TwidoSuite conectado)
%S110 0 Master/slave: establecido en 0 por la aplicacion
1 Master: todos los intercambios de conexién remota completados
(solo E/S remotas)
Slave: intercambio con master completado
%S111 0 Master: intercambio Unico de conexion remota completado
Slave: intercambio unico de conexion remota detectado
1 Master: intercambio Unico de conexién remota en curso
Slave: intercambio unico de conexion remota detectado
%S112 0 Master: comunicacion de conexién remota habilitada
1 Master: comunicacion de conexién remota deshabilitada
%S113 0 Master/slave: configuracién/funcionamiento correctos de la
conexiéon remota
1 Master: configuracién/funcionamiento incorrectos de la conexién
remota
Slave: funcionamiento incorrecto de la conexién remota

Reinicio del autémata master
Si se reinicia un autémata master, se producira uno de los siguientes eventos:

e Un inicio en frio (%S0 = 1) fuerza una reinicializacion de las comunicaciones.
e Uniinicio en caliente (%S1 = 1) fuerza una reinicializacion de las comunicaciones.
e En modo Stop, el master sigue comunicandose con los slaves.

35013228 06/2011 99



Comunicaciones

Reinicio del automata slave
Si se reinicia un autémata slave, se producira uno de los siguientes eventos:

e Un inicio en frio (%S0 = 1) fuerza una reinicializacion de las comunicaciones.
e Uninicio en caliente (%S1 = 1) fuerza una reinicializacion de las comunicaciones.
e En modo Stop, el slave sigue comunicandose con el master. Si el master indica
un estado Stop:
e Las E/S remotas pasan al estado Stop.
e El autdémata Peer sigue en su estado actual.

Detencion del automata master

Cuando el autémata master pasa al modo Stop, todos los dispositivos slave siguen
comunicandose con el master. Si el master indica que se ha solicitado la detencion,
se detendra un autdomata de E/S remotas, pero los automatas Peer continuaran en
su estado actual Stop o Run.

Acceso de datos de E/S remotas

El autdmata remoto configurado como E/S remota no tiene ningun programa de
aplicacion ni ejecuta el suyo propio. Las entradas y salidas binarias de base del
autémata remoto son una ampliacion sencilla de las del autémata master. La
aplicacion solo debe utilizar el mecanismo de direccionamiento completo de tres
digitos que se proporciona.

NOTA: El numero de mddulo es siempre cero para las E/S remotas.

llustracion
Direccion del controlador remoto
Numero de modulo
i¢ Numero de canal
%Q2.0.2
%I17.0.4

Para comunicarse con E/S remotas, el autémata master utiliza la notacion de
entradas y salidas estandar de %l y %Q. Para acceder al tercer bit de salida de las
E/S remotas configuradas en la direccion 2, se utiliza la instruccion %Q2.0.2. De
forma similar, para leer el quinto bit de entrada de la E/S remota configurada en la
ubicacioén 7, se utiliza la instruccién %17.0.4.

NOTA: El master esta limitado a acceder unicamente a la E/S binaria que forma
parte de la E/S local remota. No se puede transferir ninguna E/S analdgica o de
ampliacion, a menos que utilice comunicaciones peer-to-peer.
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llustracion

Conexion remota

ﬂ )| ﬂ 4

Controlador maestro EfS remotas EfS remotas

direccion 0 direccién 2 direccién 4

%I12.0.0 %I10.0.0

%I12.0.23 %10.0.23

%Q2.0.0 %Q0.0.0

%Q2.0.15 %Q0.0.15

%IA‘T.-OI.O - %IC.).IO..O

%I14.0.23 %I10.0.23

%Q4.0.0 %Q0.0.0

%Q4.0.15 %Q0.0.15
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Acceso a los datos del automata Peer

Para comunicarse con los autématas Peer, el master utiliza las palabras de red
%INW y %QNW para intercambiar datos. Cada direccion remota "j" accede a su
Peer de la red mediante las palabras %INWj.k y %QNW,j.k. Cada autémata Peer de
la red utiliza de %INWO0.0 a %INWO0.3 y de %QNWO0.0 a %QNWO0.3 para acceder a
datos del master. Las palabras de red se actualizan de forma automatica cuando

los autématas estan en modo Run o Stop.

El ejemplo que aparece a continuacién ilustra el intercambio de un master con dos
autématas Peer configurados.

Conexién remota
3 L
Jo

B
I I

5
I

Controlador maestro Controlador peer Controlador peer
direccion 0 direccion 1 direccion 3
%INW1.0 %QNWO.0
%INW1.3 YHQNWO.3
Y%QNW1.0 %INWO0.0
%QNW1.3 %IVWNO.3

Y%QNWO0.0
%INW3.0 °Q_ o
o - %QNWO.3
Y%INW3.3
%QNW3.0 - YINWO.0
%QNW3.3 YINWO.3

No existen los mensajes peer-to-peer dentro de la conexion remota. El programa de
aplicacion del master puede utilizarse para gestionar las palabras de red y, de este
modo, transferir la informacién entre los autdématas remotos, que utilizan el master
como puente.
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Informacién de estado

Ademas de los bits de sistema explicados anteriormente, el master conserva el
estado de configuracién y la presencia de los autdmatas remotos. Esta accion se
lleva a cabo en las palabras de sistema %SW111 y %SW113. El autémata remoto
0 master pueden adquirir el valor del ultimo error detectado que se produjo al
comunicarse en la conexién remota en la palabra de sistema %SW112.

Palabras |Uso
de
sistema
%SW111 | Estado de la conexién remota: dos bits para cada autémata remoto (solo
master)
x0-6 0: autémata remoto 1-7 ausente
1: autémata remoto 1-7 presente
x8-14 | 0: E/S remotas detectadas en el autémata remoto 1-7
1: autdmata Peer detectado en el autémata remoto 1-7
%SW112 | Cddigo de error de configuracién/funcionamiento de conexién remota
00: operaciones correctas
01: timeout detectado (slave)
02: error de suma de control detectado (slave)
03: discrepancia de configuracion (slave)
04 (solo para el puerto 1): puerto no disponible, unidad p conectada o
modo unidad p
%SW113 | Configuracion de la conexidn remota: dos bits para cada autémata remoto (solo

master)
x0-6 0: autémata remoto 1-7 no configurado
1: autémata remoto 1-7 configurado
x8-14 0: E/S remotas configuradas como autdmata remoto 1-7

1: autémata Peer configurado como autémata remoto 1-7

Ejemplo de conexion remota

Para configurar una conexién remota debe seguir estos pasos:

. Configurar el hardware.
. Cablear los automatas.

. Configurar el software.

1
2
3. Conectar el cable de comunicacion entre el PC y los autématas.
4
5

. Escribir una aplicacion.

Los diagramas que aparecen a continuacion ilustran el uso de la conexién remota
con las E/S remotas y un automata Peer.
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Paso 1: Configurar el hardware:

|00
e L
| IIF' Q0.0 J

Q0.1

-
II |

Controlador peer

Controlador maestro E/S remotas

La configuracion del hardware se compone de tres autématas base de cualquier
tipo. El puerto 1 se utiliza en dos modos de comunicacién. Un modo se utiliza para
configurar y transferir el programa de aplicacion con TwidoSuite. El segundo esta
destinado a la red de conexion remota. Si esta disponible, puede utilizarse el puerto
2 opcional en alguno de los autdmatas, pero un autdémata solo admite una unica
conexién remota.

NOTA: En este ejemplo, las dos primeras entradas de las E/S remotas estan
cableadas con las dos primeras salidas.

Paso 2: Cablear los autématas:

Conexién miniDIN

Controlador Controlador remoto Controlador peer
maestro direccion 1 - direccion 2
A+ [B()
1 ‘2 Lz |

Conexidn del bloque de terminales

Controlador Controlador remoto Controlador peer
maestro direccion 1 - direccion 2
AM[BE 0V A+ B()
IB jsc | | | | |

Conecte los cables de sefial A(+) y B(-) juntos. En cada automata, la sefial DPT esta
conectada a tierra. Aunque no es necesario, es recomendable poner a tierra la
sefal para utilizarla con una conexién remota en el puerto 2 (el cartucho o el médulo
de comunicacion opcionales).
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Paso 3: Conectar el cable de comunicacion entre el PC y los autématas:

Puerto serie del PC
TSX PCX 1031 EIA RS232

ﬁ"'
II e (WS —
W (HE 0

Controlador E/S remotadontrolador

peer maestro
MiniDI RJ45 macho
Bl | [
TSX CRIMD25  Rj45 hemb
embra USB
——di]

TSX CUSB485

Los cables de programacion multifuncion TSX PCX1031 o TSX CUSB485 y

TSX CRJMD25 se utilizan para comunicarse con cada uno de los tres autdmatas
base. Asegurese de que el cable esté en la posicion 2 del conmutador. Para
programar cada uno de los autdmatas, sera necesario establecer una comunicacion
punto a punto con cada autdmata. Para establecer esta comunicacion: conéctese
al puerto 1 del primer autdmata, transfiera los datos de aplicacion y de configuracion
y, a continuacion, establezca el automata en estado Run. Repita este procedimiento
con cada autémata.

NOTA: El cable debe moverse después de la configuracion de cada autdomata y la
transferencia de la aplicacion.

Paso 4: Configurar el software:

Cada uno de los tres autdmatas utiliza TwidoSuite para crear una configuracion vy,
si fuera pertinente, el programa de aplicacion.

Para el autdmata master, edite la configuracién de comunicaciones del autémata
para establecer el protocolo en "conexion remota" y la direccion en "0 (master)".

Config. comunicaciones del controlador
Tipo:  Conexidn remota
Direccién: 0 (maestro)
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Configure el autémata remoto en el master mediante la adicion de una "E/S remota”
en la direccion "1" y un "Autdmata Peer" en la direccion "2".

Agregar controladores remotos

Utilizacién del controlador: E/S remotas
Direccién remota; 1

Utilizacion del controlador: controlador peer
Direccién remota: 2

Para el autémata configurado como una E/S remota, compruebe que la
configuracién de comunicaciones del autdémata esta establecida en "conexion
remota" y la direccién en "1".

Config. comunicaciones del controlador
Tipo:  Conexién remota
Direccion: 1

En el autémata configurado como Peer, compruebe que la configuracién de
comunicaciones del autémata esta establecida en "conexién remota" y la direccion
en II2II-

Config. comunicaciones del controlador
Tipo:  Conexién remota
Direccion: 2

Paso 5: Escribir las aplicaciones:
Para el autémata master, escriba el siguiente programa de aplicacion:

LD 1

[%MWO = %MWO +1]
[%ONW2.0 = %MW
(%MW = %INW2.0]

LD %I0.0

ST %Q1.00.0
LD %I1.0.0
ST %Q0.0

LD %I0.1

ST %Q1.0.1
LD %I1.0.1

ST %Q0.1

Para el autémata configurado como E/S remota, no escriba ningun tipo de programa
de aplicacion.
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Para el autdmata configurado como Peer, escriba la siguiente aplicacion:

LD 1
[%QNWO0.0 := %INWO0.0]

En este ejemplo, la aplicacién master incrementa una palabra de memoria interna
y la comunica al autdémata Peer mediante una sola palabra de red. El autémata Peer
toma la palabra recibida del master y la reenvia. En el master, una palabra de
memoria diferente recibe y almacena esta transmision.

Para establecer una comunicacién con el autémata de E/S remotas, el master envia
sus entradas locales a las salidas de E/S remotas. Con el cableado de E/S externa
de las E/S remotas, el master reenvia y recupera las sefales.
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Comunicaciones ASCII

Introduccion

El protocolo ASCII proporciona a los controladors Twido un protocolo de modo de
caracteres semiduplex simple que permite transferir o recibir datos mediante un
simple dispositivo. Este protocolo se admite mediante la instruccion EXCHx y se
controla mediante el bloque de funciones %MSGx.

Pueden utilizarse los tres tipos de comunicaciones siguientes con el protocolo
ASCII:

e Solo transmision.
e Transmision/recepcion.
e Solo recepcion.

El tamafio maximo de las tramas transmitidas o recibidas por medio de la
instruccion EXCHXx es de 256 bytes.

Configuracion de hardware

Puede establecerse una conexidon ASCII (consulte los bits de sistema %S103 y
%S104 (véase pdgina 720)) en el puerto EIA RS232 o EIA RS485 y puede
ejecutarse en un maximo de dos puertos de comunicacion al mismo tiempo.

En la tabla que aparece a continuacion se enumeran los dispositivos que pueden
utilizarse:

Dispositivo Puerto | Especificaciones

TWDLC*A10/16/24DRF, | 1 Controlador base provisto de un puerto EIA RS485 de
TWDLCe*40DRF, tres cables con conector miniDIN.
TWDLMDA20/40DTK,

TWDLMDA20DRT

TWDLEDCK1 1 Controlador base equipado con un tipo EIA RS485 sin

aislamiento, longitud maxima a 200 m.

Nota: Las siguientes opciones de configuraciéon no son
posibles:

® 7 bits, ninguna paridad, 1 bit de parada

® 8 bits, paridad par, 2 bits de parada

® 8 bits, paridad impar, 2 bits de parada

TWDNOZ232D 2 Mddulo de comunicacién provisto de un puerto EIA
RS232 de tres cables con conector miniDIN.

Nota: Este médulo sélo esta disponible para los
controladores modulares. Cuando el médulo esta
conectado, el controlador no puede tener un modulo de

ampliacién del monitor de operacion.
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Dispositivo

Puerto

Especificaciones

TWDNOZ485D

2

Médulo de comunicacion provisto de un puerto EIA
RS485 de tres cables con conector miniDIN.

Nota: Este mddulo sélo esta disponible para los
controladores modulares. Cuando el médulo esta
conectado, el controlador no puede tener un médulo de
ampliacion del monitor de operacion.

TWDNOZ485T

Médulo de comunicacion provisto de un puerto EIA
RS485 de tres cables con un terminal.

Nota: Este mddulo sélo esta disponible para los
controladores modulares. Cuando el médulo esta
conectado, el controlador no puede tener un médulo de
ampliacion del monitor de operacion.

TWDNAC232D

Adaptador de comunicacion provisto de un puerto EIA
RS232 de tres cables con conector miniDIN.

Nota: Este adaptador sélo esta disponible para los
controladors compactos de 16, 24 y 40 E/S y el médulo
de ampliacion del monitor de operacion.

TWDNAC485D

Adaptador de comunicacion provisto de un puerto EIA
RS485 de tres cables con conector miniDIN.

Nota: Este adaptador sélo esta disponible para los
controladores compactos de 16, 24 y 40 E/S y el médulo
de ampliacion del monitor de operacion.

TWDNAC485T

Adaptador de comunicacion provisto de un puerto EIA
RS485 de tres cables con un terminal.

Nota: Este adaptador sélo esta disponible para los
controladores compactos de 16, 24 y 40 E/S y el médulo
de ampliacion del monitor de operacion.

TWDXCPODM

Médulo de ampliacion del monitor de operacion provisto
de un puerto EIA RS232 de tres cables con conector
mini DIN, un puerto EIA RS485 de tres cables con
conector mini DIN y un puerto EIA RS485 de tres cables
con un terminal.

Nota: Este modulo solo esta disponible para los
controladores modulares. Cuando el médulo esta
conectado, el controlador no puede tener un médulo de
ampliacion de comunicacion.

NOTA: La verificacién de la presencia del puerto 2 y de su configuracion (RS232 o
RS485) sdlo se lleva a cabo durante el inicio o la reinicializacion mediante el

programa de ejecucion del firmware. (El controlador Twido Extreme TWDLEDCK1
sOlo tiene un puerto serie).
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Cableado nominal

A continuacidn, se ilustran las conexiones de un cable nominal para los tipos EIA
RS232 y EIA RS485.

NOTA: Si el puerto 1 se utiliza en el controlador Twido, la sefial DPT del pin 5 debe
conectarse a 0 V en el pin 7. Esto indica al controlador Twido que la comunicacion
a través del puerto 1 es ASCII y no el protocolo utilizado para comunicarse con el
software TwidoSuite.

NOTA: En el controlador Twido Extreme TWDLEDCK1, si se utiliza el protocolo
ASCII se debe aplicar 0 V al conector de contacto de la comunicacion (pin 22) para
habilitar la comunicacién. Esto indica al controlador Twido que la comunicacion a
través del puerto 1 no es el protocolo utilizado para comunicar con el software
TwidoSuite.

Las conexiones de cable a cada dispositivo se muestran a continuacion.
Gonexion miniDIN

Cable RE232 EIA

Controlador Periférico
Twido remoto

TXD[RXD]GND TXD[RXD][GND
3 4 7| |

Cable R5485 EIA

Controlador Twido Periférico Periférico
(maestro) remoto remcto
D1(A+)[ Do(B-)[GND[DPT D1(A+)| DO(B-)|JGND| |D1(A+)] DO(B-)
1 2 79 I I |

GND
I

Conexién del blogue de terminales

Controlador Periférico Periférico
maestro remoto remoto
AH[BE 0V A+ BE OV A B 0V

BB [|sc 1 1 J
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Configuracion de software

Para configurar el controlador con el fin de utilizar una conexion serie para enviar y
recibir caracteres mediante el protocolo ASCII, debera proceder como se explica a
continuacion:

Paso

Descripcion

1

Configurar el puerto serie para el protocolo ASCII con TwidoSuite.".

2

Crear en la aplicacion una tabla de envio/recepcion que sera utilizada por la
instruccion EXCHx.

"Las siguientes opciones de configuracion no son posibles para el PLC Twido Extreme
TWDLEDCK1:

® 7 bits, ninguna paridad, 1 bit de parada

® 8 bits, paridad par, 2 bits de parada

e 8 bits, paridad impar, 2 bits de parada

Configuracion del puerto

Un controlador Twido puede emplear su puerto 1 primario o un puerto 2 configurado
de forma opcional para utilizar el protocolo ASCII. (EI PLC Twido Extreme
TWDLEDCK1 sélo tiene un puerto serie). Para configurar un puerto serie para

ASCII:

Paso

Accidn

1

Definir todos los médulos o adaptadores de comunicacion adicionales
configurados en la base.

Declarar la red ASCII en el paso Describir de TwidoSuite (consulte y de ASCII).

Seleccionar Puerto 1 (o Puerto 2, si esta instalado) para configurar la ventana
Describir (consulte ).

Para configurar el elemento ASCII, utilizar uno de estos dos métodos:

e Hacer clic en el icono Configurar de la barra de herramientas y elegir el
elemento ASCII en el grafico de descripcion.

e Hacer doble clic en el elemento ASCII en el gréfico de descripcion.

Para acceder al cuadro de didalogo Funcion asociado a los parametros de

hardware de conexién ASCII, seguir uno de estos dos métodos:

® Hacer clic en el icono Configurar de la barra de herramientas y elegir la
conexién ASCII en el gréafico de descripcion.

e Hacer doble clic en la conexién ASCII en el gréfico de descripcion.
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Paso Accion

6 Configurar el cuadro de didlogo Funcion que aparece, tal como se explica en
los pasos siguientes.

Configuracion

Red

Tipo: ascn w | Momore [ascmn

Parametros

Velocidad en baudios: 19200 v Bits de parada 1 v
Bits de datos 8(RTU) v “imeoutce respuesta; |10 ¥ 100 ms
Paridad Par v Retardo entre tramas: |2 ms

Cancelar Avanzado... Aceptar i

7 Establecer los parametros de comunicaciones.

Las siguientes opciones de configuracion no son posibles para el PLC
Twido Extreme TWDLEDCK1:

® 7 bits, ninguna paridad, 1 bit de parada

® 8 bits, paridad par, 2 bits de parada

® 8 bits, paridad impar, 2 bits de parada

8 Pulsar el botén Avanzado para establecer los parametros avanzados.

Configuracion de la tabla de envio/recepcion para el modo ASCII

El tamafio maximo de las tramas enviadas o recibidas es de 256 bytes. La tabla de
palabras asociada a la instruccién EXCHXx esta formada por tablas de control de
envio y de recepcion.

Byte mas significativo Byte menos significativo
Tabla de control Comando Longitud (envio/recepcion)
Reservado (0) Reservado (0)
Tabla de envio Byte 1 enviado Byte 2 enviado

Byte n enviado

Byte n+1 enviado

Tabla de recepcién Byte 1 recibido Byte 2 recibido

Byte p recibido

Byte p+1 recibido
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Tabla de control

El byte de longitud contiene la longitud de la tabla de envio en bytes (250 max.),
sobrescrita por el numero de caracteres recibidos al final de la recepcion, en caso
de que ésta se solicite.

El byte Comando debe contener uno de los siguientes elementos:

e 0: Solo transmision.
e 1: Envio/recepcion.
e 2: Sélo recepcion.

Tablas de envio/recepcion

En el modo de sélo envio, las tablas de control y de envio se completaran antes de
la ejecucion de la instruccion EXCHx y pueden ser de tipo %KW o %MW. No se
necesita ningun espacio para recibir los caracteres en el modo de sélo envio. Una
vez que se han enviado todos los bytes, %MSGx.D se establece en 1y se puede
ejecutar una nueva instruccion EXCHx.

En el modo de envio o recepcion, las tablas de control y de envio se completaran
antes de la ejecucion de la instruccién EXCHx y deben ser de tipo %MW. Se
necesita espacio para un maximo de 256 bytes de recepcion al final de la tabla de
envio. Una vez que se han enviado todo los bytes, el controlador Twido cambia al
modo de recepcion y esta preparado para recibir bytes.

En el modo de sdlo recepcion, la tabla de control se completara antes de la
ejecucion de la instruccion EXCHx y debe ser de tipo %MW. Se necesita espacio
para un maximo de 256 bytes de recepcion al final de la tabla de control. El
controlador Twido pasa inmediatamente al modo de recepcion y esta preparado
para recibir bytes.

La recepcidn finaliza una vez que se recibe el ultimo byte utilizado para la trama o
se llena la tabla de recepcién. En este caso, aparece un error (desbordamiento en
tabla de recepcion) en la palabra %SW63 y %SW64. Si se configura un timeout
diferente a cero, la recepcion finaliza cuando termina el timeout. Si selecciona un
timeout de valor cero, no habra ningun timeout de recepcion. Por lo tanto, para
detener la recepcion, debera activar la entrada %MSGx.R.
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Intercambio de mensajes

Instruccion EXCHx

El lenguaje le ofrece dos servicios de comunicacion:

e Instruccion EXCHx: para enviar/recibir mensajes.
e Bloque de funciones %MSGx: para controlar los intercambios de mensajes.

Cuando se procesa una instruccion EXCHXx, el controlador Twido utiliza el protocolo
configurado para ese puerto.

NOTA: Cada puerto de comunicacion puede configurarse para protocolos
diferentes o para el mismo. Para acceder a la instruccion EXCHx o al bloque de
funciones %MSGx para cada puerto de comunicacion, solo hay que agregar el
numero de puerto (1 0 2).

La instruccién EXCHx permite al controlador Twido enviar o recibir informacion
dirigida o procedente de dispositivos ASCII. El usuario define una tabla de palabras
(%MWi:L o %KWi:L) que contiene informacién de control y los datos que se van a
enviar o recibir (hasta 256 bytes en el envio o la recepcidn). El formato de la tabla
de palabras se describe en secciones anteriores.

Los intercambios de mensajes se realizan mediante la instrucciéon EXCHx:

Sintaxis: [EXCHx %MWi:L]
donde: x = numero de puerto (1 o 2)

L = numero de palabras de la tabla de palabras de control, de
envio y de recepcion

El controlador Twido debe finalizar el intercambio de la primera instruccion EXCHx
antes de que se ejecute una segunda. Se debe utilizar el bloque de funciones
%MSGx cuando se envien varios mensajes.

El procesamiento de la instruccién de lista EXCHx se produce inmediatamente, con
todos los envios iniciados bajo control de interrupcion (la recepcion de datos
también se encuentra bajo el control de interrupcion), lo que se considera
procesamiento de fondo.

Bloque de funciones %MSGx

El uso del bloque de funciones %MSGx es opcional; puede utilizarse para gestionar
los intercambios de datos. El bloque de funciones %MSGx tiene tres propdsitos:

e Comprobacion de errores de comunicacion
La comprobacion de errores verifica que el parametro L (longitud de la tabla de
palabras) programado con la instruccion EXCHx sea lo suficientemente grande
como para contener la longitud del mensaje que se va a enviar. Esta se compara
con la longitud programada en el byte menos significativo de la primera palabra
de la tabla de palabras.
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Coordinacion de varios mensajes

Para garantizar la coordinacién cuando se envian varios mensajes, el bloque de
funciones %MSGx proporciona la informacion requerida para determinar el
momento en que ha finalizado el envio del mensaje anterior.

Envio de mensajes prioritarios

El blogue de funciones %MSGx permite detener el envio del mensaje actual para
permitir el envio inmediato de un mensaje urgente.

El bloque de funciones %MSGx tiene una entrada y dos salidas asociadas:

Entrada/salida Definicion Descripcion
R Restablecer entrada | Establecer en 1: reinicia la comunicacién o el
blogue (%MSGx.E = 0y %MSGx.D = 1).
%MSGx.D Comunicacion 0: solicitud en curso.
completa 1: comunicacion finalizada si se produce el

final del envio, se recibe el caracter final, se
produce un error o se restablece el bloque.

%MSGx.E Error 0: longitud del mensaje y enlace correctos.

1: si hay un comando no valido, la tabla se

configura de forma incorrecta, se recibe un

caracter incorrecto (velocidad, paridad, etc.)
o la tabla de recepcion esta llena.

Limitaciones

Es importante respetar las siguientes limitaciones:

La disponibilidad y el tipo de puerto 2 (consulte %SW?7) sélo se comprueban
durante el encendido o reinicio.

El procesamiento de un mensaje en el puerto 1 se cancela cuando se conecta
TwidoSuite.

EXCHx y %MSG no pueden procesarse en un puerto configurado como
conexion remota.

EXCHx cancela el procesamiento del esclavo de Modbus activo.

El procesamiento de las instrucciones EXCHXx no se vuelve a intentar en caso de
error.

Puede utilizarse la opcion de restablecimiento de la entrada (R) para cancelar el
procesamiento de recepcion de una instruccién EXCHx.

Las instrucciones EXCHx pueden configurarse con un tiempo de inactividad para
cancelar la recepcion.

Los mensajes multiples se controlan a través de %MSGx.D.
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Errores y condiciones del modo de funcionamiento

Si se produce un error durante el uso de una instruccion EXCHX, los bits %6MSGx.D
y %MSGx.E se establecen en 1y la palabra de sistema %SW63 contiene el codigo
de error del puerto 1y %SW64 contiene el codigo de error del puerto 2.

Palabras de
sistema

Uso

%SW63

Cadigo de error de EXCH1:

: operacion correcta

: numero excesivo de bytes para enviar (> 250)

: tabla de envio demasiado pequeia

: tabla de palabras demasiado pequena

: tabla de recepcion desbordada

: temporizacién transcurrida

: error de envio

: comando incorrecto en la tabla

: puerto seleccionado no configurado/disponible

: error de recepcion

10: no se puede utilizar %KW si se esta recibiendo
11: offset de envio mayor que la tabla de envio

12: offset de recepcién mayor que la tabla de recepcion
13: procesamiento EXCH detenido por el controlador

O©CoO~NOUORAWN-=2O

%SW64

Caddigo de error EXCH2: consulte %SW63.

Efectos del reinicio del controlador en la comunicaciéon
Si se reinicia un controlador, se producira uno de los siguientes eventos:

e Un inicio en frio (%S0 = 1) fuerza una reinicializacién de las comunicaciones.
e Uninicio en caliente (%S1 = 1) fuerza una reinicializacion de las comunicaciones.
o En modo de detencion, el controlador detiene todas las comunicaciones ASCII.

Ejemplo de conexion ASCII

Para configurar una conexion ASCII, debe seguir estos pasos:

. Configurar el hardware.
. Conectar el cable de comunicacién ASCII.

. Escribir una aplicacion.

1
2
3. Configurar el puerto.
4
5

. Inicializar el Editor de tablas de animacién.

La ilustracién siguiente muestra el uso de las comunicaciones ASCII con un
emulador de terminal en un PC.
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Paso 1: Configurar el hardware:

Controlador

Twido
____ R8232 EIA Puerto 2 Serie COM 2
i [
i IO
LL L B
Puerto seri

VW3 AB8106

La configuracion de hardware esté formada por dos conexiones serie del PC al
controlador Twido con un puerto 2 EIA RS232 opcional. En un controlador modular,
el puerto 2 opcional es un TWDNOZ232D o un TWDNAC232D en el
TWDXCPODM. En el controlador compacto, el puerto 2 opcional es un
TWDNAC232D. El controlador Twido Extreme TWDLEDCK1 sélo tiene un puerto
serie y por lo tanto no tiene un puerto 2.

Para configurar el controlador, conecte el cable TSXPCX1031 (no mostrado) en el
puerto 1 del controlador Twido. A continuacion, conecte el cable al puerto COM 1
del PC. Asegurese de que el conmutador se encuentre en la posicién 2. Por ultimo,
conecte el puerto COM 2 del PC al puerto 2 EIA RS232 opcional del controlador
Twido. En el paso siguiente se muestra el esquema de cableado.

Paso 2: Esquema de cableado del cable de comunicacion ASCII (EIA RS232):

Controlador Ordenador

Twido personal
TXD|RXD| GND TXD|RXD]GN
L I I J

3l 4] 7 3] 2‘5

Se utiliza un minimo de 3 hilos en un cable de comunicaciones ASCII. Cruce las
sefales de transmisién y recepcion.

NOTA: En el extremo del cable correspondiente al PC, pueden ser necesarias
conexiones adicionales (como Terminal de datos preparada y Paquete de datos
preparado) para satisfacer los requisitos para el establecimiento del enlace. No es
necesaria ninguna conexion adicional para el controlador Twido.
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Paso 3: Configuracion del puerto:

Hardware -> Agregar opcidn Emulador de terminal en un PC
TWDNOQZ232D
i Puerto: COM2
Puerio serie 2 Velocidad en baudios: 19200
Datos: 8 hits

ggggg: AsCll Paridad: Ninguno

i 1 Detener: 1 bits
Velocidad en baudios 19.200 Control de flujo: Ninguno
Datos de bits 8
Paridad Ninguna
Bit de parada 1

Timeout de respuesta (x 100 ms) 100
Tiempo entre tramas (Ms)

Caracter de inicio

Primer caracter de fin 65
Segundo caracter de fin

Detener en silencio {ms)

Detener en el nimero de bytes recibidos

Utilice una aplicacion simple de emulador de terminal en el PC para configurar el
puerto COM2 y para garantizar la ausencia de control de flujo.

Utilice TwidoSuite para configurar el puerto del controlador. En primer lugar,
configure la opcion de hardware. En este ejemplo, se agrega el TWDNOZ232D al
controlador base modular.

En segundo lugar, inicialice la configuracién de comunicaciones del controlador con
los mismos parametros que los utilizados para el emulador de terminal en el PC. En
este ejemplo, se escoge la letra mayuscula "A" como “primer caracter de fin", para
concluir la recepcion de caracteres. Se selecciona un timeout de diez segundos
para el parametro "Timeout de respuesta”. Sélo se utilizara uno de los dos
parametros, dependiendo del que ocurra en primer lugar.

Paso 4:Escribir la aplicacion:

LD 1

[Y%MW10 = 16#0104 ]
[%MW11 := 1640000 ]
[%MW12 = 16#4F4B |
[%6MW13 = 16#0A0D ]
LD 1

AND %MSG2.D
[EXCH2 %MW10:8]
LD %MSG2.E

ST %Q0.0

END
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Utilice TwidoSuite para crear un programa de aplicacion en tres pasos principales.
En primer lugar, inicialice la tabla de control y la tabla de emisién que va a utilizar
para la instruccion EXCH. En este ejemplo, se configura un comando para enviar y
recibir. La cantidad de datos de envio se establece en 4 bytes, tal como se define
en la aplicacidn, seguida por el caracter de fin de trama utilizado (en este caso, el
primer caracter de fin "A"). Los caracteres de inicio y fin no aparecen en la tabla de
animacion, donde solo se muestran los caracteres de datos. En cualquier caso,
cuando se utilizan estos caracteres, se transmiten automaticamente o se
comprueban en la recepcion (con %SW63 y %SW64).

A continuacion, compruebe el bit de estado asociado a %MSG2 y envie la
instruccién EXCH2, sélo si el puerto esta preparado. Se especifica un valor de ocho
palabras para la instruccion EXCH2. Existen dos palabras de control (%MW10 y
%MW11), dos palabras para enviar informacion (%eMW12 y %MW13) y cuatro
palabras para recibir datos (de %MW14 a %MW16).

Finalmente, se detecta y se guarda el estado de error del %MSG2 en el primer bit
de salida de las E/S del controlador base local. También se podria afadir una
comprobacion de errores adicional mediante %SW64 para una mayor precision.

Paso 5: Inicializar el Editor de tablas de animacion:

Direccion  actual Formato retenido
1 %MW10 0104 Hexadecimal

2 %MW11 0000 Hexadecimal

3 %MW12 4F4B Hexadecimal

4 %MW13 0AOD  Hexadecimal

5 %MW14 TW ASCII

6 %MW15 ID ASCII

7 %MWI16 O ASCII

El ultimo paso consiste en descargar la aplicacion del controlador y ejecutarla.
Inicialice el Editor de tablas de animacion para animary ver las palabras de %MW10
a %MW16. En el emulador de terminal, los caracteres "O- K - CR - LF - A" pueden
mostrarse tantas veces como haya transcurrido el timeout de respuesta del bloque
EXCH. En el emulador de terminal, introduzca "T-W-1-D - O - A". Esta informacion
se intercambia con el controlador Twido y se muestra en el Editor de tablas de
animacion.
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Comunicaciones Modbus

Introduccion

El protocolo Modbus es un protocolo master/slave que permite a un tnico master
solicitar respuestas de los slaves o realizar acciones dependiendo de las
solicitudes. Cada slave debe tener una direccién exclusiva. El master puede
direccionar slaves individuales o iniciar una difusion de mensajes para todos los
slaves. Los slaves devuelven un mensaje (respuesta) a las solicitudes que se les
envian individualmente. No se devuelven respuestas a las solicitudes de difusion
desde el master.

A ATENCION

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO

e Asegurese de que solo exista un autdmata master Modbus en el bus y de que
cada slave Modbus tenga una direccion exclusiva.
e Asegurese de que todos los slaves Modbus tengan direcciones exclusivas.

El incumplimiento de estas instrucciones puede causar lesiones o dafo al
equipo.

Configuracion de hardware

Puede establecerse una conexion Modbus en el puerto EIA RS232 o EIA RS485 y
puede ejecutarse, como maximo, en dos puertos de comunicacién al mismo tiempo.
A cada uno de estos puertos se le puede asignar su propia direccion Modbus,
mediante el bit de sistema %S101 y las palabras de sistema %SW101 y %SW102
(véase pdgina 720).

En la tabla que aparece a continuaciéon se enumeran los dispositivos que pueden
utilizarse:

Dispositivo Puerto Caracteristicas

TWDLCeA10/16/24DRF, |1 Automata base provisto de un puerto EIA RS485 de tres cables con conector
TWDLCe40DRF, mini DIN.

TWDLMDA20/40DTK,

TWDLMDA20DRT

TWDLEDCK1 1 Autdmata base equipado con un tipo EIA RS485 sin aislamiento, con una

longitud maxima de 200 m.

Nota: Las siguientes opciones de configuracion no son posibles:
® 7 bits, ninguna paridad, 1 bit de parada

e 8 bits, paridad par, 2 bits de parada

® 8 bits, paridad impar, 2 bits de parada
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Dispositivo Puerto Caracteristicas

TWDNOZ232D 2 Médulo de comunicacién provisto de un puerto EIA RS232 de tres cables con
conector mini DIN.
Nota: Este médulo solo esta disponible para los autématas modulares.
Cuando el mddulo esta conectado, el autémata no puede tener un médulo de
ampliacion del monitor de operacion.

TWDNOZ485D 2 Médulo de comunicacion provisto de un puerto EIA RS485 de tres cables con
conector mini DIN.
Nota: Este médulo solo esta disponible para los autématas modulares.
Cuando el médulo esta conectado, el autémata no puede tener un médulo de
ampliacion del monitor de operacion.

TWDNOZ485T 2 Médulo de comunicacién provisto de un puerto EIA RS485 de tres cables con
un terminal.
Nota: Este médulo solo esta disponible para los autématas modulares.
Cuando el médulo esta conectado, el autémata no puede tener un médulo de
ampliacion del monitor de operacion.

TWDNAC232D 2 Adaptador de comunicacion provisto de un puerto EIA RS232 de tres cables
con conector mini DIN.
Nota: Este adaptador solo esta disponible para los autdématas compactos de
16, 24 y 40 E/S y el médulo de ampliaciéon del monitor de operacion.

TWDNAC485D 2 Adaptador de comunicacién provisto de un puerto EIA RS485 de tres cables
con conector mini DIN.
Nota: Este adaptador solo esta disponible para los autdématas compactos de
16, 24 y 40 E/S y el médulo de ampliacion del monitor de operacion.

TWDNAC485T 2 Adaptador de comunicacion provisto de un puerto EIA RS485 de tres cables
con conector de terminal.
Nota: Este adaptador solo esta disponible para los autdématas compactos de
16, 24 y 40 E/S y el médulo de ampliacion del monitor de operacion.

TWDXCPODM 2 Médulo de ampliacién del monitor de operacién provisto de un puerto EIA
RS232 de tres cables con conector mini DIN, un puerto EIA RS485 de tres
cables con conector mini DIN y un puerto EIA RS485 de tres cables con un
terminal.
Nota: Este mdédulo solo esta disponible para los autématas modulares.
Cuando el modulo esté conectado, el autdmata no puede tener un médulo de
ampliacién de comunicacion.

NOTA: La presencia del puerto 2 y su configuracion (RS232 o RS485) se
comprueba durante el inicio o el reinicio mediante el programa de ejecucion del

firmware.
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Cableado nominal

A continuacidn, se ilustran las conexiones de un cable nominal para los tipos EIA
RS232 y EIA RS485.

NOTA: Si el puerto 1 se utiliza en el autémata Twido, la sefial DPT del pin 5 debe
conectarse al circuito comun (COM) en el pin 7. Esto indica al autémata Twido que
las comunicaciones realizadas a través del puerto 1 son Modbus y que no se utiliza
el protocolo adecuado para comunicarse con el software TwidoSuite.

NOTA: En el autémata Twido Extreme TWDLEDCK1, si se emplea Modbus para la
programacion, debe estar desconectado el conector de contacto de la
comunicacion (pin 22). Al aplicar 0 V a este conector (pin 22), se le indicara al
autdomata Twido que la comunicacion a través del puerto 1 no es el protocolo
utilizado para comunicarse con el software TwidoSuite.

A continuacion, aparecen representadas las conexiones de cables efectuadas en
cada dispositivo remoto.

Conexidn mini DIN

Cable RS232 EIA

Autémata Twido Periférico remoto|

TXD [RXD [COM TXD|RXD|COM
3 I

4 7] [

Cable R5485 EIA

Autdmata Twido

Periférico remoto Periférico remoto

coMpPT D1(A+)| DO(B-)Jcom| |D1(A+)] DOB-)
5] I I |

D1(A+) | DO(B-) CcoM
1 2 I

Conexién del blogue terminal

Autdmata remoto

A+ B
|5

oV
[5G

Autémata master|

Autémata remoto

oV

A(I+) \ BI(-)| 0I v

A(I+)| B%—)
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Configuracion de software

Para configurar el autémata con el fin de utilizar una conexidn serie para enviar y
recibir caracteres mediante el protocolo Modbus, debera proceder como se explica
a continuacion:

Paso Descripcion
1 Configurar el puerto serie para el protocolo Modbus mediante TwidoSuite.!
2 Crear en la aplicacion una tabla de envio/recepcion que sera utilizada por la
instruccion EXCHXx.

"Las siguientes opciones de configuracion no son posibles para el autémata
Twido Extreme (TWDLEDCK1):

® 7 bits, ninguna paridad, 1 bit de parada

® 8 bits, paridad par, 2 bits de parada

e 8 bits, paridad impar, 2 bits de parada

Configuracion del puerto

Un autémata Twido puede utilizar su puerto 1 primario o un puerto 2 configurado de
forma opcional para utilizar el protocolo Modbus. El autémata Twido Extreme
(TWDLEDCKT) solo tiene un puerto serie. Para configurar un puerto serie para
Modbus:

Paso Accidn

1 Definir todos los médulos o adaptadores de comunicacion adicionales
configurados en la base.

2 Declarar la red Modbus en el paso Describir de TwidoSuite (consulte Como
crear una red [ejemplo de Modbus]).

3 Seleccionar Puerto 1 (o Puerto 2, si esta instalado) para configurar la ventana
Describir (consulte Configuraciéon de un objeto).

4 Para configurar el elemento Modbus, utilizar uno de estos dos métodos:

® Hacer clic en el icono Configurar de la barra de herramientas y elegir el
elemento Modbus en el grafico de descripcion.

® Hacer doble clic en el elemento Modbus en el grafico de descripcion.

5 Para acceder al cuadro de didlogo Funcién asociado a los parametros de

hardware de conexién Modbus, seguir uno de estos dos métodos:

® Hacer clic en el icono Configurar de la barra de herramientas y elegir la
conexién Modbus en el grafico de descripcidn.

® Hacer doble clic en la conexion Modbus en el grafico de descripcion.
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Master Modbus

Paso Accion
6 Configurar el cuadro de didlogo Funcion que aparece, tal como se explica en
los pasos siguientes.
TwidoSuite
Red
Tipa: Modbus ﬂ Mombre W
Parametros

Caudal: 19200 v Bits de parada 1 v
Timeout de

Bits de datos 8 (RTU) v respuesta 10 %100 ms

porced o | |[emoseemen [

Cancelar Aceptar )

Seleccionar Modbus en el cuadro Tipo de protocolo.

Establecer los parametros de comunicaciones asociados.

Las siguientes opciones de configuracion no son posibles para el autémata
Twido Extreme (TWDLEDCK1):

® 7 bits, ninguna paridad, 1 bit de parada

® 8 bits, paridad par, 2 bits de parada

® 8 bits, paridad impar, 2 bits de parada

El modo master Modbus permite al autémata enviar una solicitud Modbus a un slave
y esperar una respuesta. EIl modo master Modbus solo se admite a través de la
instrucciéon EXCHx. El modo master Modbus admite Modbus ASCIl y Modbus RTU.

El tamafio maximo de las tramas enviadas o recibidas es de 250 bytes. La tabla de
palabras asociada a la instruccién EXCHXx esté formada por tablas de control, de
envio y de recepcion.

Byte mas significativo Byte menos significativo
Tabla de control Comando Longitud (envio/recepcion)
Offset de recepcion Offset de envio
Tabla de envio Byte 1 enviado Byte 2 enviado

Byte n enviado

Byte n+1 enviado
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Tabla de control

Byte mas significativo Byte menos significativo

Tabla de recepcion Byte 1 recibido Byte 2 recibido

Byte p recibido

Byte p+1 recibido

NOTA: Ademas de las solicitudes a los slaves individuales, el autémata master
Modbus puede iniciar una solicitud de difusién destinada a todos los slaves. En
caso de una solicitud de difusion, el byte de comando debe establecerse en 00,
mientras que la direccidn de slave debe establecerse en 0.

El byte de longitud contiene la longitud de la tabla de envio (250 bytes max.), que
se sobrescribe con el niumero de caracteres recibidos al final de la recepcién, en
caso de que esta se solicite.

Este parametro es la longitud en bytes de la tabla de envio. Si el parametro de offset
del envio es igual a 0, sera igual a la longitud de la trama de envio. Si el parametro
de offset del envio no es igual a 0, no se enviara un byte de la tabla de envio
(indicado por el valor de offset) y este parametro sera igual a la longitud de la propia
trama mas 1.

El byte de comando, en caso de que se produzca una solicitud Modbus RTU
(excepto para una difusion), debe ser siempre igual a 1 (en el envio y la recepcion).

El byte de offset del envio contiene el rango (1 para el primer byte, 2 para el
segundo byte, etc.) dentro de la tabla de envio del byte que se ignorara cuando se
envien los bytes. Se utiliza para gestionar los envios asociados a los valores de
byte/palabra del protocolo Modbus. Por ejemplo, si este byte es igual a 3, el tercer
byte se ignorara, haciendo que el cuarto byte de la tabla sea el tercero en enviarse.

El byte de offset de la recepcion contiene el rango (1 para el primer byte, 2 para
el segundo byte, etc.) dentro de la tabla de recepcion que se agregara cuando se
envie el paquete. Se utiliza para gestionar los envios asociados a los valores de
byte/palabra del protocolo Modbus. Por ejemplo, si este byte es igual a 3, el tercer
byte de la tabla se representara con un cero y el tercer byte recibido se introducira
en la cuarta ubicacion de la tabla.
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Tablas de envio/recepcion

Slave Modbus

En uno de los dos modos (Modbus ASCII o Modbus RTU), la tabla de envio se
cumplimenta con la solicitud antes de ejecutar la instruccién EXCHx. En el momento
de la ejecucion, el autdmata determina cual es la capa de enlace de datos y realiza
todas las conversiones necesarias para procesar el envio y la respuesta. Los
caracteres de inicio, fin y comprobacién no se almacenan en las tablas de
envio/recepcion.

Una vez que se han enviado todos los bytes, el autdémata cambia a modo de
recepcion y espera la recepcion de los bytes.

La recepcion finaliza de una de las formas siguientes:

e Se detecta un timeout en un caracter o en una trama.
e Los caracteres de fin de trama se reciben en modo ASCII.
e La tabla de recepcion esta llena.

Las entradas de byte X enviado contienen los datos del protocolo Modbus
(codificacion RTU) que se van a enviar. Si el puerto de comunicacién esta
configurado para Modbus ASCII, los caracteres de trama correctos se agregan al
envio. El primer byte contiene la direccidn del dispositivo (especifica o general), el
segundo byte contiene el cédigo de funcién y el resto contiene informacién asociada
al codigo de funcion.

NOTA: Se trata de una aplicacion tipica, pero que no define todas las posibilidades.
No se realizara ninguna validacion de los datos que se estén enviando.

Los bytes X recibidos contienen los datos del protocolo Modbus (codificacién
RTU) que se van a recibir. Si el puerto de comunicacién esta configurado para
Modbus ASCII, los caracteres de trama correctos se eliminan de la respuesta. El
primer byte contiene la direccion del dispositivo, el segundo byte contiene el cédigo
de funcién (o cddigo de respuesta) y el resto contiene informacion asociada al
cédigo de funcion.

NOTA: Se trata de una aplicacion tipica, pero que no define todas las posibilidades.
No se realizara ninguna validacion de los datos que se estén recibiendo, excepto
para la verificacion de la suma de control.

El modo slave Modbus permite al autdmata responder a las solicitudes Modbus
estandar procedentes de un master Modbus.

Cuando el cable TSX PCX1031 se conecta al autdmata, las comunicaciones de
TwidoSuite se inician en el puerto, deshabilitando temporalmente el modo de
comunicacion que estaba en ejecucion antes de que se conectara el cable.

El protocolo Modbus admite dos formatos de capa de enlace de datos: ASCIl y
RTU. Cada uno esta definido por la implementacion de la capa fisica: ASCII utiliza
7 bits de datos y RTU utiliza 8 bits de datos.
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Cuando se utiliza el modo Modbus ASCII, cada byte del mensaje se envia como dos
caracteres ASCII. La trama Modbus ASCII comienza con un caracter inicial (") y
puede finalizar con dos caracteres finales (CR y LF). El caracter de final de trama
es, de forma predeterminada, Ox0A (avance de linea) y el usuario puede modificar
el valor de este byte durante la configuracion. El valor de comprobacion de la trama
Modbus ASCII es un complemento de dos de la trama, excluyendo los caracteres
inicial y final.

El modo Modbus RTU no vuelve a formatear el mensaje antes de enviarlo; sin
embargo, utiliza un modo de calculo de suma de control diferente, especificado
como CRC.

La capa de enlace de datos de Modbus tiene las limitaciones siguientes:

e Direccion 1-247
e Bits: 128 bits previa solicitud
e Palabras: 125 palabras de 16 bits previa solicitud

Intercambio de mensajes

Instruccion EXCHx

El lenguaje le ofrece dos servicios de comunicacion:

e Instruccion EXCHx: para enviar/recibir mensajes.
e Bloque de funcion %MSGx: para controlar los intercambios de mensajes.

Cuando se procesa una instrucciéon EXCHXx, el autémata Twido utiliza el protocolo
configurado para dicho puerto.

NOTA: Cada puerto de comunicacion puede configurarse para protocolos
diferentes o para el mismo. Para acceder a la instruccion EXCHx o al bloque de
funcién %MSGx para cada puerto de comunicacion, solo hay que agregar el
numero de puerto (1 6 2).

La instruccion EXCHx permite al automata Twido enviar o recibir informacién
dirigida o procedente de dispositivos Modbus. El usuario define una tabla de
palabras (%MWi:L) que contiene informacion de control y los datos que se van a
enviar o recibir (hasta 250 bytes en el envio o recepcion). El formato de la tabla se
describe en secciones anteriores.

Los intercambios de mensajes se realizan mediante la instruccion EXCHx:

Sintaxis: [EXCHx %MWi.L]
donde: x = nimero de puerto (1 6 2)
L = nimero de palabras de la tabla de palabras de control, de envio y de recepcion

El autémata Twido debe finalizar el intercambio de la primera instruccion EXCHx
antes de que se ejecute una segunda. Se debe utilizar el bloque de funcion %MSGx
cuando se envien varios mensajes.
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El procesamiento de la instruccién de lista EXCHx se produce inmediatamente, con
todos los envios iniciados bajo control de interrupcion (la recepcion de datos
también se encuentra bajo el control de interrupcion), lo que se considera
procesamiento de fondo.

Bloque de funcion %MSGx

El uso del bloque de funcion %MSGx es opcional; puede utilizarse para gestionar
los intercambios de datos. El bloque de funcidn %MSGx tiene tres propdsitos:

Limitaciones

Comprobacion de errores de comunicacion

La comprobacion de errores verifica que el parametro L (longitud de la tabla de
palabras) programado con la instruccion EXCHx sea lo suficientemente grande
como para contener la longitud del mensaje que se va a enviar. Esta se compara
con la longitud programada en el byte menos significativo de la primera palabra
de la tabla de palabras.

Coordinacion de varios mensajes

Para garantizar la coordinacion cuando se envian varios mensajes, el bloque de
funcién %MSGx proporciona la informacion requerida para determinar el
momento en que ha finalizado el envio del mensaje anterior.

Envio de mensajes prioritarios

El bloque de funcidon %MSGx permite detener el envio del mensaje actual para
permitir el envio inmediato de un mensaje urgente.

El bloque de funcion %MSGx tiene una entrada y dos salidas asociadas:

Entrada/salida Definicién Descripcién
R Restablecer entrada | Ajuste en 1: reinicia la comunicacién o el
bloque (%MSGx.E =0y %MSGx.D = 1).
%MSGx.D Comunicacion 0: solicitud en curso.
completa 1: comunicacion finalizada si se produce el

final del envio, se recibe el caracter final, se
produce un error o se restablece el bloque.

%MSGx.E Error 0: longitud del mensaje y enlace correctos.

1: si hay un comando no valido, la tabla se

configura de forma incorrecta, se recibe un

caracter incorrecto (velocidad, paridad, etc.)
o la tabla de recepcion esta llena.

Es importante respetar las siguientes limitaciones:

e La presencia y la configuracion del puerto 2 (RS2323 o RS485) se comprueban

durante el encendido o reinicio.

e El procesamiento de un mensaje en el puerto 1 se cancela cuando se conecta

TwidoSuite.
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e EXCHxy %MSG no pueden procesarse en un puerto configurado como
conexion remota.

e EXCHx cancela el procesamiento del slave Modbus activo.

e Elprocesamiento de las instrucciones EXCHx no se vuelve a intentar en caso de
error.

e Puede utilizarse la opcidn de restablecimiento de la entrada (R) para cancelar el
procesamiento de recepcion de una instruccién EXCHx.

e Las instrucciones EXCHx pueden configurarse con un timeout para cancelar la
recepcion.

e Los mensajes multiples se controlan a través de %MSGx.D.

Errores y condiciones del modo de funcionamiento

Si se produce un error durante el uso de una instruccion EXCHYX, los bits %MSGx.D
y %MSGx.E se establecen en 1y la palabra de sistema %SW863 contiene el cddigo
de error del puerto 1y %SW64 contiene el cédigo de error del puerto 2.

Palabras de Uso
sistema
%SW63 Cadigo de error de EXCH1:

0: operacion correcta

1: numero excesivo de bytes para enviar (> 250)

2: tabla de envio demasiado pequefia

3: tabla de palabras demasiado pequefa

4: tabla de recepcion desbordada

5: timeout transcurrido

6: envio

7: comando incorrecto en la tabla

8: puerto seleccionado no configurado/disponible
9: error de recepcion

10: no se puede utilizar %KW si se esta recibiendo
11: offset de envio mayor que la tabla de envio

12: offset de recepcion mayor que la tabla de recepcion
13: procesamiento EXCH detenido por el autémata

%SW64 Cédigo de error de EXCH2: consulte %SW63.

Reinicio del automata master
Si se reinicia un autémata master/slave, se producira uno de los siguientes eventos:

e Un inicio en frio (%S0 = 1) fuerza una reinicializacion de las comunicaciones.
e Uninicio en caliente (%S1 = 1) fuerza una reinicializacién de las comunicaciones.
e En modo Stop, el autdmata detiene todas las comunicaciones Modbus.
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Ejemplo 1 de conexién Modbus

Para configurar una conexion Modbus, debe seguir estos pasos:

. Configurar el hardware.

1
2. Conectar el cable de comunicacién Modbus.
3. Configurar el puerto.

4. Escribir una aplicacion.

5. Inicializar el Editor de tablas de animacion.

Los siguientes diagramas muestran el uso del codigo 3 de la solicitud Modbus para
leer las palabras de salida de un slave. En este ejemplo se utilizan dos autématas
Twido.

'Las siguientes opciones de configuracion no son posibles para el autémata
Twido Extreme (TWDLEDCK1):

e 7 bits, ninguna paridad, 1 bit de parada
e 8 bits, paridad par, 2 bits de parada
e 8 bits, paridad impar, 2 bits de parada

Paso 1: Configurar el hardware:

TEX PC1031

_
|

[ﬂf . RS485 EIA Puerto “

| | I8 .
WE.  Rrsies A Puero

. 2
Modbus Master El=l T—1 1 A 3
) 0

-

-
-

B
wa || RS485 EIA Puerto

RE485 EIA Puerto

|

Modbus Slave

Puerto serie

VW3 A8106

La configuracion del hardware esté integrada por dos autématas Twido. Uno se
configura como master Modbus y el otro como slave Modbus.

NOTA: En este ejemplo, cada autémata se ha configurado para utilizar EIA RS485
en el puerto 1y un puerto 2 EIA RS485 opcional. En un autémata modular, el puerto
2 opcional puede ser TWDNOZ485D o TWDNOZ485T; si se utiliza TWDXCPODM,
puede ser TWDNAC485D o TWDNACA485T. En un autémata compacto, el puerto 2
opcional puede ser TWDNAC485D o TWDNACA485T. El autémata Twido Extreme
TWDLEDCK1 solo tiene un puerto serie y por lo tanto no tiene un puerto 2.
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Para configurar cada autémata, conecte el cable TSX PCX1031 al puerto 1 del
autémata.

NOTA: El cable TSX PCX1031 solo se puede conectar simultaneamente a un
automata en el puerto 1 EIA RS485.

A continuacién, conecte el cable al puerto COM 1 del PC. Asegurese de que el
cable esta en posicion 2. Descargue y compruebe la aplicacion. Repita el
procedimiento con el segundo autémata.

Paso 2: Conectar el cable de comunicacion Modbus:

Conexién mini DIN

Master de Modbus Slave de Modbus
Twido Twido
D1(A+)|DO(B-) [COM D1(A+) [ DO(B-)|COM
1 | |

2‘ 7]

Conexién del blogue terminal

Master de Modbus Slave de Modbus
Twido Twido
D1(A+)] DO(B-) [ OV D1(A+)[DO(B-) [ OV

A !B [SG |

El cableado de este ejemplo muestra una conexién punto a punto sencilla. Las tres
sefales D1(A+), DO(B-) y COM(0V) estan cableadas segun el diagrama.

Si se utiliza el puerto 1 del autémata Twido, la sefial DPT (pin 5) debera conectarse
al circuito comun (pin 7). Este condicionamiento del DPT determina si TwidoSuite
estd conectado. Si esta conectado a tierra, el autémata utilizara la configuracion de
puerto establecida en la aplicacidon para determinar el tipo de comunicacion.

En el automata Twido Extreme TWDLEDCK1, si se emplea Modbus para la
programacion, debe estar desconectado el conector de contacto de la
comunicacion (pin 22). Al aplicar 0 V a este conector (pin 22), se le indicara al
automata Twido que la comunicacion a través del puerto 1 no es el protocolo
utilizado para comunicarse con el software TwidoSuite.
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Paso 3: Configuracion del puerto:

Hardware -> Agregar opcién Hardware -> Agregar opcion
TWDNOZ485- TWDNOZ485-
Hardware => Ajuste Configuracién de com. Hardware => Ajuste Configuracién de com.

Puerto serie 2 Puerto serie 2

Protocolo Modbus Protocolo Modbus
Direccién 1 Direccién

Velocidad en baudios 19.200 Velocidad en baudios 19.200
Datos de bits 8(RTU) Datos de bits 8 (RTU)
Paridad Ninguna Paridad Ninguna
Bit de parada 1 Bit de parada 1
Timeout de respuesta (x 100 ms) 10 Timeout de respuesta (x 100 ms) 100
Tiempo entre tramas (ms) 10 Tiempo entre tramas (ms) 10

TLas siguientes opciones de configuracién no son posibles para el autémata
Twido Extreme (TWDLEDCK1):

e 7 bits, ninguna paridad, 1 bit de parada
e 8 bits, paridad par, 2 bits de parada
e 8 bits, paridad impar, 2 bits de parada

Los puertos opcionales EIA RS485 estan configurados en las aplicaciones master
y slave. Asegurese de que los parametros de comunicacion del autdémata se hayan
modificado en el protocolo Modbus y con direcciones diferentes.

En este ejemplo, el master se establece en una direccion de 1y el slave en una
direccion de 2. El numero de bits se establece en 8, o que indica que se utilizara el
modo Modbus RTU. Si hubiera 7, se utilizaria el modo Modbus ASCII. El otro
cambio realizado en un valor predeterminado es incrementar el timeout de
respuesta a 1 segundo.

NOTA: Puesto que se ha seleccionado el modo Modbus RTU, no se tiene en cuenta
el parametro "Fin de trama".

Paso 4: Escribir la aplicacion:

LD 1 LD 1
[%MWO := 16#01086] [%MWO 1= 16#6566]
(%MW1 := 1640300] [%MW1 = 16#6768]
[%MW?2 = 1640203] [%MW2 = 16#6970]
[%MW3 := 16#0000] [%6MW3 = 1647172
[%MW4 := 1640004] END

LD 1

AND %MSG2.D
[EXCH2 %MWO:11]
LD %MSG2.E

ST %Q0.0

END
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Con ayuda de TwidoSuite, se escribe un programa de aplicacion para el mastery
el slave. Para el slave, simplemente se escriben algunas palabras de memoria para
un conjunto de valores conocidos. En el master, se inicializa la tabla de palabras de
la instruccion EXCHx para leer cuatro palabras del slave en la direccion Modbus 2
que comienza en la ubicacién %MWO0.

NOTA: Preste atencion al uso del offset de recepcion establecido en %MW1 del
master Modbus. El offset de tres afadira un byte (valor = 0) en la tercera posicion
del area de recepcion de la tabla. De este modo, las palabras se alinean en el
master, de forma que se mantengan dentro de los limites de palabras. Sin este
offset, cada palabra de datos se dividiria en dos palabras en el bloque de
intercambio. Este offset se utiliza por comodidad.

Antes de ejecutar la instruccion EXCH2, la aplicacién comprueba el bit de
comunicacion asociado a %MSG2. Por ultimo, el estado de error de %MSG2 se
detecta y almacena en el primer bit de salida en la E/S de autdmata base local.
También se podria afadir una comprobacion adicional de errores mediante %SW64
para una mayor precision.

Paso 5:Inicializar el Editor de tablas de animacion en el master:

Formato actual guardado de la direccién
1%MW5 0203 0000 Hexadecimal
2 %MW6 0008 (0000 Hexadecimal
3 %MWY 6566 0000 Hexadecimal
4 %MWS8 6768 0000 Hexadecimal
5 %MW9 6970 0000 Hexadecimal
B %MW10 7172 0000 Hexadecimal

Después de descargar y configurar cada autémata para que se ejecute, abra una
tabla de animacién en el master. Examine la secciéon de respuesta de la tabla para
comprobar que el cédigo de respuesta sea 3 y asegurarse de que se haya leido el
numero de bytes correcto. En este ejemplo, también se puede comprobar que las
palabras leidas del slave (comenzando por %MW?7) estan correctamente alineadas
con los limites de palabras del master.
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Ejemplo 2 de conexién Modbus

El diagrama que aparece a continuacion muestra el uso de la solicitud Modbus 16
para escribir palabras de salida en un slave. En este ejemplo se utilizan dos
automatas Twido.

Paso 1: Configurar el hardware:

|
E RS485 EIA Puerto 1V
II ‘ TSX PCX1031

RS485 EIA Puerto 2, ~ Sefie
.

2
{1 A 3 ﬁ}]
-7 0

Modbus Master

RE485 EIA Puerto
RS485 EIA Puerto

Puerto serie

VW3 A8106

La configuracion de hardware es idéntica a la del ejemplo anterior.
Paso 2: Conectar el cable de comunicacién Modbus (RS485):

Conexiéon mini DIN

Master de Modbus Slave de Modbus
Twido TW|do
1(A+) | DO(B-) | COM D1(A+)| DO(B

1 2‘ 7] \

Conexidn del blogue terminal

Master de Modbus Slave de Modbus
Twido Twido
D1(A+) [ DO(B-) [ OV 1(A+)| DO(B-)
s |B ISG J

El cableado de comunicacion Modbus es idéntico al del ejemplo anterior.
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Paso 3: Configuracion del puerto:

Hardware -> Agregar opcion
TWDNOZ485-

Hardware -> Agregar opcién
TWDNOQZ485-

Hardware => Ajuste Configuracién de com.

Hardware => Ajuste Configuracion de com.

Puerto serie 2 Puerto serie 2

Protocolo Modbus Protocolo Modbus
Direccién 1 Direccién 2
Velocidad en baudios 19.200 Velocidad en baudios 19.200
Datos de bits 8 (RTU) Datos de bits 8 (RTY)
Paridad Ninguna Paridad Ninguna
Bit de parada 1 Bit de parada 1
Timeout de respuesta (x 100 ms) 10 Timeout de respuesta (x 100 ms) 100
Tiempo entre tramas (ms) 10 Tiempo entre tramas (ms) 10

La configuracién del puerto es idéntica a la del ejemplo anterior.
Paso 4: Escribir la aplicacion:

LD 1 LD 1
_ [26MW18 = 16#FFFF]
[%MWO = 16#010C] END

[%eMWH1 = 16#0007]
[%oMW2 = 16#0210]
[%MW3 = 16#0010]
[2eMW4 = 16#0002]
[2eMWS5 = 16#0004]
[%6MWG6 = 16#6566]
[2eMW7 = 16#6768]

LD 1

AND %MSG2.D
[EXCH2 %MW0:11]
LD %MSG2.E

ST %Q0.0

END

Con ayuda de TwidoSuite, se crea un programa de aplicacion para el master y el
slave. Para el slave, escriba una Unica palabra de memoria %MW18. De este modo,
se asignara espacio en el slave para las direcciones de memoria de %MWO0 a
%MW18. Sin asignar el espacio, la solicitud Modbus intentaria escribir en
ubicaciones que no existian en el slave.

En el master, se inicializa la tabla de palabras de la instruccién EXCH2 para leer 4
bytes en el slave en la direccién Modbus 2 en la direccion %MW16 (10
hexadecimal).

NOTA: Observe el uso del offset de envio establecido en %MW1 de la aplicacion
master Modbus. El offset de siete suprimira el byte mas alto de la sexta palabra (el
valor 00 hexadecimal en %MWS5). De esta forma, se alinean los valores de datos en
la tabla de envio de la tabla de palabras, de modo que se mantengan dentro de los
limites de palabras.
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Antes de ejecutar la instruccion EXCH2, la aplicacion comprueba el bit de
comunicacioén asociado a %MSG2. Por ultimo, el estado de error de %MSG2 se
detecta y almacena en el primer bit de salida en la E/S de autémata base local.
También se podria afiadir una comprobacion adicional de errores mediante %SW64
para una mayor precision.

Paso 5: Inicializar el Editor de tablas de animacion:
Cree la siguiente tabla de animacion en el master.

Formato actual guardado de la direccién
1 %MWO 010C 0000 Hexadecimal
2 %MW1 0007 0000 Hexadecimal
3 %MW2 0210 0000 Hexadecimal
4 %MW3 0010 0000 Hexadecimal
5 %MW4 0002 0000 Hexadecimal
6 %MW5 0004 0000 Hexadecimal
7 %MWB 6566 0000 Hexadecimal
8 %MW7 6768 0000 Hexadecimal
9 %MWS8 0210 0000 Hexadecimal
10 %MW9 0010 0000 Hexadecimal
11 %MW10 0004 0000 Hexadecimal

Cree la siguiente tabla de animacion en el slave:

Formato actual guardado de la direccion

1 %MW16 6566 0000 Hexadecimal
2 %MW17 6768 0000 Hexadecimal

Después de descargar y configurar todos los autdématas para que se ejecuten, abra
una tabla de animacioén en el autémata slave. Los dos valores de %MW16 y
%MW17 se escriben en el slave. En el master, la tabla de animacion se puede
utilizar para examinar la parte de la tabla de recepcion de los datos de intercambio.
Estos datos indican la direccion del slave, el codigo de respuesta, la primera palabra
escrita y el nimero de palabras escritas comenzando por %MWS8 en el ejemplo
anterior.
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Solicitudes estandar Modbus

Introduccion

Estas solicitudes se utilizan para intercambiar palabras de memoria o bits entre
dispositivos remotos. Se utiliza el mismo formato de tabla para los modos RTU y

ASCII.
Formato Numero de serie
Bit %Mi
Palabra Y%MWi

Master de Modbus: lectura de N bits
Esta tabla representa las solicitudes 01 y 02.

Tabla Byte mas significativo Byte menos significativo
Indice
Tabla de 0 01 (emisioén/recepcion) 06 (longitud de emisién) (*)
control 1 03 (offset de recepcion) 00 (offset de emision)
Tabla de envio |2 Slave a (de 1 a 247) 01 6 02 (codigo de solicitud)
3 Direccion del primer bit que se va a leer
4 N4 = Numero de bits que se van a leer
Tabla de 5 Slave a (de 1 a 247) 01 6 02 (cédigo de respuesta)
::::zﬁ?sn de la 6 00 (_t?yte afnadido por la N,
respuesta) accion offset Rx) = Numero de bytes de datos

que se van a leer
=[1+(N4-1)/8],
donde [] significa parte integral

7 Valor del 1.° byte (valor = | Valor del 2.° byte (si Ny>1)
00 6 01)

8 Valor del 3.° byte
(si Ny>1)

(N2/2)+6 (si Ny es par) Valor del byte N, ° (si Ny>1)

(No/2+1)+6 (si N, es impar

(*) Este byte recibe también la longitud de la cadena emitida después de la
respuesta
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Master de Modbus: lectura de N palabras
Esta tabla representa las solicitudes 03 y 04.

Tabla Byte mas significativo Byte menos significativo
Indice
Tabla de control 0 01 (emision/recepcion) 06 (longitud de emision) (*)
1 03 (offset de recepcion) 00 (offset de emision)
Tabla de envio 2 Slave a (de 1 a 247) 03 6 04 (codigo de solicitud)
3 Direccidn de la primera palabra que se va a leer
4 N = Numero de palabras de lectura (1)
Tabla de recepcion 5 Slave a (de 1 a 247) 03 6 04 (codigo de respuesta)
(después de la 6 00 (byte afadido por la accién 2*N (numero de bytes leidos)
respuesta) offset Rx)
7 Primera palabra leida
Segunda palabra leida (si N>1)
N+6 Palabra N leida (si N>2)

(*) Este byte recibe también la longitud de la cadena emitida después de la
respuesta

NOTA: El offset Rx = 3 agregara un byte (valor = 0) en la tercera posicién de la tabla
de recepcion. Esto permite un buen posicionamiento en esta tabla del nimero de
bytes leidos y de los valores de las palabras leidas.

Master de Modbus: escritura de un bit
Esta tabla representa la solicitud 05.

Tabla Byte mas significativo Byte menos significativo
Indice
Tabla de control 0 01 (emision/recepcion) 06 (longitud de emision) (*)
1 00 (offset de recepcion) 00 (offset de emision)
Tabla de envio 2 Slave a (de 1 a 247) 05 (codigo de solicitud)
3 Direccidn del bit que se va a escribir
4 Valor del bit que se va a escribir
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Tabla Byte mas significativo Byte menos significativo
indice
Tabla de recepcion 5 Slave a (de 1 a 247) 05 (cédigo de respuesta)
(después de la 6 Direccion del bit escrito
respuesta)
7 Valor escrito

(*) Este byte recibe también la longitud de la cadena emitida después de la
respuesta.

NOTA:

e Esta solicitud no necesita utilizar un offset.

e Latrama de respuesta es la misma que la de esta solicitud (en un caso normal).

e Para asignar el valor 1 a un bit, la palabra asociada en la tabla de emisién debe
contener el valor FFOOH, y 0 para asignar a un bit este valor.

Master de Modbus: escritura de una palabra

Esta tabla representa la solicitud 06.

Tabla Byte mas significativo Byte menos significativo
indice
Tabla de control 0 01 (emisidn/recepcion) 06 (longitud de emisién) (*)
1 00 (offset de recepcion) 00 (offset de emision)
Tabla de envio 2 Slave a (de 1 a 247) 06 (cédigo de solicitud)
3 Direccidn de la palabra que se va a escribir
4 Valor de la palabra que se va a escribir
Tabla de recepcion 5 Slave a (de 1 a 247) 06 (codigo de respuesta)
(después de la 6 Direccion de la palabra escrita
respuesta)
7 Valor escrito

(*) Este byte recibe también la longitud de la cadena emitida después de la
respuesta.

NOTA:

e Esta solicitud no necesita utilizar un offset.
e Latrama de respuesta es la misma que la de esta solicitud (en un caso normal).
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Master de Modbus: escritura de N bits
Esta tabla representa la solicitud 15.

Tabla Byte mas significativo Byte menos significativo
Indice

Tabla de control 0 01 (emision/recepcion) 8 + numero de bytes (emision)
1 00 (offset de recepcion) 07 (offset de emisién)

Tabla de envio 2 Slave a (de 1 a 247) 15 (codigo de solicitud)
3 Numero del primer bit que se va a escribir
4 Ny = Numero de bits que se van a escribir
5 00 (byte no enviado, efecto | N,

de offset) = Numero de bytes de los datos que se
van a escribir

=[1+(N4-1)/8],

donde [] significa parte integral

6 Valor del 1.° byte Valor del 2.° byte

7 Valor del 3.° byte Valor del 4.° byte

(No/2)+5 (si Ny es Valor del byte N,

par)

(No/2+1)+5 (siNo es

impar)
Tabla de recepcién Slave a (de 1 a 247) 15 (codigo de respuesta)
(después de la Di . 11.9 pi )
respuesta) ireccion del 1.° bit escrito

Direccion de los bits escritos (= N4)
NOTA:

e La operacién Desplazamiento de emision = 7 suprimira el séptimo byte de la
trama enviada. Permite también una buena correspondencia entre los valores de
las palabras en la tabla de emision.
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Master de Modbus: escritura de N palabras
Esta tabla representa la solicitud 16.

Tabla Byte mas significativo Byte menos significativo
Indice

Tabla de control 0 01 (emision/recepcion) 8 + (2*N) (longitud de emision)
1 00 (offset de recepcion) 07 (offset de emision)

Tabla de envio 2 Slave a (de 1 a 247) 16 (codigo de solicitud)
3 Direccidn de la primera palabra que se va a escribir
4 N = Numero de palabras que se van a escribir
5 00 (byte no enviado, efecto de 2*N = N.? de bytes que se van a

offset) escribir

Primer valor de la palabra que se va a escribir

Segundo valor que se va a escribir

N+5 Valores N que se van a escribir
Tabla de recepcion N+6 Slave a (de 1 a 247) 16 (codigo de respuesta)
(después de la N+7 Direccién de la primera palabra escrita

respuesta)

N+8 Direccién de las palabras escritas (= N)

NOTA: La operacion Offset de emision = 7 suprimird el séptimo byte de la trama
enviada. Permite también una buena correspondencia entre los valores de las
palabras en la tabla de emision.
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Cadigos de funcion Modbus 23 (MB FC) - Lectura/escritura de varios registros y
N palabras

Descripcion

El codigo de funcién de lectura y escritura de varios registros genera una
combinacidn de una operacion de lectura y una operacion de escritura en una
transacciéon Modbus.

NOTA: La operacion de escritura se realiza antes de la operacion de lectura.

Los registros de mantenimiento se direccionan desde cero. Por lo tanto, los
registros de mantenimiento 1 a 16 se direccionan en la PDU de 0 a 15.

Parametros de solicitud

La solicitud especifica la direccidn de inicio y el nimero de registros de
mantenimiento que se deben leer, asi como la direccion de inicio, el nimero de
registros de mantenimiento y los datos que se deben escribir.

El recuento de bytes especifica el nimero de bytes que se escribiran en el campo
de escritura de datos.

En las tablas siguientes se resumen los valores de los pardmetros de solicitud de
lectura y escritura de varios registros:

Parametro Numero de bytes Valores

Cadigo de funcion 1 byte 0x17

Lectura de la direccién 2 bytes De 0x0000 a OxFFFF

inicial

Volumen de lectura 2 bytes De 0x0000 a 0x0076 aproximadamente
Escritura de la direccion 2 bytes De 0x0000 a OxFFFF

inicial

Volumen de escritura 2 bytes De 0x0000 a 0x0076 aproximadamente
Escritura de recuento de 1 byte N*x 2

bytes

Escritura de valores de N* x 2 bytes

registros

N* es la cantidad que se debe escribir.

Parametros de respuesta

La respuesta estandar contiene los datos del grupo de registros leidos. El
parametro de recuento de bytes especifica el nimero de bytes que se incluiran en
el campo de lectura de datos.
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En las tablas siguientes se resumen los valores de los parametros de respuesta de
lectura y escritura de varios registros:

Parametro Numero de bytes Valores
Cadigo de funcion 1 byte 0x17
Recuento de bytes 1 byte N*x 2
Lectura de valores de N* x 2 bytes

registros

N* es la cantidad que se debe escribir.

Parametros de error
En la tabla siguiente se detallan los valores de los errores devueltos.

Parametro Numero de bytes Valores
Cadigo de error 1 byte 0x97
Caédigo de excepcion 1 byte 01, 02, 03 0 04

Tablas de envio/recepcion
En las tablas siguientes se proporcionan los parametros de bytes significativos para

el envio/recepcion:

indice

Byte mas significativo

Byte menos significativo

Tabla de control

0

01 (envio/recepcion)

12 + (2N (longitud de envio)

03 (offset de recepcion)

11 (offset de envio)

Tabla de envio

2 direcciones esclavas (1,,,147)

23 (codigo de peticién)

Direccidn de la primera palabra que se leera

X = Cantidad de palabras que se leeran

Direccion de la primera palabra que se escribira

N = Numero de palabras que se va a escribir

Nlojloa| b~ OIN| =

00 (byte no enviado, efecto de
offset)

2*N = NB de bytes que se va
a escribir

oo

Primer valor que se va a escribir

Segundo valor que se va a escribir

N+5

Valor N que se va a escribir
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indice Byte mas significativo Byte menos significativo

Tabla de recepcion N+6 Direccién esclava (1,,,147) 23 (cédigo de peticion)

(después de la respuesta) N+7 00 ( bytes agregados debido al | 2*X = NB de bytes leidos

offset de envio)

N+8 Primera palabra leida
N+9 Segunda palabra leida ( X>1)
X+N+7 Palabra N leida ( si N>2)

NOTA: Este cddigo de peticion 23 sdlo esta disponible con la base Twido
TWDLCxx40DRF.
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Codigos de funcion Modbus 43/14 (MB FC) - Lectura de identificacion de

dispositivo

Descripcion

El cddigo de funcidn de lectura de identificacion de dispositivo recupera la identifi-
cacion de un dispositivo remoto, asi como cualquier informacion adicional relativa a
su descripcion fisica y de funcionamiento.

La interfase de lectura de identificacion de dispositivo esta disefiada como un
espacio de direcciones compuesto por un grupo de elementos de datos direccio-
nables. Los elementos de datos se denominan objetos identificados por un ID de

objeto.

Estructura de identificacion de dispositivo

La interfase contiene tres categorias de objetos:
e Identificacion de dispositivo basica - Todos los objetos de esta categoria son
obligatorios:
e Nombre de proveedor
o Numero de parte
e Numero de revision

e Identificacion de dispositivo habitual - Ademas de los objetos de datos
basicos, el dispositivo proporciona objetos de datos de identificacion y
descripcion adicionales y opcionales. Todos los objetos de esta categoria se
definen en la normativa, pero su implementacion es opcional.

e Identificacion de dispositivo ampliada - Ademas de los objetos de datos
habituales, el dispositivo proporciona datos privados de identificacion y
descripcion adicionales y opcionales sobre sus elementos fisicos. Todos estos
objetos de datos dependen del dispositivo.

Los objetos de interfase se resumen en la tabla que se muestra a continuacion:

ID de Nombre/Descripcion del objeto | Tipo Ob/Op Categoria
objeto

0x00 Nombre de proveedor Cadena ASCIl | Obligatorio | Bésica
0x01 Numero de parte Cadena ASCII | Obligatorio

0x02 Revisién principal o secundaria | Cadena ASCII | Obligatorio

0x03 URL de proveedor Cadena ASCII | Opcional Habitual
0x04 Nombre del producto Cadena ASCIl | Opcional

0x05 Nombre del modelo Cadena ASCII | Opcional

0x06 Nombre de la aplicacion de Cadena ASCIl | Opcional

usuario
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ID de Nombre/Descripcion del objeto | Tipo Ob/Op Categoria
objeto
0x07 Reservado Opcional
O0x7F
0x80 De forma opcional, se pueden Depende del Opcional Ampliada
definir objetos privados. dispositivo
OxFF El rango [0x80 - 0xFF] depende
del producto.

Parametros de solicitud

La solicitud del cédigo de funcién de lectura de identificacion de dispositivo consta
de los parametros siguientes:

Parametro Descripcion

Codigo de funcion Cadigo de funcién 43 (decimal), 20x2B (hex.).

Tipo de interfase Se asigna el numero 14 a la interfase encapsulada Modbus, que
encapsulada Modbus | identifica la interfase de solicitud de lectura de identificacion.
(Modbus

Encapsulated
Interface, MEI)

Cadigo de Cadigo de identificacion de lectura de dispositivo: este parametro

identificacion de define cuatro tipos de acceso:

lectura de dispositivo | @ 01 - solicitud de recuperacion de la identificacion de dispositivo
basica (acceso de flujo)

® (2 - solicitud de recuperacion de la identificacion de dispositivo
habitual (acceso de flujo)

® 03 - solicitud de recuperacion de la identificacion de dispositivo
ampliada (acceso de flujo)

® 04 - solicitud de recuperacion de un objeto de identificacion
especifico (acceso individual)

En caso de que el cédigo de identificacion de lectura de dispositivo
no sea valido, se devolvera un cédigo de excepcion 03 en la
respuesta.

Nota: Si se solicita al servidor un nivel de descripcion (cédigo de
identificacion de lectura de dispositivo) superior a su nivel de
conformidad, éste debe responder de acuerdo con su nivel de
conformidad real.
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Parametro

Descripcion

ID de objeto

Para los codigos de identificacion de lectura de dispositivo 01,
02 6 03 - acceso de flujo

Se utiliza este parametro si una respuesta no se ajusta en una
respuesta Unica y si es necesario generar varias transacciones
(solicitudes/respuestas) para obtener una respuesta completa.

El byte de ID de objeto proporciona la identificacién del primer
objeto que debe recuperarse.

Para la primera transaccion, el ID de objeto debe establecerse en
0 para obtener el inicio de los datos de identificacion de dispositivo.
Para las transacciones siguientes, el ID de objeto debe
establecerse en el valor devuelto por el servidor en la respuesta
anterior.

Si el ID de objeto no coincide con ningun objeto conocido, el
servidor responde como si el ID de objeto se hubiera establecido
en 0y se reinicia al principio.

Para el cédigo de identificacion de lectura de dispositivo 04 -
acceso individual

El ID de objeto identifica el objeto que debe devolverse.

Si el ID de objeto no coincide con ningun objeto conocido, el
servidor devuelve una respuesta de excepcién con el codigo de
excepcion 02 (direccidon de datos no valida).

Tabla de valores de parametros de solicitud
Los parametros de solicitud pueden recibir los valores siguientes:

Parametro Bytes Valores posibles
Cadigo de funcioén 1 byte 0x2B

Tipo MEI 1 byte O0xOE

Cadigo de identificacion del | 1 byte 01, 02, 03, 04
dispositivo de lectura

ID de objeto 1 byte De 0x00 a OxFF
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Parametros de respuesta

En la tabla siguiente se describen los parametros de respuesta devueltos por la
solicitud de lectura de identificacion de dispositivo:

Parametro Descripcion

Codigo de funcion Cadigo de funcién 43 (decimal), 20x2B (hex.).

Tipo de interfase Se asigna el numero 14 a MEI, que identifica la interfase de
encapsulada Modbus | solicitud de lectura de identificacion.
(MEI, del inglés

“"Modbus

Encapsulated

Interface")

Codigo de Los coédigos de identificacion de lectura de dispositivo son idénticos
identificacion de a los codigos incluidos en la solicitud: 01, 02, 03 6 04.

lectura de dispositivo

Nivel de conformidad | Nivel de conformidad de identificacion del dispositivo y tipo de
acceso admitidos:

01 - identificacion basica (solo acceso de flujo)

02 - identificacion habitual (sélo acceso de flujo)

03 - identificaciéon ampliada (sélo acceso de flujo)

81 - identificacion basica (acceso individual y de flujo)

82 - identificacion habitual (acceso individual y de flujo)

83 - identificacion ampliada (acceso individual y de flujo)

Mas seguimientos Paralos cadigos de identificacion de lectura de dispositivo 01,

02 6 03 - acceso de flujo

Si la respuesta devuelta no se ajusta en una respuesta Unica, se

requeriran varias transacciones para enviarla. Se aplica lo

siguiente:

® (0: no existen mas objetos disponibles

® FF: existen otros objetos de identificacion disponibles y se
requieren mas transacciones Modbus.

Para el cédigo de identificacién de lectura de dispositivo 04 -
acceso individual
Este parametro debe definirse en 00.

Siguiente ID de Si Mas seguimientos se establece en FF, el pardmetro contiene la
objeto identificacion del objeto siguiente que se va a solicitar.

Por el contrario, si Mas seguimientos se establece en 00, este
parametro también debera establecerse en 00 (dejara de ser
valido).

Numero de objetos Numero de objetos de identificacién devueltos en la respuesta.
Nota: En el caso de un acceso individual, el parametro Numero de
objetos siempre se establece en 1.

Object0.ld Identificacion del primer objeto devuelto en la PDU (acceso de flujo)
o el objeto solicitado (acceso individual).

Object0.Length Longitud del primer objeto en bytes.
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Parametro Descripcion

Object0.Value Valor del primer objeto (bytes de Object0.Length).
ObjectN.Id Identificacion del ultimo objeto devuelto en la respuesta.
ObjectN.Length Longitud del ultimo objeto en bytes.

ObjectN.Value Valor del ultimo objeto (bytes de ObjectN.Length).

Tabla de valores de parametros de respuesta
Los parametros de respuesta pueden recibir los valores siguientes:

Parametro Bytes Valores posibles

Cadigo de funcioén 1 byte 0x2B

Tipo MEI 1 byte O0xOE

Cadigo de identificacion de | 1 byte 01, 02, 03, 04

lectura de dispositivo

Nivel de conformidad 1 byte

Mas seguimientos 1 byte 00/FF

ID de objeto siguiente 1 byte Numero de ID de objeto

Lista de:

ID de objeto 1 byte

Longitud de objeto 1 byte

Valor de objeto Longitud de El valor depende del ID de objeto.
objeto

Tabla de valores de parametros de error
Los cédigos de error devueltos pueden recibir los valores siguientes:

Parametro Bytes Valores posibles
Cadigo de funcién 1 byte 0xAB:

Fc 0x2B + 0x80
Tipo de MEI 1 byte 14
Cadigo de excepcion 1 byte 01/02/03/04
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Clase de implantacion sin necesidad de operador (Twido Serie A05, Ethernet
A15)

Descripcién general

Los siguientes codigos de funcion Modbus estan admitidos por Modbus serie y
Modbus TCP/IP. Para obtener informacion detallada acerca del protocolo Modbus,
consulte el documento Protocolo de aplicacion Modbus que esta disponible en
http://www.modbus-ida.org.

Codigos de funcion Modbus admitidos por Twido (MB FC)
En la siguiente tabla se describen los codigos de funcion admitidos por Modbus

serie y TCP/IP de Twido:

MB FC Cadigo Sub-fc Funcién

admitido admitido

1 — Lectura de varios bits internos %M

2 — Lectura de varios bits internos %M

3 — Lectura de varios registros internos %MW

4 — Lectura de varios registros internos %MW

5 — Forzado de un bit interno %M

6 — Escritura de un registro interno %MW

8 00 sdlo Diagnéstico de eco

15 — Escritura de varios bits internos %M

16 — Escritura de varios registros internos %MW

23 — Lectura/escritura de varios registros internos %MW
43 14 Lectura de identificacion de dispositivo (servicio

habitual)

150 35013228 06/2011



Funciones analégicas

incorporadas

Objeto

En este capitulo se describe el modo de gestionar los potenciometros y el canal

analdgico incorporado.

Contenido de este capitulo

Este capitulo contiene los siguiente apartados:

Apartado Pagina
Potenciometro analdgico 152
Canal analégico 154
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Potenciometro analégico

Introduccion

Programacion

Ejemplo

Los controladores Twido cuentan con:

e Un potenciémetro analégico en los controladores TWDLCeA10DRF,
TWDLCeA16DRF y en todos los controladores modulares (TWDLMDA20DTK,
TWDLMDA20DUK, TWDLMDA20DRT, TWDLMDA40DTK y
TWDLMDA40DUK).

e Dos potencidometros en los controladores TWDLCeA24DRF y TWDLCe*40DRF.

Los valores numéricos, de 0 a 1.023 para el potencidmetro analégico 1y de 0 a
1023 para el potenciometro analdgico 2, correspondientes a los valores analégicos
que indican estos potenciémetros, forman parte de las dos palabras de entrada
siguientes:

® %IW0.0.0 para el potenciometro analdgico 1 (a la izquierda)

® %IWO0.0.1 para el potenciometro analdgico 2 (a la derecha)

Estas palabras se pueden utilizar en operaciones aritméticas. Se pueden emplear
para cualquier tipo de ajuste (preseleccion de un retardo o de un contador, ajuste
de la frecuencia del generador de pulsos o de la duracidn del precalentamiento de
una maquina, etc.).

Ajuste de un retardo de 5 a 10 segundos de duracién mediante el potenciémetro
analdgico 1:

Para este ajuste se utiliza
practicamente todo el rango de ajuste 10s
del potenciémetro analégico 1 (de 0 a
1.023).

55

0 1023

Los siguientes parametros estan seleccionados en la configuracion del bloque de
retardo % TMO:

e Tipo TON

e Base de tiempo: 10 ms
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El valor de preseleccion del retardo se calcula a partir del valor de ajuste del
potencidmetro mediante la siguiente ecuacion %TMO0.P:= (%IW0.0.0/2)+500.

Cddigo del ejemplo anterior:

%MW 0:=2%IW0.0.0/2

%I0.0

%TMO.P:=2MW0+500

%TMO

%Q0.0

LD 1
[2%6MW0:=%IW0.0.0/2]
[%TMO.P:=%MWO0+500]

BLK  %TMO
LD  %I0.0
IN

OUT BLK

LD Q

ST %Q0.0
END BLK
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Canal analégico

Introduccion

Todos los controladores modulares (TWDLMDA20DTK, TWDLMDA20DUK,
TWDLMDA20DRT, TWDLMDA40DTK y TWDLMDA40DUK) disponen de un canal
analdgico incorporado. La entrada de tension oscila entre 0y 10 V, y la sefal
digitalizada entre 0 y 1023

. El canal analdgico aprovecha un esquema de promedio simple que se aplica a
ocho muestras.

Principio
Un convertidor de analdgico a binario muestrea una tension de entrada de entre 0
a 10 V con un valor binario de 0 a 1023. Este valor se almacena en la palabra de
sistema %IW0.0.1. El valor es lineal en todo el rango, de modo que cada incremento
es aproximadamente de 20 mV (10 V/512). En el momento en que el sistema
detecta el valor 1023, el canal se considera saturado.

Ejemplo de programacion
Control de la temperatura de un horno: La temperatura del horno se fija en 350
°C. Una variacion de +/- 2,5 °C supone la interrupcion de las salidas %Q0.0 y
%Q0.2 respectivamente. En este ejemplo se utilizan practicamente todos los
rangos de configuracién posibles del canal analdgico (de 0 a 1023). La
configuracion analdgica de los valores tedricos de temperatura es la siguiente.

Temperatura (° C) Tension Palabra de sistema %IW0.0.0
0 0 0

347.5 7.72 395

350 7.77 398

352.5 7.83 401

450 10 1023
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Cddigo del ejemplo anterior:

%IW0.0.0 = 395

%Q0.0
/Y

%IW0.0.0 <= 398

L

%Q0.1
/Y

%IW0.0.0 >= 401

Vo

%Q0.2
/Y

L

LD
ST

LD
ST

LD
ST

[%6IW0.0.0 = 395]
%Q0.0

[2IW0.0.0 <= 398]
%Q0.1

[2TW0.0.0 >= 401]
%Q0.2
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Gestion de médulos analdgicos

Objeto

En este capitulo se muestra una presentacion de los procedimientos de gestién de
los médulos analégicos de los autématas Twido.

Contenido de este capitulo
Este capitulo contiene los siguiente apartados:

Apartado Pagina
Descripcion general de los médulos analégicos 158
Direccionamiento de entradas y salidas analégicas 159
Configuracién de entradas y salidas analdgicas 161
Informacion de estado de los médulos analdgicos 169
Ejemplos de uso de mddulos analdgicos 171
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Descripcion general de los médulos analégicos

Introduccion

Ademas del potenciometro integrado de 10 bits y el canal analdgico de 9 bits, todos
los autématas Twido que admiten E/S de ampliacién también pueden configurar
médulos de E/S analdgicos y comunicarse con ellos.

Los mddulos analdgicos son los siguientes:

Nombre Puntos Rango de senal Codificacion
TM2AMI2HT 2 entradas De0Oa10Vode4a20mA 12 bits
TM2AMI2LT 2 entradas Entradas: termopar 16 bits
TM2AMO1HT 1 salida De0a10Vode4a20mA 12 bits
TM2AMMB3HT 2entradas,1 |IDe0a10Vode4a20mA 12 bits

salida
TM2AMMGHT 4 entradas,2 |[De0a10Vode4a20mA 12 bits

salidas
TM2ALM3LT 2entradas,1 |De 0a 10V, entradas Th o PT100, 12 bits

salida salidas de 4 a 20 mA
TM2AVO2HT 2 salidas +-10V 11 bits, signo +
TM2AMI4LT 4 entradas De 0a 10V, de 0 a 20 mA, sensores | 12 bits

de 3 conductores NIl o PT

TM2AMIBHT 8 entradas De0a10Vode0Oa20mA 10 bits
TM2ARI8HT 8 entradas Sensores NTC o PTC 10 bits

Funcionamiento de médulos analégicos

Las palabras de entrada y salida (%IW y %QW) se emplean para intercambiar datos
entre la aplicacidon de usuario y los canales analdgicos. La actualizacién de estas
palabras se realiza de manera sincronizada con la exploracién del autémata en
modo RUN.

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO INESPERADO DEL EQUIPO

Tenga en cuenta los valores predeterminados de salida cuando el autdmata esté
en modo STOP.

e La salida analdgica se establece en su posicidon de recuperacion.
e La salida binaria se establece en cero.

El incumplimiento de estas instrucciones puede causar la muerte, lesiones
serias o dafno al equipo.
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Direccionamiento de entradas y salidas analdgicas

Introduccion

Se asignan direcciones a los canales analdgicos segun su ubicacion en el bus de
ampliacion.

Ejemplo de direccionamiento de E/S analégicas

En este ejemplo, el autémata TWDLMDA40DUK tiene un potenciémetro analdgico
integrado de 10 bits y un canal analdgico integrado de 9 bits. En el bus de
ampliacion, se configuran: un médulo analégico TM2AMMB3HT, un médulo de relé
binario de E/S TM2DMMB8DRT, asi como un segundo mdédulo analdgico

TM2AMMS3HT.
a &ch_,g? DCIN I};NAlag_?
Relay OUT
Twido

+
+

9z
ISZ

- + 3N - + ON - + @

—ini— —oni— Linod Loanrzd

!

[y

arnnm
i — L—ani —I Linod Loanrz-

Zremmam
iass
§—8—V d—d—v _1 ald

- +ON - + ON - +

WWOD £ Z L 0 DNOWOSE 2 L D

|—mam — l—NI‘SG—I

A CN1 CN2
| "V | dad 4agJd Jad
Base Maodulo 1 Médulo 2 Médulo 3

La tabla que aparece a continuacion proporciona informacion acerca del direccio-
namiento de cada salida.

Descripcién Base Médulo1 | Médulo 2 Médulo 3
Potenciémetro 1 %IW0.0.0

Canal analégico %IW0.0.1

integrado
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Descripcion Base Médulo 1 | Médulo 2 Médulo 3
Canal 1 de entrada %IW0.1.0 %IW0.3.0
analogica

Canal 2 de entrada %IW0.1.1 %IW0.3.1
analogica

Canal 1 de salida %QW0.1.0 %QWO0.3.0

analogica

Canales de entrada
binarios

%10.2.0 - %10.2.3

Canales de salida
binarios

%Q0.2.0 -%Q0.2.3
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Configuracion de entradas y salidas analdgicas

Introduccidén
Esta seccion proporciona informacion acerca de la configuracién de las entradas y
salidas del médulo analégico.

Configuracion de E/S analégicas
Utilice el Editor de configuracién para definir parametros de médulos de E/S
analdgicas que se agregaron como moédulos de ampliacion durante la descripcion
del sistema (consulte Opcién de posicion).

NOTA: Todos los parametros de configuracion de las E/S analdgicas se pueden
modificar online y offline. Por ejemplo, para el médulo TM2AMI2LT, es posible
modificar el tipo de entrada (J, K o T) en linea y fuera de linea.

Contenido del Editor de configuracion
En Programa —Configurar —Configurar el hardware, el panel de configuracion
muestra una zona de Descripcion que contiene el nimero de referencia y una
breve descripcion del mddulo seguida de la tabla de configuracion de dicho médulo.

Si dispone de varios moédulos en el sistema y desea mostrar la tabla de
configuracion de uno en concreto, haga clic en el médulo deseado en el panel
grafico superior.
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En el siguiente ejemplo se muestra el panel de configuracion de hardware del
médulo TM2AMI2LT.

Zona de descripcion del médulo Tabla de configuracién

v =1
Descriprian del maduln Niimern de seris | TWDAMIZLT Direccion [1 o L
Descripeidn Madulo de expansion con 2 entradas analdgicas, (RTD, Th, 12 bits, =J
terminal de tomillo extrable. Temopar K, J, T. (50 m&)
=)
Configuracién del médulo. ﬂi -i“ I Eiﬂiﬁ ar I
Tabla de
| En \ Direccidn \ Simbolo \ Tipo \ Alcance | Minirmo | Il irno \ Unidades |
T %10 Mommal 0 4095 Ninguno
[ %1 Narmal 1} 4095 Ninguno
k]
i]

En la tabla se muestran los siguientes elementos: Direccién, Simbolo, Tipo,

Rango, Minimo, Maximo y Unidades.

e En TM2AMI4LT y TM2AMI8HT, la tabla esta precedida por el cuadro de lista
Tipo de entrada.

e En TM2AVO2HT y TM2AMI8HT, la columna Tipo se sustituye por la columna
Configurado con casillas de verificacion.

e En TM2ARI8HT, cada canal (0 - 7) se configura individualmente dentro de una
pestaia en la que puede elegir el método de configuracién Grafico o Férmula.
La tabla puede verse en la pestafa Recap..

Descripcion
En el area Descripcion, se describe el médulo de forma breve.
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Direccion
Cada fila de la hoja de calculo representa un canal de entrada o un canal de salida
del médulo.
Las direcciones de cada una de éstas se muestran en la siguiente tabla, donde "i"
es la ubicacién del médulo en el bus de ampliacién.
Nombre del médulo | Direccion
TM2AMI2LT 2 entradas (%IWi.0, %IWi.1)
TM2ALM3LT 2 entradas (%IWi.0, %IWi.1), 1 salida (%QWi.0)
TM2AMM3HT 2 entradas (%IWi.0, %IWi.1), 1 salida (%QWi.0)
TM2AMMGHT 4 entradas (de %IWi.0 a %IWi.3), 2 salidas (%QWi.0, %QWi.1)
TM2AMI2HT 2 entradas (%IWi.0, %IWi.1)
TM2AMO1HT 1 salida (%QWi.0)
TM2AVO2HT 2 salidas (%QWi.0, %QWi.1)
TM2AMI4LT 4 entradas (de %IWi.0 a %IWi.3)
TM2AMISHT 8 entradas (de %IWi.0 a %IWi.7)
TM2ARI8BHT 8 entradas (de %IWi.0 a %IWi.7)
Simbolo

Es una representacion de sdlo lectura de un simbolo, si estuviera asignado, para la
direccion.

Tipo de entrada y salida
Identifica el modo de un canal. Las opciones dependen del canal y del tipo de
madulo.

Puede configurar el unico tipo de canal de salida para TM2AMO1HT, TM2AMMS3HT
y TM2ALM3LT como:

Tipo

No utilizado
0-10V
4-20mA
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Puede configurar los cuatro tipos de canal de entrada y los dos tipos de canal de
salida para TM2AMM6HT como:

Tipo de
entrada

0-10V
4-20mA

Puede configurar los dos tipos de canal de entrada para TM2AMI2HT y
TM2AMMS3HT como:

Tipo

No utilizado
0-10V
4-20 mA

Puede configurar los dos tipos de canal de entrada para TM2AMI2LT" como:

Tipo

No utilizado

Termopar K

Termopar J

Termopar T

NOTA: "Para utilizar el médulo TM2AMI2LT, asegurese de que la version del
firmware del autémata sea la 4.0 o posterior.

Puede configurar los dos tipos de canal de entrada para TM2ALM3LT como:

Tipo

No utilizado

Termopar K

Termopar J

Termopar T
PT 100

Para TM2AVO2HT, no hay ningun tipo que ajustar.
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Puede configurar los cuatro tipos de entrada para TM2AMI4LT como:

Tipo de entrada | Tipo

No utilizado
0-10V

No utilizado
0-20mA

No utilizado
PT 100
Temperatura PT 1000

NI 100

NI 1000

Tension

Corriente

Puede configurar los ocho tipos de entrada para TM2AMI8HT como:

Tipo de
entrada

0-10V
0-20 mA

Para el TM2ARI8HT, puede configurar cada canal de entrada (0 - 7) individualmente
desde el campo Funcionamiento en la parte inferior de la ventana. Elija
directamente un Modo y un Rango, si es necesario. Puede entonces ver un
resumen de toda la informacién en la pestafia Resumen, con una columna Tipo que
muestra:

Tipo

No utilizado

NTC/CTN

PTC/CTP

A ATENCION

FUNCIONAMIENTO INCORRECTO DEL EQUIPO

Asegurese de que el cableado se realiza de acuerdo con la configuracion de
TwidoSuite. Si ha cableado la entrada para una medida de tension y configura
TwidoSuite para un tipo de configuracion actual, puede dafar el médulo analégico
de forma permanente.

El incumplimiento de estas instrucciones puede causar lesiones o dafo al

equipo.
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Rango
Identifica el rango de valores de un canal. Las opciones dependen del tipo
especifico de canal y de médulo.
Una vez se ha configurado el Tipo, también puede ajustar el Rango correspon-
diente. La tabla muestra los valores Minimo y Maximo admitidos (fijos o definidos
por el usuario) junto con la Unidad, en caso necesario.

Rango Minimo Maximo Unidades Médulos de E/S
(sensores analdgicas
NTC)

TM2AMI2LT
TM2ALM3LT
TM2AMO1HT
0 4095 TM2AMMS3HT
TM2AMMG6HT
Normal Ninguna TM2AMI2HT
TM2AMI4LT

-2048 2047 TM2AVO2HT

TM2AMISHT
TM2ARISHT

0 1023

Definido por el | Definido por el
Personalizado | usuario con un | usuario con un | Ninguna
min. de -32.768 | max. de 32.767

Todos los médulos
de E/S analégicas

Centigrados | K: -2700 K: 13700 0,1 &#8451; TM2AMI2LT
J: -2000 J: 7600
T:-2700 T: 4000
K: 0 K: 13000 TM2ALM3LT
J:0 J: 12000
T:0 T: 40000
Actualizados de forma dinamica TM2ARI8HT

por TwidoSuite segun los
parametros definidos por el

usuario

-2000 6000 TM2AMI4LT
(sensor Pt)

-500 1500 TM2AM|4!_T
(sensor Ni)
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Rango Minimo Maximo Unidades Médulos de E/S
(sensores analogicas
NTC)
Fahrenheit K: -4540 K: 24980 0,1°F TM2AMI2LT

J: -3280 J: 14000

T: -4540 T: 7520

K: 320 K: 23720 TM2ALM3LT

J: 320 J: 21920

T: 320 T: 7520

Actualizados de forma dinamica TM2ARI8BHT

por TwidoSuite segun los
parametros definidos por el

usuario

-3280 11120 TM2AMI4LT
(sensor Pt)

-580 3020 TM2AMI4!_T
(sensor Ni)

100 10000 TM2ARISHT

74 199 TM2AMI4LT
(Ni100)

742 1987 TM2AMI4ALT

Resistencia Ohm (Ni1000)

18 314 TM2AMI4LT
(Pt100)

184 3138 TM2AMI4LT
(Pt1000)

Método de configuracion Grafico o Férmula

En TM2ARI8HT, cada canal (0 - 7) se configura individualmente en una pestana.
Active la casilla Utilizado y elija entre los métodos de configuracion Grafico o
Foérmula.

e Método Grafico
(R1, T1) y (R2, T2) hacen referencia a las coordenadas de formato flotante de
dos puntos de la curva.
Los valores R1 (8.700, valor predeterminado) y R2 (200, valor predeterminado)
se expresan en ohmios.
Se puede ajustar la unidad de los valores T1 (233,15, valor predeterminado) y T2
(398,15, valor predeterminado) en el cuadro de lista Unidad: Kelvin (valor
predeterminado), Centigrado o Fahrenheit.
Nota:Si modifica la unidad de temperatura después de ajustar los valores T1y
T2, éstos no volveran a calcularse automaticamente con la nueva unidad.
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e Método Férmula
Siempre que conozca los parametros R de ref, T de ref y B, puede utilizar este

método para definir las caracteristicas del sensor.

El parametro R de ref. (330, valor predeterminado) se expresa en ohmios.
El parametro B es 3.569 de forma predeterminada (1 como min. y 32.767 como

max.).

Puede ajustarse la unidad del parametro T de ref. (298,15 predeterminado) en
el cuadro de lista Unidad: Kelvin (valor predeterminado), Centigrado o
Fahrenheit.

A continuacion se muestra una tabla con los valores min. y max. correspondientes.
Valores T de ref entre unidades:

Unidad Valor min. Valor max.
Kelvin 1 650
Centigrados | -272 376
Fahrenheit | -457 710

En las ventanas Grafico y Férmula, puede importar valores de otro canal al canal

actualmente configurado:
1. Seleccione el numero del canal en la casilla N.2 de canal.

2. Pulse el botén Importar valores.

Algunos mensajes de error pueden relacionarse con estas ventanas.

NOTA: Si ajusta los valores y decide cambiar de Grafico a Formula o de Férmula a
Grafico, aparece un mensaje emergente donde se explica que se restableceran los

valores predeterminados y que los valores modificados se perderan.
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Informacion de estado de los médulos analégicos

Tabla de estado

La tabla siguiente contiene la informacion necesaria para controlar el estado de los
médulos de E/S analdgicas.

Palabra
de
sistema

Funcion

Descripcién

%SW80

Estado de
E/S de base

Para médulos analégicos estandar, %SW8x se describe de la
manera siguiente:

Bit [0]: todos los canales analdgicos funcionan con normalidad.
Bit [1]: médulo en estado de inicializacién

Bit [2]: error de la fuente de alimentacién

Bit [3]: error de configuracion

Bit [4]: conversién en ejecucion para el canal 0 de entrada

Bit [5]: conversién en ejecucion para el canal 1 de entrada

Bit [6]: parametro invalido para el canal O de entrada

Bit [7]: pardmetro invalido para el canal 1 de entrada

Bit [8 y 9]: sin utilizar

Bit [10]: valor de desborde para el canal 0 de entrada

Bit [11]: valor de desborde para el canal 1 de entrada

Bit [12]: valor de transgresion para el canal 0 de entrada

Bit [13]: valor de transgresion para el canal 1 de entrada

Bit [14]: sin utilizar

Bit [15]: parametro invalido para el canal de salida

%SW80
conti-
nuacion

Estado de
E/S de base
continuacion

Para médulos analégicos TM2AMI4LT y TM2AMM6HT, %SW8x
se describe de la manera siguiente:

Bit [0 y 1]: estado del canal O

0 0: canal analégico en estado normal

0 1: parametro invalido para el canal de entrada

1 0: valor de entrada no disponible (médulo en estado de
inicializacién, conversion en ejecucion)

1 1: valor invalido para el canal de entrada (valor de desborde o de
transgresion)

Bit [2 y 3]: estado del canal 1 (misma descripcién que el bit [0 y 1])
Bit [4 y 5]: estado del canal 2 (misma descripcién que el bit [0y 1])
Bit [6 y 7]: estado del canal 3 (misma descripcion que el bit [0y 1])
Bit [de 8 a 15]: sin utilizar
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Palabra | Funcién Descripcion
de
sistema
%SW80 | Estado de Para el médulo analégico TM2AMI8HT, %SW8x se describe de
conti- E/S de base |la manera siguiente:
nuacion | continuacion | Bit [0 y 1]: estado del canal 0
0 O: canal analdgico en estado normal
0 1: parametro invalido para el canal de entrada
1 0: valor de entrada no disponible (mddulo en estado de
inicializacion, conversion en ejecucion)
1 1: valor invalido para el canal de entrada (valor de desborde o de
transgresion)
Bit [2 y 3]: estado del canal 1 (misma descripcion que el bit [0y 1])
Bit [4 y 5]: estado del canal 2 (misma descripcion que el bit [0y 1])
Bit [6 y 7]: estado del canal 3 (misma descripcion que el bit [0y 1])
Bit [8 y 9]: estado del canal 4 (misma descripcion que el bit [0y 1])
Bit [10 y 11]: estado del canal 5 (misma descripcién que el bit [0 y
1])
Bit [12 y 13]: estado del canal 6 (misma descripcién que el bit [0 y
1])
Bit [14 y 15]: estado del canal 7 (misma descripcién que el bit [0 y
1])
%SW81 | Estado del médulo de E/S de ampliacién 1: definiciones iguales que %SW80
%SW82 | Estado del médulo de E/S de ampliacion 2: definiciones iguales que %SW80
%SW83 | Estado del médulo de E/S de ampliacion 3: definiciones iguales que %SW80
%SW84 | Estado del médulo de E/S de ampliacién 4: definiciones iguales que %SW80
%SW85 | Estado del médulo de E/S de ampliacion 5: definiciones iguales que %SW80
%SW86 | Estado del mddulo de E/S de ampliacion 6: definiciones iguales que %SW80
%SW87 | Estado del mddulo de E/S de ampliacién 7: definiciones iguales que %SW80
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Ejemplos de uso de médulos analégicos

Introduccion

En esta seccidén se ofrece un ejemplo de uso de mddulos analdgicos de los
controladores Twido.

Ejemplo: entrada analégica

En este ejemplo, la sefal de entrada analdgica se compara con cinco valores de
umbral independientes. Se realiza una comparacion de la entrada analdgica y se
ajusta un bit en el controlador base si la sefial de entrada es menor o igual que el

umbral.
LD [%IW1.0 < 16]
%IW1.0 < 16 2600.0 ST %Q0.0
—
< LD [P0 < 32]
%IW1.0 < 32 2600.1 ST %Q0.1
— LD [4WL.0 < 64]
%IW1.0 < 64 %00.2 ST %0Q0.2
— 1D it <125
ST %Q0.3
%IW1.0 < 128 %Q0.3
LD [%IW1.0 < 256]
— 51 v
%IW1.0 < 256 %Q0.4
—

Ejemplo: salida analégica

El programa siguiente emplea una tarjeta analdgica en el slot 1y 2. La tarjeta
utilizada en el slot 1 tiene una salida de 10 V en rango "normal":

LD |
2%QW0.1.0:=4095 [%5QW0.1.0:=4095

b 1
[2%6QW0.2.0:=96MWO

%QW0.2.0:=%MW0
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e Ejemplo de valores de salidas para %QW1.0=4095 (caso normal):

En la tabla siguiente se muestra el valor de la tensién de salida segun el valor
maximo atribuido a %QW1.0:

valor digital valor analdgico (voltio)
Minimo 0 0
Maximo 4095 10
Valor 1 100 0,244
Valor 2 2460 6

e Ejemplo de valores de salidas para una gama personalizada (minimo =0,
maximo =1.000):

En la tabla siguiente se muestra el valor de la tensién de salida segun el valor
maximo atribuido a %QW1.0:

valor digital valor analégico (voltio)
Minimo 0 0
Maximo 1000 10
Valor 1 100 1
Valor 2 600 6
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8

Objeto

Esta seccion proporciona una descripcion general de las Twido Extremeentradas y
salidas de base y describe su direccionamiento.

Contenido de este capitulo

Este capitulo contiene las siguientes secciones:

Seccion Apartado Pagina
8.1 Una introduccion a Twido Extreme Entradas y Salidas 174
8.2 Twido Extreme Configuracion de entradas 177
8.3 Twido Extreme Configuracion de salidas 195
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8.1 Una introduccién a Twido Extreme Entradas y
Salidas

Twido Extreme Direccionamiento de entradas/salidas E/S

Introduccién

La base del Twido Extreme tiene un unico conector de 70 pins que incluye la fuente
de alimentacion, las entradas, las salidas y el bus de comunicacion. Esta seccion
proporciona una descripcion general de las entradas, las salidas y sus direcciones.

Direcciones de E/S

Cada punto de entrada/salida (E/S) de una configuraciéon Twido tiene una direccion
exclusiva. Por ejemplo, la direccién "%l0.0.4" representa la entrada 4 de un
autdmata.

El formato de la direccion es el siguiente:

% [, W, Q 0 . j
‘Sl’mbolo | Tipo de objeto 0 indica Namero
Twido Extreme de canal
base

%Il se usa para la entrada binaria, %IW para la analdgica (y PWM) y %Q se usa para
la salida binaria (y PWM).

Tipos de entrada/salida

La siguiente tabla presenta un resumen del tipo y nimero de entradas y salidas del
Twido Extreme y sus direcciones:

ENTRADA CONMUTADOR A LLAVE (total 1)
ENTRADAS (total 22)

Tipo Numero Rango de
maximo direcciones
Binarias Cambio a tierra (origen) 11 %I10.0 - %I0.10
Cambio a bateria (comun positivo) 2 %I10.11, %I10.12

' Nota: La entrada %IW0.7 se puede usar o como entrada analégica activa o como entrada
PWM
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ENTRADA CONMUTADOR A LLAVE (total 1)
ENTRADAS (total 22)
Analdgica | Sensor analdgico activo 4 %IW0.0 - %IW0.3
Sensor analdgico pasivo 3 %IW0.4 - %IWO0.6
Analdgica/ | Sensor analdgico activo o modulacion de | 1 %IW0.7
PWM ancho de pulso! (1 kHz maximo)
PWM Modulacién de ancho de pulso (5 kHz 1 %IW0.8
maximo)
SALIDAS (total 19)
Tipo Numero Direccién
Binarias 1 un controlador de valor comun negativo | 1 %Q0.4
binario
50 mA controlador de valor comun 1 %Q0.3
negativo binario, dedicado SECU, estado
de la salida del autémata
12/24 V 300 mA controlador de valor 14 %Q0.5 - %Q0.18
comun positivo digital
PLS/PWM | PLS o PWM (de 10 Hz a 1 kHz) 2 %Q0.0, %Q0.1
PLS o PWM (de 10 Hz a 5 kHz) 1 %Q0.2
' Nota: La entrada %IWO0.7 se puede usar o como entrada analdgica activa o como entrada
PWM

Para obtener mas informacién acerca de las especificaciones y la posicién del pin
para estas entradas y salidas consulte .

Conmutador a llave

El conmutador a llave es una entrada (fisica) especial que sirve para:
e encender y apagar el Twido Extreme
e Establecer el Twido Extreme en modo standby.

NOTA: Permitir inicio en CALIENTE desde el modo standby, el Twido Extreme no
debe estar desconectado de la fuente de alimentacién. Si no se mantiene la fuente
de alimentacién, el autémata lleva a cabo un inicio en FRIO y la informacion acerca
de la hora y la fecha se pierde.
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Actualizaciones E/S

En el modo standby el Twido Extreme mantiene la RAM en funcionamiento y los
datos de RTC intactos pero esto implica que el autémata esté conectado a la fuente
de alimentacién (ya que no tiene bateria interna). Para ilustrar esto se puede
establecer una analogia con la ignicién de un vehiculo. El conmutador a llave
funciona como el conmutador de la ignicion del vehiculo que esta conectado a la
radio del vehiculo. Cuando el motor esta apagado, la radio del vehiculo esta
siempre apagada, pero los canales de radio, la fecha y otros datos se guardan en
la memoria. Mientras no se desconecte la radio de la bateria del vehiculo, cuando
se reinicia el motor, la radio se reinicia con los datos intactos.

Al conmutador a llave no se le ha asignado ninguna direccion en la tabla superior
ya que es un tipo especial de entrada que no se puede configurar en TwidoSuite y
por lo tanto no tiene direccion especifica.

Bits de entrada (%I para binarias), palabras de entrada (%W para analdgicas) y bits
de salidas (%Q) se usan para intercambiar datos entre la aplicacion del usuario y
los canales binarios o analégicos. Estos objetos de actualizan de manera
sincronizada con la exploracién del autémata en modo RUN.
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8.2 Twido Extreme Configuracion de entradas

Objeto
Esta seccion describe la configuracién de entradas para el automata
Twido Extreme.

Contenido de esta seccion

Esta seccidn contiene los siguientes apartados:

Apartado Pagina
Configuracién de entradas binarias de Twido Extreme 178
Twido ExtremeConfiguracion de entradas analégicas 183
Twido Extreme Ejemplo de configuracién entrada PWM 187
Twido Extreme Ejemplo de configuracién entrada PWM 189
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Configuracion de entradas binarias de Twido Extreme

Introduccion

Entrada binaria

Esta seccidn describe la configuracion de entradas binarias.

Existen dos tipos de entradas binarias principales:

e Entrada de cambio a tierra
e Entrada de cambio a bateria (+)

La entrada binaria consta de valores de entrada, valores de flanco ascendente y
valores de flanco descendente. Los valores de flanco ascendente y descendente se
calculan segun los datos de la imagen actual y los de la imagen anterior de dos
ciclos consecutivos.

Cada entrada se puede filtrar, forzar o retener

Filtrado de entradas

Los filtros de entradas reducen el efecto del ruido en la entrada del autémata. Al
establecer un valor de 3 (6 12) ms se asegura que los cambios repentinos de los
niveles de entrada (debido al ruido) se ignoran a menos que este nuevo nivel de
entrada persista 3 (6 12) ms.

Forzado de entradas

Los valores forzados se suelen asignar a los valores de entrada (y salida) en un
programa de lista/Ladder definido por el usuario. Esto puede resultar util por
motivos de depuracién. Esto se describe en forzado de valores de entrada/salida.

Retencidon de entradas

La retencidn de entradas es una funcién especial que se puede asignar a todas o a
alguna de las cuatro entradas (%I0.0 a %I10.3) en un Twido Extreme. Esta funcidn
sirve para memorizar (o retener) cualquier pulso con una duracion inferior al tiempo
del ciclo del autémata. Cuando un pulso es mas corto que un ciclo y su valor es igual
0 mayor que 1 ms, el autdmata retiene el pulso, que se actualiza en el ciclo
siguiente. Por cuestiones de ruido, una entrada retenida debe persistir mas de 1 ms
para que sea reconocida como flanco ascendente. Este mecanismo de retencion
sélo reconoce flancos ascendentes. Los flancos descendentes no se pueden
retener. La asignacion de entradas para que se retengan se hace a través de la
pantalla de configuracién de entradas binarias que se muestra mas abajo.
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Para garantizar la deteccion adecuada de una sefial de pulsos cuando se ha
seleccionado la opcién de entrada con retencion, el ancho de pulso (Toy) Y el

periodo del ciclo P deben cumplir con los dos requisitos siguientes:
° TON >1ms
e El periodo de la sefial de entrada (P) debe ser como minimo el doble del tiempo

maximo de ciclo del programa (%SW31):
P>2x %SW31

NOTA: Si no se cumple esta condicién, pueden perderse algunos pulsos.

La figura siguiente muestra los requisitos de la sefial de entrada cuando se utiliza
una entrada con retencion:

Tz 1ms
i

Pz 2x%SW31

Direcciones de entradas binarias

En la tabla siguiente se muestran las direcciones asignadas a las entradas binarias
del Twido Extreme:

ENTRADAS BINARIAS (total 13)

Tipo Numero maximo Rango de
direcciones

Cambio a tierra (origen) 11 %10.0 - %I0.10

Cambio a bateria (comun positivo) 2 %I10.11, %l0.12

El conmutador a llave no se ha incluido en la tabla superior ya que es un tipo
especial de entrada que no se puede configurar en TwidoSuite y no tiene direccion
especifica. Para obtener mas informacién (consulte Twido Extreme Direcciona-
miento de entradas/salidas E/S, pdgina 174).

NOTA: En los programas de Ladder la sintaxis de la direccion es %I0.i (i=0...19) y
%Q0.j (j=0...18) como se muestra en las tablas de configuracion. Sin embargo, en
los programas de lista, la sintaxis %IW0.0.i y %Q0.0.j sirve para referirse a estas
mismas direcciones. Las entradas %10.13-%I0.19 son asignaciones binarias de
entradas analdgicas.
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Configuracion de entradas binarias

Las entradas binarias utilizadas en el programa de lista/Ladder se pueden visualizar
y configurar en Programa —Configurar —Configurar el hardware Panel de
configuracion del moédulo del TwidoSuite.

En la pestafa de entrada de la configuracion del médulo se enumeran todas las
entradas en uso y disponibles, tal y como se muestra a continuacion:

Configuracién del madulo :l :l
Entradas| Salidas | GAN J1239 | GANopen |

Tabla de entradas

|En usn‘ Direccifn | Simbala |Ut|l|zadn pnr‘ Filtrado ‘ 4,5top? ‘LRunfSlnp?‘ Desconexidn ‘ Alta prioridad ‘ Nirmera SR
%I0.0 3 ms No utilizado
%l0.1 3 ms Mo utilizado
%l0 2 3ms No utilizado
%l0.3 3 ms No utilizado
%0 4 3ms
%05 Gl
%06 Jms
%07 3z
%0 8 3 ms
0.9 3 ms
%i0.10 3ms
%011 3 ms
%012 Ims
%013 Sin fittro
o014 Sin filtro
%1015 Sin filiro
%016 Sin filtro
%0 17 Sin filtro
%I0.18 Sin filtro
%I0.19 Sin filtro

| | |

== = o o o |

==li=li=i=i=i=E=li=sisisisi=i=jsi=g=isE=
I | | | | | | || |

NOTA: En modo online, también se muestran los valores de entrada.

Las 4 primeras entradas %I0.0 - %I0.3 pueden o retenerse o utilizarse para eventos
(flanco ascendente, descendente o ambos) y de ese modo se pueden unir a una
subrutina.

Las primeras 13 entradas %I0.0 - %I10.12 se pueden filtrar (3 ms 0 12 ms) y una se
podria usar para una funcién EJECUTAR/DETENER.

De %I0.0 a %I0.10 son entradas de cambio a tierra.
De %I10.11 a %I0.13 son entradas de cambio a bateria.

Las entradas analdgicas %IW0.0 a %IW0.6 estan asociadas con las entradas
binarias %I10.13 a %I10.19, cuyo estado de cambio depende de los valores
analdgicos correspondientes, tal y como se muestra en la tabla siguiente:

Cambio de estado de las Valor analégico
entradas binarias correspondiente
Detla0 4,2VCC

DeOaft >3,1 VCC

Por ejemplo, si %IW0.0 > 3.1V, %I0.13 cambiade 0 a 1.

Estas entradas no se pueden ni filtrar ni retener, ni asociar a un evento.
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Campos de configuracion de entradas binarias

Los campos de configuracién de entradas binarias que se muestran en la figura
anterior se detallan en la tabla siguiente. Como se indica, ciertos campos de esta
tabla estan sélo por motivos de visualizacion y no se pueden modificar.

Campo Valores posibles Funcion
En uso Casilla de verificacion seleccionada o no. Unicamente por motivos de visualizacion.
Seleccionada se relaciona con en uso. Muestra entradas utilizadas por el
Desactivada se relaciona con que no se utiliza. programa.
Direccién Direcciones de entradas %10.0-%10.19 Direccién de cada entrada binaria.
Simbolo Valor definido por el usuario: 32 caracteres Para proporcionarle un nombre a una
alfanuméricos como maximo. entrada. Este campo se puede editar. Si se
aplica, este nombre se visualiza luego en el
programa de lista/Ladder.

Utilizado por Légica del usuario, evento Unicamente por motivos de visualizacion.
Enumera los bloques de funcion que
utilizan esta entrada, o indica si se hace uso
de la entrada para activar un evento.

Filtro Cuadro de lista desplegable con las opciones Los filtros sirven para reducir el efecto del

siguientes: ruido en la entrada del autémata.
e Sin filtro
® 3ms
e 12ms
Stop? Casilla de verificacion seleccionada o no. La retencion permite capturary registrar los
Esto sélo es aplicable a las 4 primeras entradas de | pulsos con anchos de amplitud menores a
%I10.0 a %I0.3. un tiempo del ciclo del autémata.
Las entradas con filtros no se pueden retener.
Las entradas asociadas a eventos no se pueden
retener.
Seleccionada implica retenida.
Desactivada implica que no esta retenida.
Run/Stop? Casilla de verificacion seleccionada o no. Para ejecutar o detener un programa de un
Esto sélo es aplicable a las 13 primeras entradas autémata.
%I0.0 - %l0.12.
Seleccionada implica EJECUTAR.
Borrada implica DETENER.
Desconexion Cuadro de lista desplegable con las opciones Para configurar si una entrada activa o no
siguientes: un evento.
o No utilizado
® Flanco ascendente
® Flanco descendente
® Los dos flancos
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Campo

Valores posibles

Funcion

Alta prioridad

Casilla de verificacion seleccionada o no.

Solo se puede elegir una entrada (de %I10.0 a %I0.3).
Esta opcion sélo se puede seleccionar si hay un
evento activado (es decir, el campo de desconexién
no esta en "No utilizado").

Para asignar la prioridad alta a un evento
(activado).

Numero SR Un numero de subrutina seleccionado de la lista Para asignar un nimero de subrutina a un
desplegable. evento (activado).
Esta opcion sélo se puede seleccionar si hay un
evento activado (es decir, el campo desconexién no
esta en "No utilizado").
182
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Twido ExtremeConfiguracion de entradas analdgicas

Introduccion

Esta seccidn describe la configuracion de entradas analégicas y proporciona un
ejemplo.

Entrada analégica
Existen tres tipos de entradas analdgicas:

e Entrada analdgica (sensor) activa
e Entrada analdgica (sensor) pasiva
e Entrada PWM

Los sensores activos utilizan alimentacion externa para proporcionar sefales.
Los sensores pasivos utilizan parte de la energia de la sefal.
Las entradas PWM se describen en la seccion siguiente.

Direcciones entradas analogicas

En la tabla siguiente se muestran las direcciones asignadas a las entradas
analégicas del Twido Extreme:

ENTRADAS ANALOGICAS (9 en total)

Tipo Numero maximo Rango de
direcciones

Activa 4 %IWO0.0 - %IW0.3

Pasiva 3 %IW0.4 - %IW0.6

Analégica/PWM 1 %IWO0.7

PWM 1 %IW0.8

Configuracion de entradas analdgicas
Las entradas analdgicas utilizadas en el programa de lista/Ladder se pueden
visualizar y configurar en Programa —Configurar —Configurar el hardware Panel
de configuracion del médulo del TwidoSuite.
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Al desplazarse por la pestaia de entrada de configuracion del médulo se enumeran
las salidas analdgicas en uso y disponibles, tal y como se muestra a continuacion:

Tabla de entradas analgis

Em usu| Direccidn | Simbola | Equivale a | Alcance | Minimo ‘ Maximo
=] %IWD.0 %013 Narmal 0 5120
=) YIWD. 1 %al0.14 Marrmal 1} 5120
=] YIWD 2 %I0.15 Marrmal 1} 5120
=] YIWD 3 %I0.16 Mormal 1} 5120
0 %hWo.4 %1017 Mormal ] 5120
0 %Wo.4 %1017 Mormal ] 5120
=] %I04 %017 Normal 0 5120
Tabla de entradas P
En usul Direccidn | Simbolo | Tipo | Alcance | Minima ‘ Maximo Il
5] S6IWD.7 Frecuencia Marrmal 1} 2.000
0 | %Wwoe Frecuencia Normal 0 2.000 ﬁ
¢
it :H

NOTA: En modo online, también se muestran los valores de entrada.
Las primeras 4 entradas %IW0.0 - %IW0.3 son entradas activas.
Las 4 entradas %IW0.4 - %IWO0.6 siguientes son entradas pasivas.

Las entradas analdgicas %IW0.0 a %IWO0.6 estan asociadas con las entradas
binarias %I10.13 a %I0.19, cuyo estado de cambio depende de los valores
analdgicos correspondientes, tal y como se muestra en la tabla siguiente:

Cambio de estado de las Valor analégico

entradas binarias

correspondiente

Det1a0

4,2VCC

DeOat

>3,1 VCC

Por ejemplo, si %IW0.0 > 3.1V, %I0.13 cambia de 0 a 1.

Las entradas PWM %IW0.7 y %IW0.8 se describen en la seccidn siguiente. %IW0.7
también se puede usar, si se desea, para entradas analdgicas.

campos de configuracion de entradas analdgicas

Los campos de configuracion de entrada que se muestran en la figura anterior se
detallan en la tabla siguiente. Tal y como se indica, ciertos campos de esta tabla
estan solo por motivos de visualizacion y no se pueden modificar.

Campo Valores posibles Funcién
En uso Casilla de verificacion seleccionada o no. Unicamente por motivos de visualizacion.
Seleccionada se relaciona con en uso. Muestra entradas utilizadas por el
Borrada se relaciona con que no se utiliza. programa. Este campo no se puede
editar.
Direccién Direcciones de entradas %IW0.0-%IW0.6 Direccién de cada entrada analdgica.
184
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siguientes:
o Normal (valor predeterminado)
® Personalizado

Campo Valores posibles Funcién
Simbolo Valor definido por el usuario: caracteres alfanuméricos | Para proporcionarle un nombre a una
maximo 32. entrada. Este campo se puede editar. Si
se aplica, este nombre se visualiza luego
en el programa de lista/Ladder.

Equivale a %I10.13 a %I0.19 Unicamente por motivos de visualizacién.
Enumera asignaciones binarias
equivalentes.

Alcance Cuadro de lista desplegable con las opciones Permite seleccionar el rango de tensién

(modo normal) o alterarlo (modo
personalizado) en los campos siguientes.

Maximo/Minimo

Modo normal: min. 0, max. 5.120

Rango %IW: min. 0, méax. 5.120
correspondiente a

rango de tensién: min. 0, max. 5 V.
Estos campos no se pueden editar.

Modo personalizado: min. -32.768, max. +32.767 en
unidades definidas por el usuario.

Permite personalizar la entrada
analégica. En modo personalizado, estos
campos se pueden editar.
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Ejemplo: entrada analégica

En este ejemplo, la sefal de entrada analdgica se compara con cinco valores de
umbral independientes. Se realiza una comparacion de la entrada analdgica y se
ajusta un bit en el autémata base si la sefial de entrada es menor que el umbral en
el Twido Extreme.

(1) LD

Aung 0 %WO1 <18 ‘
%01 <16 %300 F‘
— |

|

Rung 1 ‘
%MW0 1 <32

|

1 <] H

WO <32 %001
-
Rung 2 ‘
%W <64
%MW1 <64 %wope !
N H
\
Rung 3 ‘
%01 <128
%IW0.1 <128 %003 |
4 < ] H
O
Rung 4 ‘
%01 <256
%IW0.1 < 258 wC04 |
< |

El mismo ejemplo se muestra a continuacion como programa de lista:
0 LD [ %IW0.0.1<16 ]
1 ST %Q0.0.0
2 LD [ %$IW0.0.1<32 ]
3 ST %$Q0.0.1
4 LD [ %IW0.0.1<64 ]
5 ST %$Q0.0.2
6 LD [ %$IW0.0.1<128 ]
7 ST %$Q0.0.3
8 LD [ %IW0.0.0<256 ]
9 ST %Q0.0.4

NOTA: En los programas Ladder la sintaxis de la direccién E/S es %IWO0.i (i=0...8)
y %Q0.j (j=0...18), tal y como se muestra en las tablas de configuracion. Sin
embargo, en los programas de lista, la sintaxis %IW0.0.i y %Q0.0.j sirve para
referirse a estas mismas direcciones.
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Twido Extreme Ejemplo de configuracion entrada PWM

Descripcion general
Esta seccidn describe la configuracion de entradas PWM.

Entrada PWM
La entrada modulacion de ancho de pulso (PWM) es un tipo especial de entrada
que convierte una entrada de sefal rectangular en un parametro (calculado a partir
de la senal).
Esto resulta particularmente Util para crear un entorno mas estable, que sea menos
sensible a las interferencias de ruido.
Por ejemplo, una palanca de eje Unico (consulte Twido Extreme Ejemplo de
configuracion entrada PWM, pdgina 189) se puede usar con mas precision y menos
riesgo de comportamiento irregular causado por el ruido. Esta es una caracteristica

distintiva del automata Twido Extreme.

Direcciones entrada PWM
Las direcciones %IWO0.7 y %IW0.8 son especificas de las entradas Twido Extreme
PWM, pero %IW0.7 también puede usarse como entrada analdgica.

Configuracion entrada PWM
Las salidas PWM se pueden visualizar y configurar en el Programa —Configurar
—Configurar el hardware Panel de configuracion del médulo del TwidoSuite.
Desplacese al panel de configuracion para visualizar la Tabla de entradas PWM
como se muestra a continuacion:

Tabla de entradas PWM ]J

|En usa‘ Direccidn ‘ Simbala Tipo ‘ Alcance | Minirng I dxim o II
O %MWD.7 Frecuencia Normal 1} 2.000

O %08 Frecuencia Morrnal a 2.000 ¥

¥

4

- o
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Campos de configuracion de entradas

Los campos de configuracion de entradas PWM se describen en la siguiente tabla.
Como se indica ciertos campos de esta tabla estan sélo por motivos de
visualizacion (sélo lectura) y no se pueden modificar.

Campo Valores posibles Funcion
En uso Casilla de verificacion seleccionada o no. Unicamente por motivos de visualizacion.
Seleccionada se relaciona con en uso. Muestra entradas utilizadas por el
Borrada se relaciona con que no se utiliza. programa. Este campo no se puede editar.
Direccion Direcciones de entradas %IW0.7,-%IW0.8 Direccién de cada entrada analégica/PWM.
Simbolo Valor definido por el usuario: Caracteres Para proporcionarle un nombre a una
alfanuméricos maximo 32. entrada. Este campo se puede editar. Si se
aplica, este nombre se visualiza luego en el
programa Ladder/lista.
Tipo Cuadro de lista desplegable con las siguientes Seleccionar analdgica si se va a utilizar
opciones: como entrada analdgica.
® Analdgica Si la entrada es PWM escoja en qué
® Frecuencia (predeterminada) parametro quiere convertir la sefial PWM.
e Coeficiente
e Ancho de pulso
Alcance Cuadro de lista desplegable con las siguientes Permite que se personalice el rango en los
opciones: siguientes campos.
o Normal (predeterminado)
® Personalizado
Maximo/Minimo | Modo normal: En modo normal, estos campos no se
Frecuencia: min 0, max 20.000 pueden editar.
Coeficiente: min 0, max 100
Ancho de pulso: min 0, méax 20.000
Modo personalizado: Permite que se personalicen las entradas
Para todos los tipos: min -32.768, max 32.767 analégicas/PWM En modo personalizado,
estos campos se pueden editar.
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Twido Extreme Ejemplo de configuracion entrada PWM

Introduccion

Esta seccidon muestra como configurar una entrada PWM del Twido Extreme a
través de un ejemplo de aplicacion.

En este ejemplo, aprendera como:

e configurar una entrada PWM para aceptar una palanca de eje unico, y
e cOmo usar esta entrada para controlar la velocidad y direccion de un motor.

Ejemplo de entrada PWM
Como se ilustra a continuacion, un motor se controla mediante una palanca de eje
Unico con una salida PWM y una unidad ATV31. La posicién de la palanca
proporciona la velocidad y la direccion de la rotacion (hacia delante o hacia atras).

o

Se enumeran a

Los distintos tipos de hardware nombrados en este ejempl
continuacion:

Etiqueta del | Referencia Descripcion

diagrama

1 TWDLEDCK1 Autémata Twido Extreme

2 TWDXPUJ1A Palanca de eje unico

3 VW3A8114 El dongle BlueTooth, permite la transferencia
inalambrica entre un PC y un autémata
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Etiqueta del | Referencia Descripcion

diagrama

4 ATV31H037M2A | La unidad Altivar ATV3, permite cambiar la velocidad y
direccién del motor

5 VWS3CANTAP2 Caja de empalme CAN (TAP) para conectar la unidad
ATV31 al automata

6 - Motor de 0,37kW 1.490 rpm

7 - PC con software TwidoSuite

8 XB6AV5BB Unidad de sefalizacion Yellow Harmony style 6

9 XB6AV4BB Unidad de sefalizacién Red Harmony style 6

10 XB6AV3BB Unidad de sefalizacion Green Harmony style 6

La direccion y velocidad del motor dependen del ciclo de servicio del PWM que
proporcione la sefal de salida de la palanca:

Condicion

Resultado

Si el ciclo de servicio es > 52%

El motor gira en el sentido de las agujas del reloj,
velocidad = (ciclo de servicio: 50)*30 rpm, se encienden
las luces verdes de la unidad de sefalizacion

es des52%

Si es 48% <el ciclo de servicio

El motor se detiene, se encienden las luces rojas de la
unidad de sefalizacion

Si el ciclo de servicio es < 48%

El motor gira en el sentido contrario a las agujas del
reloj, velocidad = (ciclo de servicio: 50)*30 rpm, se
encienden las luces amarillas de la unidad de sefalizacion

Una red CANopen se usa entre el autémata y la unidad Altivar. El Twido Extreme
tiene un campo bus CANopen integrado por lo que no es necesario un médulo
adicional CANopen.

La macro DRIVE que se usa en el programa del autémata controla la unidad Altivar.
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Creacion de un ejemplo de aplicacion

Siga los pasos siguientes para crear el ejemplo descrito anteriormente en esta
seccion usando el TwidoSuite.

Paso Accidn

1 Declarar el Twido Extreme en la ventana Describir usando arrastrar y colocar
en el catalogo Describir y crear una red CANopen con una unidad ATV31 para
controlar la velocidad y la direccion del motor.

Nota: Aplicacién del bus CANopen (véase pdgina 278) describe cémo crear
redes CANopen. El Twido Extreme no requiere utilizar un médulo master
CANopen ya que esta integrado en el Twido Extreme. Otras funciones
CANopen para el Twido Extreme se muestran en el Descripcion general del bus
de campo CANopen, pdgina 264.

2 Configurar la entrada PWM mediante TwidoSuite, para convertir la sefial PWM
generada por la palanca de eje Unico en un coeficiente.

3 Escribir un programa para activar las salidas del Twido Extreme segun el valor
del coeficiente calculado en la sefal de entrada.

4 Conectar fisicamente los componentes de hardware previamente enumerados
al autémata Twido Extreme

5 Transferir el programa del PC al autémata.

Configuracion de una entrada PWM
En Programa —Configurar —Configurar el hardware —pestafa Entrada —Tabla
de entradas PWM, elegir coeficiente en el campo tipo para la entrada %IW0.7, de
la siguiente forma:

Tabla PWM. "J
En usa_| Direccidn | Simbalo | Tipo Alcance Minimo Maximo It
El YIWD.7 Coeficiente  Nomal 0 100
o] %IWD.8 Frecuencia Mormal 0 100 ﬁ
H
T |

NOTA: Si desea obtener mas informacion acerca de estos campos de configuracion
consulte Configuracion entrada PWM (véase pdgina 187).
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Ejemplo de programacion de entrada PWM
El programa aparece en primer lugar aqui en el ladder y, a continuacién, en la lista.

El programa controla la unidad Altivar mediante la macro DRIVE

(1) Lb

INICIAR MACRO DRIVE

Escaldn o

D MANAGER 0
SHORT D_MAMNAGER O
S| EL COEFICIENTE PWM = 52% EJECUTAR 8 GUIENTE
| Escalont o075
SIW0.T = 52 %005
{
< 8
L_HUN-FWD O
D_RUN-FWD 0
S| EL COEFICIENTE PWM < 48% EJECUTAR ANTERICR
Esoaln2 |loy o7 as O RUN-REVO
W07 < 48 D_RUM-REV D
=
26006
!

SIEL COEFICIENTE PWM ESTA ENTRE 48% Y 2% DETENER MOTOR

Escaldn® |\opyo7 s 4s  9MWOT <52

%MW0.7 >=48 HIW0T =52

o< <

D STOPO
D _STOP O

Q0T

AJUSTE ELCOEFICIENTE A LA VELOGCIDAD DEL MOTOR

Escaldn 4

Q0.5

L

MW 01 =%MW0.7 - 50
WA 01 = %IW0.T - 50

%MW1 00 =30 * %MW1 01
MW 00 =80 * %W 01

Escaldn &

%006

MW 01 =60 - %lWD.7
oMW1 01 = 50 - %07

MW 00 =30 * %MW101
SeMIWY 00 = 30 * %MW1 01

ENVIAR VELOCIDAD A LA ATV

Escaldn &

SHORT

D_SETPOINT_MODE_0 :=0
%MWE =0

D_SETPOINT_0 = =:MW100
MWW 4 = %W 00

D_SELECT_SPEED O
D _SELECT SPEEDO

Escaldn 5

%I0.0

D_CLEAR_ERRQ
D_CLEAR_ERROQ
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Ejemplo de aplicacion de entrada PWM de un programa lista
—---—(* INICIAR MACRO DRIVE*)

0 LD 1

1 [ D _MANAGER 0 ]

-———(* SI EL COEFICIENTE PWM es > 52% EJECUTAR EN AVANCE*)
2 LD [ %$IW0.0.7 > 52 ]

3 ST %$00.0.5

4 [ D RUN FWD O ]

SI EL COEFICIENTE PWM es < 48% EJECUTAR RETROCESO
5 LD [ $IW0.0.7 < 48 ]

6 [ D RUN REV 0 ]

7 ST %$Q0.0.6

————(*SI EL COEFICIENTE PWM ESTA ENTRE 48% Y 52% DETENER
MOTOR*)

8 LD [ %IW0.0.7 >= 48 ]

9 AND [ $IW0.0.7 <= 52 ]

10 [ D_STOP 0 ]

11 ST $Q0.0.7

----(* AJUSTE EL COEFICIENTE A LA VELOCIDAD DEL MOTOR¥)
12 LD %Q0.0.5

13 [ $MW101 := $IW0.0.7 - 50 ]

14 [ $MW100 := 30 * $MW101 ]

15 LD %Q00.0.6

16 [ $SMW101l := 50 - $IW0.0.7 ]

17 [ SMW100 := 30 * SMW101 ]

--—-—- (*ENVIAR VELOCIDAD A LA ATV *)
18 ILD 1

19 [ SMW3 := 0 ]

20 [ sMW4 := SMW100 ]

21 [ D_SELECT SPEED 0 ]

---—(* BIT ERROR RESTABLECER *)
22 LD %I0.0.0

23 [ D CLEAR ERR 0 ]
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Sintaxis Ladder/Lista E/S

NOTA: En los programas ladder la sintaxis de la direccion E/S es %IW0.i (i=0...8) y
%QO0.j (j=0...18) como se muestra en las tablas de configuracién. Sin embargo, en
los programas de lista, la sintaxis %IW0.0.i y %QO0.0.j sirve para referirse a estas
mismas direcciones .

Conexiones entrada/salida

Conectar las entradas y salidas de hardware:

Conectar la salida de la palanca a la entrada %IW0.7 del Twido Extreme
Conectar la entrada de la unidad Altivar mediante la caja de empalme a puerto
CANopen del Twido Extreme.

Conectar las salidas %Q0.5, %Q0.6 del Twido Extreme a las unidades de
sefalizacion para permitir que el sistema se supervise.

Conectar la unidad Altivar al motor.

Conectar el donador BlueTooth al Twido Extreme para transferir el programa.

NOTA: Para obtener mas informacién acerca de la palanca de eje unico y las
conexiones E/S (consulte ).
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8.3 Twido Extreme Configuracion de salidas

Objeto

Esta seccion describe la configuracion de salidas para el autémata Twido Extreme.

Contenido de esta seccion
Esta seccidn contiene los siguientes apartados:

Apartado Pagina
Configuracion de salidas binarias de Twido Extreme 196
Configuracion de la salida del generador de pulsos (PLS) Twido Extreme 199
Configuracién de salidas PWM de Twido Extreme en modo estandar 206
Configuracion de salida PWM en modo hidraulico de Twido Extreme 215
Ejemplo de configuracion de salida PWM hidraulica de Twido Extreme 224
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Configuracion de salidas binarias de Twido Extreme

Introduccion
Esta seccidn describe la configuracion de salidas binarias.

Salida binaria
La salida binaria es el unico tipo de salida del Twido Extreme.

Las salidas binarias pueden ser salidas binarias estandar o relacionadas con
bloques de funciones (tales como el PWM o el PLS) o proporcionar informacion
referente al estado del controlador (como, por ejemplo, una salida esta limitada a
50 mA). La salida cumple una ldgica inversa: un valor de 1 se asocia a 0 o tension
baja y un valor de 0 se asocia a tension alta. Esto puede ser util para ciertas
aplicaciones, como por ejemplo, los relés.

Direcciones de salidas binarias

En la tabla siguiente se muestran las direcciones asignadas a las salidas binarias
del Twido Extreme:

SALIDAS BINARIAS (total 19)

Tipo Numero maximo Rango de
direcciones

PLS/PWM 3 %Q0.0 - %Q0.2

Normal (1 A)/estado del PLC (limitadoa |1 %Q0.3

50 mA)

Normal (1 A) 1 %Q0.4

Normal (300 mA) 13 %Q0.5 - %Q0.17

Inversa 1 %Q0.18

Nota: %Q0.3 es la tnica direccion valida para obtener el estado del PLC pero también se

podria emplear esta direccion como una direccién binaria normal.

Configuracion de salidas binarias

Las salidas binarias utilizadas en el programa de lista/Ladder se pueden ver y
configurar en Programa —Configurar —Configurar el hardware, dentro del panel
de configuracion del médulo del TwidoSuite.
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Al desplazarse por la ficha de configuracion del médulo de salida se enumeran las
salidas binarias en uso y disponibles, tal y como se muestra a continuacion:

Configuracién del madulo. :I :l
Entradas| Salidas | CAN J1939 |CANopen|

Tabla de salidas

[ Utilice una fuente de alimentacion de 12 % CC para activar las salidas %00.10 a %Q0.17.

‘En uso ‘ Direccitn Simbalo Estada? Utilizado por
%0Q0.0

% Q0.1

%00.2

%003 [}
%004

%00.5

% Q0.6

%6007

%008

%009

%00.10

%00.11

%0Q0.12

%00.13

%0014

| D

NOTA: En modo online, también se muestran los valores de salida.

Las primeras tres salidas %Q0.0 - %Q0.2 se destinan a los bloques de funciones
PLS/PWM.

Las salidas %Q0.3 - %Q0.17 son salidas binarias normales con distintos niveles de
corriente y proteccion.

La salida %Q0.3 puede servir para obtener el estado del PLC.

La salida %Q0.18 es la salida de Idgica inversa (un valor de 1 se asocia a 0 o
tensién baja y un valor de 0 se asocia a tension alta).

Las salidas %Q0.10 a %Q0.17 sdlo estan disponibles con una fuente de
alimentacion de 12 V CC y siempre que la casilla de fuente de alimentacion de
12 V CC esté activada. Estas salidas no estan disponibles con 24 V CC.
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Campos de configuracion de salidas

Los campos de configuracion de salidas binarias que se muestran en la figura
anterior se detallan en la tabla siguiente. Algunos campos de esta tabla aparecen
so6lo por motivos de visualizacién y no se pueden modificar.

de fuente de
alimentacion)

emergente le informara de que las salidas %Q0.10 a
%Q0.17 estan activas.

Para desactivar la fuente de alimentacion de

12 V CC, cancele la seleccion de la casilla. Un
mensaje emergente le informara de que las salidas
%Q0.10 a %Q0.17 ya no estan activas.

Campo Valores posibles Funcién

12 V (casilla | Casilla de verificacion seleccionada o no. Seleccionada si se utiliza una fuente de
de Para activar la fuente de alimentacion de 12V CC, |alimentacion de 12V CC.

verificacion seleccione esta casilla de verificacion. Un mensaje | Si la casilla de verificacion de 12V CC

esta seleccionada, todas las salidas
estaran disponibles.

Por el contrario, silacasillade12 V CC
no esta seleccionada, la fuente de
alimentacion sera de 24 V CCy las
salidas %Q0.10 a %Q0.17 no estaran
disponibles.

En uso Casilla de verificacion seleccionada o no. Unicamente por motivos de visualizacion.
Muestra salidas utilizadas por el
programa.

Direccién Direcciones de salidas %Q0.0 - %Q0.18 Direccién de cada salida binaria.

Simbolo Valor definido por el usuario: caracteres alfanuméricos | Para proporcionarle un nombre a una

maximo 32. salida. Este campo se puede editar. Si se
aplica, este nombre se visualiza luego en
el programa de lista/Ladder.

Estado Casilla de verificacion: seleccionada o no Utilizado para indicar el estado del PLC.

Esto se aplica seleccionando y haciendo clic en Aplicar | Si el PLC esta en modo EJECUTAR, la
(o cambiando la ventana en cuyo caso se le preguntara | salida se establece en 1.
si desea aplicar los cambios). Si el PLC esta en modo DETENER o se
ha detectado un error, la salida se
establece en 0.
Utilizado por La logica del usuario Unicamente por motivos de visualizacion.

Enumera cualquier bloque de funciones o
l6gica de programa que utilice esta salida.
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Configuracion de la salida del generador de pulsos (PLS) Twido Extreme

Introduccion

Esta seccidn describe la configuracion de la salida del PLS para el autémata
Twido Extreme.

Salida del generador de pulsos (PLS)
PLS es una funcién especial que tiene %Q0.0 - %Q0.2 como salidas especializadas
en un autdmata Twido Extreme. Un bloque de funcion definido por el usuario genera
una sefal de pulsos en estas salidas. Esta sefal cuadrada tiene un periodo P
constante (configurable por el usuario) con un ciclo de servicio constante (no
configurable). El ciclo de servicio del generador de PLS viene definido de fabrica
como 50% (Ton/P).

llustracién del ciclo de servicio PLS: = 50% (Ton/P):

Ton
-

}‘ ’ Perioda configurable P
P

Twido Extreme admite tres generadores PLS.

Salidas PLS/PWM especializadas
Las salidas %Q0.0 - %Q0.2 se destinan a un bloque de funcién %PLS o0 %PWM.
Por ejemplo, al crear el bloque de funcion %PLS/ (i=0...2) se asigna automati-
camente la salida %QO0./ a este bloque de funcidn. Una vez que se ha utilizado esta
salida para %PLS/, no se puede volver a usar para un bloque de funciéon %PWMi o
en otra parte del programa.
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Bloque de funcién %PLS

La figura siguiente presenta la representacion Ladder de un bloque de funcion
%PLS para el autdmata Twido Extreme.

%PLS0

— 1IN Q—

TYPE DOURBLE
ADJY
%PLSi P

0

Un bloque de funcién %PLS tiene muchas variables que se resumen en la tabla
siguiente Configuracion de un bloque de funcion %PLS (véase pdgina 202), donde
se describe ademas como configurar estas variables.

El bloque de funcion %PLSi (i = 0...2) tiene las variables siguientes:

Objeto Descripcién Valores posibles Acceso de
escritura
IN Habilitar funcién 0,1 N
SiIN=1, la generacién del pulso se
produce en el PLSi.Q.
SI IN=0, PLSi.Q se ajusta en 0.
PLSiR Restablecer en 0 0,1 N
Si PLSIi.R=1, las salidas %PLS/.Q
y %PLSi.D se establecen en 0.
PLSi.Q Generacion en programa 0,1 N
Si PLSi.Q=1, |la sefial de pulsos se
produce en la salida especializada
y configurada %QO0.i.
PLSiD Fin de ciclo 0,1 N
Si PLSi.D=1, la generacion de la
sefal ha concluido. Se ha
alcanzado el nimero de pulsos
deseados.
TYPE Esto define el rango posible en el que se | Simple o doble (palabras) Y
puede definir el numero de pulsos.
Nota
1 La variable PLSi.N (o ND para palabras dobles) define el nimero total de pulsos deseado. Este debe definirse en
el programa de usuario de lista/Ladder, utilizando por ejemplo un bloque de operadores, tal y como se muestra a
continuacién en el paso 1.
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Objeto Descripcion Valores posibles Acceso de
escritura
AJUSTABLE Define si el valor del periodo Y/N Y
preestablecido se puede modificar o no. |Y permite la modificacion del valor
preestablecido.
PLS0.P y PLS1.P | Periodo preestablecido Rango de frecuencia: Y
(Esto se calcula a partir de la frecuencia | 10...1.000 Hz
definida por el usuario en la tabla de lo que corresponde a lo siguiente
configuracion.) Rango de periodo:
100...10.000 (en 10 us).
PLS2.P Periodo preestablecido Rango de frecuencia: Y
(Esto se calcula a partir de la frecuencia | 10...5.000 Hz
definida por el usuario en la tabla de lo que corresponde a lo siguiente
configuracion.) Rango de periodo: 20...10.000 (en
10 ps).
PLS/N! Numero de pulsos total que se puede |0 <PLSiN <32 767 Y
generar.
PLS/ND'! Numero de pulsos total (formato de 0 <PLSIi.ND <4 294 967 295 Y
palabra doble) que se puede generar.
Nota

1 La variable PLSi.N (o ND para palabras dobles) define el nimero total de pulsos deseado. Este debe definirse en
el programa de usuario de lista/Ladder, utilizando por ejemplo un bloque de operadores, tal y como se muestra a
continuacion en el paso 1.

En las ilustraciones siguientes se muestra un diagrama de pulsos para el bloque de

funcién PLS.

_

Entrada IN

Numero de pulsos

Salida especializada—l_l—l_l—l_l—l_l

L L

L

_

%PLSILQ

I N
[1

%PLSI.D
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Configuracion de un bloque de funcién %PLS
En la tabla siguiente se muestra como configurar un bloque de funcién %PLS.

Paso Accion
1 Crear un bloque de funcién %PLSi en el editor de lista/Ladder Logic (i = 0..2)
Blogues de diagramas Ladder (véase pdgina 418).
2 Ejemplo: Programa Ladder con un bloque de funcién en la seccién 2 y con una

variable configurada %PLSi.N en la seccién 1.

Gu I

Rung o

Aungo_ | PLSON =10

SHORT 2PLSON 10
[

L

(2) Lp

|

(Pungo |
%I0.1 %PLS0 %603
e (-
ADJ Y
%CO.P
%I0.1
B Dl

(1) La variable PLSi.N (o ND para palabras dobles) define el numero total de
pulsos deseado. Esto debe definirse en el programa de lista/Ladder, utilizando
por ejemplo un bloque de operadores, tal y como se muestra a continuacién en
el paso 1.

El valor predeterminado se establece en 0. Para generar un numero ilimitado
de pulsos, establecer %PLSi.N o %PLSi.ND en 0.
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Paso Accién
3 Ejemplo: El mismo ejemplo se muestra a continuacién como programa de lista
(1.
o
0 LD 1
1 [ %PLSON =10]
(2
0 BLK %PLS0
1 LD %10.0.1
2 IN
3 LD 910.0.1
4 R
3 OUT BLK
6 LD
7 ST %Q0.0.3
8 END BLK
(1) La variable PLSi.N (o ND para palabras dobles) define el nimero total de
pulsos deseado. Esto debe definirse en el programa de lista/Ladder, utilizando
por ejemplo un bloque de operadores, tal y como se muestra a continuacién en
el paso 1.
El valor predeterminado se establece en 0. Para generar un numero ilimitado
de pulsos, establecer %PLSi.N o %PLSi.ND en 0.
4 Abrir la tabla de configuracion PLS/PWM (véase pdgina 205).

Resultado:

Definir objetos

Asignacidn Automatica W MNirnern de ohjstos u] Asignados: 0 max.: 3

Tabla

limn = General Hidraulico | Entradas

|En uan‘ Direccidn ‘ Simbolo ‘

Aplicar ‘ Cancelar |
(] % PLS1/%PWhT Tipo PLS/PWM Fracuannia
B HPLI2IRFWMZ (" No utilizado | 100 Hz 3 10ps
P=1/F fon=torr @ %PLS [ Palabra doble
ton E 1 %P .
P " Ajustable

B r
OFF . -
Salida especializada
-— s
W

%Q0.0 = salida de pulsos

La direccidon %PLSi que se definié previamente para el bloque de funcién en el
editor de Ladder Logic se visualizara aqui (aparece como seleccionada en la
casilla de verificacién En uso). Es posible definir hasta tres bloques de funcién
%PLS.

35013228 06/2011

203



Configuracion de entrada/salida de Twido Extreme

Paso

Accion

5

Hacer clic en la fila en la parte izquierda del panel que corresponde al %PLSi
que se desea configurar. Si ya se ha utilizado la salida especializada QO0./ en
otra parte del programa, se mostrara un mensaje de error que indicara que no
se puede configurar esta %PLS. En este caso, volver al programa y asignar otra
%PLS 0 %Q.

Solo la pestana General se aplica a los bloques de funcidn %PLS. Las pestafias
restantes (Hidraulico y Entradas) tienen que ver Unicamente con los bloques de
funcién y no estan disponibles para %PLS.
En el panel situado en el lado derecho (ficha General),
® seleccionar el tipo %PLS.
e introducir unaFrecuencia @ (),
Para %PLS0 y %PLS1: Frecuencia 10 1.000 Hz => Periodo 100 ... 10.000
Para %PLS2: Frecuencia 10 5.000 Hz => Periodo 20 ... 10.000
® seleccionar o desactivar Palabra doble.
e seleccionar o desactivar Ajustable.

El nimero de pulsos no se puede configurar en esta ventana.()

() La variable PLSi.N (o ND para palabras dobles) define el nimero total de
pulsos deseado. Esto debe definirse en el programa de lista/Ladder, utilizando
por ejemplo un bloque de operadores, tal y como se muestra a continuacion en
el paso 1.

(@) si se introduce un valor de frecuencia que esta fuera del rango, aparecera
un mensaje de error.

®) El periodo P (establecido en 10 pus) se calcula del valor de frecuencia F que
se introduce (P=1/F). Una frecuencia de 10 da como resultado un periodo de
10.000, mientras que una frecuencia de 1.000 da como resultado un periodo de
100.

Para configurar todas las otras salidas PLS requeridas (incluidas las que aun
no usa el programa), repetir pasos 3y 4.

Al seleccionar otro %PLS, se solicitara si se desea aplicar los cambios o no, a
lo que se debe responder "Si".

Hacer clic enAplicar (o cambiar la ventana y se preguntara si se desea aplicar
los cambios).

. . . e .
Si vuelve a la pantalla anterior usando el botén € , se mostraran las ventanas

anteriores en su estado previo.
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Apertura de la tabla de configuracion de %PLS
En la tabla siguiente se muestra como abrir la tabla de configuracion de %PLS.

Paso Accidn

1 Para abrir la tabla de configuracién de %PLS desde la ventana Programa:
Hacer doble clic en el bloque de funcién %PLS del editor de Ladder Logic.

2 Para abrir la tabla de configuracion de %PLS desde otra parte de TwidoSuite:
1. SeleccionarPrograma —Configurar —Configurar los datos.

2. Seleccionar Objetos de E/S de Categorias de objetos.

3. Seleccionar %PLS/%PWM de Objetos de E/S.
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Configuracion de salidas PWM de Twido Extreme en modo estandar

Introduccion

Salida PWM

Esta seccidn describe la configuracion de salidas PWM en modo estandar.

PWM es una funcién especial que se puede asignar a una salida. Esta sefial
rectangular tiene un periodo P constante (configurable por el usuario) y presenta la
posibilidad de variar el ancho de pulso Ty Y, por lo tanto, el ciclo de servicio

(Ton/P).
llustracion del ciclo de servicio PWM:

l‘—bl

| Ton

|
[
[
[
[ I

Ancho programable Ty,

Periodo configurable P

Direcciones de salidas PWM

Puede configurar hasta tres salidas PWM.
PWM se asigna a la salida %Q0.0 a %Q0.2:

Direccion PWM Salida especializada
%PWMO %Q0.0
%PWM1 %Q0.1
%PWM2 %Q0.2

Las salidas %Q0.0 - %Q0.2 se destinan a un bloque de funcién de %PLS 0 %PWM.
Por ejemplo, al crear el bloque de funcion %PWMi (i=0...2) se asigna automati-
camente la salida %Q0.i a este bloque de funcion. Una vez que se ha utilizado esta
salida para %PWMi, no se puede volver a usar para un bloque de funcién %PLS/ o
en otra parte del programa.
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Bloque de funcion %PWM

La figura siguiente presenta la representacion Ladder de un bloque de funcion para
el autdmata Twido Extreme.

%PWNMO

— IN
%PWMO.P
100

Un bloque de funcién %PWM tiene muchas variables que se resumen en la tabla
Configuracion de un blogque de funcidon %PWM (véase pdgina 210) siguiente, donde
se describe cémo configurar estas variables.

El bloque de funcion %PWMi (i = 0...2) tiene las variables siguientes:

Objeto Descripcion Valores posibles Acceso
de
escritura

IN Habilitar funcién 0,1 N

Si IN=1, la generacion de pulsos se produce en la
salida especializada y configurada %Q0.i (i=0,1,2).
SI INO, el canal de salida se establece en 0
%PWMi.R Ciclo de servicio Este valor indica el porcentaje de la sefial en Y
Si se modifica el ciclo de servicio | estado 1 en un periodo P. El ancho de pulso Ty
% PWMi.R en el programa, se es por lo tanto igual a:
modula el ancho de la sefal. Ton = P * (%PWMi.R/100).
(P es el periodo en 10 ps).
El valor predeterminado es 0. Los valores
superiores a 100 se consideran iguales a 100.
Para Q0.0 y QO0.1, los valores del ciclo de servicio
deben estar comprendidos entre 5% y 95%.
Para QO0.2, los valores del ciclo de servicio deben
estar comprendidos entre 20% y 80%.
%PWMi.R debe definirse en el programa de
lista/Ladder, por ejemplo mediante un bloque de
operadores, tal y como se muestra a continuacion
en el paso 1.
PWMO.P y Periodo preestablecido Rango de frecuencia: 10...1.000 Hz Y
PWM1.P (Esto se calcula a partir de la lo que corresponde a lo siguiente
frecuencia definida por el usuario | Rango de periodo: 100...10.000 (en 10 ps).
en la tabla de configuracion.)
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Objeto Descripcion Valores posibles Acceso
de
escritura

PWM2.P Periodo preestablecido Rango de frecuencia: 10...5.000 Hz Y

(Esto se calcula a partir de la lo que corresponde a lo siguiente

frecuencia definida por el usuario | Rango de periodo: 20...10.000 (en 10 ps).
en la tabla de configuracion.)

AJUSTABLE Define si el valor del periodo Y/N Y
preestablecido se puede Y permite la modificacion del valor preestablecido.
modificar o no.

Bloque de funcion PWM con ciclos de servicio cambiantes

En la ilustracién siguiente se muestra un diagrama de pulsos para el bloque de
funcion PWM con diferentes ciclos de servicio cambiantes.

Entrada IN —I |—

80% |

50%
Coeficiente Z—IU%

Salida especializada m

En el ejemplo de programacion siguiente, el programa modifica el ancho de sefal
de acuerdo con el estado de las entradas del autdmata %10.0.0 y %I10.0.1.

Si %I0.1 y %I0.2 se ponen en 0 y el coeficiente %PWMO.R se ajusta al 20%, la
duracién de la sefal en estado 1 sera: 20% x 500 ms = 100 ms.

Si %I10.0 se pone en 0, %I0.0.1 se pone en 1, y el coeficiente %PWMO.R se pone al
50% la duracion es entonces de 250 ms).

Si %I10.0 y %I0.1 se ponen en 1, y el coeficiente %PWMO.R se pone al 80%
(duracion de 400 ms).
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Ejemplo de programacion:

%lI0.0  %l0.1

%PWMOR:=20

ol

%l0.0  %l01

Y%PWMO.R:=50

%l10.0  %l0.1

Y%PWMO0.R:=80

| |
[
%PWMO

H

IN

%PWMO.P

LDN %10.0.0
ANDN  %I0.0.1
[%6PWMO.R=20]
LD %10.0.0
ANDN  %I0.0.1
[%6PWMO.R:=50]
LD %10.0.0
AND %10.0.1
[%PWMO.R:=80]
BLK %PWMO
LD %10.0.2
N

END_BLK
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Configuracion de un bloque de funcién %PWM
La tabla siguiente muestra cémo configurar un bloque de funcion %PWM.

Paso Accion

1 Crear un bloque de funcién %PWMj en el editor de lista/Ladder Logic (i = 0..2)
Blogues de diagramas Ladder (véase pdgina 418).

Ejemplo: El programa Ladder con un bloque de funcién en la seccién 2 y con
una variable %PWMO.R del ciclo de servicio configurada en la seccién 1.

&)

%LPWMO A— 80
SHORT T/OPWMU A.=80

®)

%l0.1 SBPWMO

—
e FWIMIO P
100

El mismo ejemplo se muestra a continuacién como programa de lista:

)L

0 LD 1

1 [ %PWMO.R:= 80 |
@u I
0 BLK %PWMO

1 LD %10.0.1

2 IN

3 END_BLK
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Paso Accién
2 Abrir la tabla de configuracion PWM (véase pdgina 212)
Resultado:

Tahla

,ﬁ General Hidraulico | Entradas
‘Em uso | Direccion | Simbolo ‘ Apli
plicar Cancelar

K
(i %PLS1/%PYWN1 Tipo PLS/PWM Frecuencia
0 | %PLS2%PWM2 C Nowilizade | Hz * 10ps
lon=P+(R/100) C %PLS -
& %Py
T Ajustable
. . T [MHidraulico progresivo
it} OFF [T Hidraulico relativo
Salida especializada

P=1/F %Q0.0 = salida de pulsos

La direccion %PWMi que definié previamente para su bloque de funcién en el
editor de Ladder Logic se visualizara aqui (aparece seleccionada en la casilla
de verificaciéon En uso). Es posible definir hasta tres bloques de
funcién.Configuracion de salidas PMW describe estos campos

(véase pdgina 206).

3 Hacer clic en la fila en la parte izquierda del panel que corresponde al %PWMi
que desea configurar. Si ya se ha utilizado la salida especializada QO.i en otra
parte del programa, aparecera un mensaje de error que indicara que no puede
configurar esta %PWM. En este caso, volver al programa y asignar otra %PWM
0 %Q.

4 La pestafia General con PWM seleccionado hace referencia a una salida

%PWM. La pestana Hidraulico hace referencia a una salida %PWM en el modo

hidraulico (véase pdgina 215).

En el panel situado en el lado derecho (pestana General),

e seleccionar el tipo %PWM.

e introducir unaFrecuencia (1) @),
Para %PLS0 y %PLS1: Frecuencia 10 1.000 Hz => Periodo 100 ... 10.000
Para %PLS2: Frecuencia 10 5.000 Hz => Periodo 20 ... 10.000

e seleccionar o desactivar Ajustable.

® La seleccién de las opciones Hidraulico relativo o Hidraulico progresivo
habilita el modo hidraulico.

El ciclo de servicio no se puede configurar en esta ventana. Esto debe definirse
en el programa de lista/Ladder, por ejemplo mediante un bloque de operadores,
tal y como se muestra a continuacién en el paso 1.

() si se introduce un valor de frecuencia que esta fuera del rango, aparecera
un mensaje de error.

(@) El periodo P (establecido en 10 ps) se calcula a partir del valor de frecuencia
F introducido (P=1/F). Una frecuencia de 10 da como resultado un periodo de
10.000, mientras que una frecuencia de 1.000 da un periodo de 100.
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Paso Accidn

5 Para configurar todas las otras salidas PWM requeridas (incluidas las que aun
no usa el programa), repetir pasos 3y 4.

Al seleccionar otro %PWM se le preguntara si desea aplicar los cambios o no,
a lo que se debe responder "Si"

6 Hacer clic en Aplicar (o cambiar la ventana y se le preguntara si desea aplicar
los cambios).

. . .8 .
Si se vuelve a la pantalla anterior usando el botén @ , se mostraran las
ventanas anteriores en su estado previo.

Apertura de la tabla de configuracion de %PWM
En la tabla siguiente se muestra como abrir la tabla de configuracion de %PWM.

Paso Accion

1 Para abrir la tabla de configuracién de %PWM desde la ventana Programa:
Hacer doble clic en el bloque de funcién %PWM del editor de Ladder Logic.

2 Para abrir la tabla de configuracién de %PWM desde otra parte de TwidoSuite:
1. Seleccionar Programa —Configurar —Configurar los datos.

2. Seleccionar Objetos de E/S en Categorias de objetos.

3. Seleccionar %PLS/%PWM en Objetos de E/S.

Configuracion de salidas PWM

Las salidas PWM se pueden visualizar y configurar en Programa —Configurar —
Configurar los datos —Objetos de E/S —%PLS/%PWM.

La pestana General de la tabla de configuracion PWM se muestra a continuacion:

Tabla

Todas v General Hidrdulico | Entradas ‘
‘ En usn| Direccidn ‘ Simbolo ‘ Aplicar Cancelar
Vi

O HPLS /%P1 Tipo PLS/PWM Frecusencia

5 o
[ RS2 RN ) Mo utilizado Hz * 10ps

ton=P+(RA100) ) %PLS =
(+) %P
[T Ajustable
. . T [T Hidraulico progresivo
oM OFF [T Hidraulico relativa
Salida especializada
-—

P=1/F %0Q0.0 = salida de pulsos
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Campos de configuracion de la pestana General de salidas PWM

Los campos de configuracion de salidas PWM se describen en la tabla siguiente.
Tal y como se indica, ciertos campos de esta tabla estan solo por motivos de
visualizacion (sélo lectura) y no se pueden modificar.

Campo Valores posibles Funcion
Cuadro Filtro | Cuadro de lista desplegable con las opciones Permite ver u ocultar los objetos en uso o los
siguientes: no utilizados.
e Todos
® Enuso
o No utilizado
En uso Casilla de verificacion seleccionada o no. Unicamente por motivos de visualizacion.
Seleccionada se relaciona con en uso. Muestra salidas PWM utilizadas por el
Borrada se relaciona con que no se utiliza. programa. Este campo no se puede editar.
Direccién Direcciones de salidas PWM: Direccién de cada salida PWM
® %PWMO
o %PWM1
o %PWM2
Simbolo Valor definido por el usuario: caracteres Proporcionarle un nombre a una salida PWM.
alfanuméricos maximo 32. Este campo se puede editar. Si se aplica, este
nombre se visualiza luego en el programa de
lista/Ladder.
Tipo Tres posibles opciones: Elegir una generacion PLS o PWM.
PLS/PWM ® No utilizado
® %PLS
o %PWM
Frecuencia Valor definido por el usuario en el rango siguiente: | Frecuencia de la senal de salida PWM.
® Para %PLSOy %PLS1:10... 1.000 Hz en modo
estandar.
Para %PLS2: 10 ... 5.000 Hz en modo estandar.
® 50 Hz 400 Hz en modo hidraulico
(véase pdgina 215).
Periodo Derivado de la frecuencia (P=1/F). Periodo (en 10 ps) de la sefial de salida PWM.
Nota: El periodo se puede modificar en el
programa de aplicacion con ayuda del parametro
%PLSPI.P.
Ajustable Casilla de verificacion seleccionada o no. Define si el valor del periodo preestablecido se
Si esta seleccionada, es posible modificar el puede modificar o no.
periodo a través del programa TwidoSuite o el
editor de tablas de animacion con ayuda del
parametro %PLSi.P.
Si no esta seleccionado no es posible modificar el
periodo con el parametro %PLSI.P.
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Campo Valores posibles Funcién
Hidraulico Casillas de verificacion (consulte Configuracion de | Habilitar/deshabilitar el modo hidraulico.
relativo salida PWM en modo hidraulico de Twido Extreme,
Hidraulico pdgina 215).
progresivo Nota: Al seleccionar estas casillas, se activan las
pestafas Hidraulico y Entrada.
Salida Salida especializada PWM: Salida especializada para PWM.

lar

e Aplicar para confirmar y guardar los cambios.
e Cancelar para rechazar los cambios.

TwidoSuite.

especializada | ® %QO0.0
e %QO0.1
® %Q0.2
Aplicar/cance- | Hacer clic en: Guardar o rechazar los cambios del proyecto

Ciclo de servicio

Puede establecer y modificar el ciclo de servicio (R) en el programa de usuario

usando el parametro %PWMI.R.

Para Q0.0 y Q0.1, los valores del ciclo de servicio deben estar comprendidos entre

5% y 95%.

Para Q0.2, los valores del ciclo de servicio deben estar comprendidos entre 20% y

80%.
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Configuracion de salida PWM en modo hidraulico de Twido Extreme

Introduccidén
Esta seccidn describe la configuracion de la salida PWM en modo hidraulico.

Salida PWM en modo hidraulico

PWM es una funcién especial que se puede asignar a una salida. Esta sefial
rectangular tiene un periodo constante (configurable por el usuario) con la
posibilidad de variar el ciclo de servicio. Salida PWM (véase pdgina 206) describe
esto con mas detalle.

PWM en modo hidraulico permite que Twido Extreme controle un sistema
hidraulico.

Direcciones de salidas PWM
Puede configurar hasta tres salidas PWM.

PWM se asigna a la salida %Q0.0 a %Q0.2:

Direccion PWM Salida especializada
%PWMO %Q0.0
%PWM1 %Q0.1
%PWM2 %Q0.2

Las salidas %Q0.0.0 - %Q0.0.2 se destinan a un bloque de funcion %PLS 0 %PWM.
Por ejemplo, al crear el bloque de funcion %PWMi; (i=0 - 2), se asigna automati-
camente la salida %QO0./ a este bloque de funcién. Una vez que se ha utilizado esta
salida para %PWMi, no se puede volver a usar para un bloque de funcién %PLS/ o
en otra parte del programa.

NOTA: En modo hidraulico, también se pueden utilizar otras entradas y salidas
binarias. Sin embargo, las tres salidas %Q0.0 - %Q0.2 estan reservadas para la
salida de sefial para %PWMO0-%PWM2y, por lo tanto, no pueden volver a utilizarse.
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Configuracion de la pestaia Hidraulico de la salida PWM

Las salidas PWM se pueden visualizar y configurar en Programa —Configurar —
Configurar los datos —Objetos de E/S —%PLS/%PWM —pestaia Hidraulico.

Los campos de la pestafia Hidraulico sélo estan habilitados si selecciona en primer
lugar PWM y Hidraulico relativo o Hidraulico progresivo en la pestafia General
que se muestra a continuacion:

Tabla

Todo o General Hidraulico | Entradas
|En usn‘ Direccion ‘ Simbalo | Aplicar Gancelar

N
[ %PLS1HPYWMI Tipo PLS/PWM Frecuenoia
5 o
[T %PLS2MPWM2 (") Mo utilizado Hz ¥ 10ps
lon=P={R#100) ® LS o
v %Py
[ Ajustable
. . T [ Hidraulico progresivo
el OFF, [ Hidraulico relativo
Salida ializada
T’ %00.0 = salida de pulsos

La Tabla de configuracion PWM, pestafa Hidraulico se muestra a continuacion:

Definir objetos

Agignacion Automatica W MNimero de objetoe |0 Agignados: Dmax.: 3

Tabla
Toda v General Hidraulico Entrada
|En usn‘ Direccion | Simbola ‘ Aplicar Cancelar
r
() %PLE1 /%P1 Comando ___ Desplazamiento ___
O HPLE2% VML (& Ogcilacian  Lenta Hz Frecuencia Hz
b
on=F=(R/00) (" Rampa Rapida Hz i 10ps
fon LoFF,
— 5
P=1/F
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Campos de configuracion de la pestafna Hidraulico de las salidas PWM
Los campos de configuracién de la pestafha Hidraulico de las salidas PWM se

describen en la tabla siguiente.

Campo Valores posibles Funcién
Comando Seleccione una de las dos opciones siguientes: Consulte Definicion de Dither,
o Dither pdgina 217y Definicion de rampa,
® Rampa pdgina 218.
Desplaza- Modo Rampa: establezca el valor en el rango [0 s—9 s] para: | Establecer la duracién del ascenso y
miento ® Rampa lenta del descenso de la rampa (modo
® Rampa rapida rampa) o establecer la frecuencia de la
Modo Oscilacién: establezca el valor en el rango [2 Hz— oscilacién (modo oscilacion).
400 Hz] para:
® Oscilacion lenta
® Oscilacién rapida
Frecuen- Valor definido por el usuario en el rango siguiente: Modificar el valor de la frecuencia
cia/Periodo | e [50 Hz — 400 Hz en modo hidraulico] establecido en la ficha General. El
periodo se calcula a partir de la
frecuencia introducida por el usuario y
no se puede modificar directamente.
Aplicar/Can- | Haga clic en Guardar o rechazar los cambios del
celar ® Aplicar para confirmar y guardar los cambios. proyecto TwidoSuite.
® Cancelar para rechazar los cambios.

Definicion de Dither

La adherencia y la histéresis pueden provocar que una valvula hidraulica presente

un funcionamiento irregular e impredecible:

e La adherencia puede anular el movimiento de la bobina de la valvula cuando los
cambios en la sefal de entrada sean pequefos.

e La histéresis puede provocar que el desplazamiento de la bobina sea diferente
para la misma entrada de sefial de comando, en funcién de que el cambio sea

hacia el aumento o hacia la reduccién.
Existen dos definiciones para la oscilacion:

e En la zona constante (véase pdgina 222), se intenta que la bobina realice un
movimiento rapido y pequefio alrededor de la zona deseada para evitar la
adherencia. Esto se limita a un movimiento del 5% del valor de desplazamiento

total alrededor de la posicién deseada.

e En una rampa ascendente o descendente (véase pdgina 222), la posicion de la
valvula cambia con frecuencia. Por ejemplo, para una oscilacién con una
frecuencia de 100 Hz, la vélvula cambia de posicién cada 10 ms.

NOTA: La Dither debe ser lo suficientemente amplia y presentar una frecuencia lo
suficientemente baja como para permitir la respuesta de la bobina. Sin embargo, la
amplitud no debe ser demasiado grande ni la frecuencia demasiado lenta como
para provocar una pulsacion en la salida hidraulica.
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Definicion de rampa

Las rampas se utilizan para ralentizar la respuesta de un controlador de valvulas a
un comando de entrada modificado. Esto tiene como resultado una transicion sin
problemas cuando se da un cambio rapido de sefal de entrada de comando.

Las rampas no tienen ningun efecto si el cambio de la sefial de entrada es mas lento
que el valor de la rampa.

Las rampas pueden ser fijas o ajustables. Para configuraciones rapidas (o lentas),
la pendiente de la rampa es la misma tanto para el ascenso como para el descenso.

En el modo Hidraulico relativo, Twido Extreme permite configurar un total de
cuatro rampas (dos rampas lentas/ascendente rapida y dos rampas
lentas/descendente rapida) con un coeficiente PWM que oscila entre 5% y 95%. Las
rampas independientes presentardn comandos de rampa individuales para el
ascenso y el descenso (consulte a continuacion). Deben configurarse, como
minimo, una rampa ascendente y una descendente.

Las rampas simétricas tienen la misma pendiente para el ascenso y el descenso.
Puede alcanzarse el control independiente de la aceleracién y la deceleracion
mediante comandos de rampa independientes para cada rampa. Si se utilizan
controladores de valvula bidireccionales de doble bobina con cuatro potencio-
metros, se podran controlar cuatro rampas (ascenso lento/rapido y descenso
lento/répido).

En el modo Hidraulico progresivo, Twido Extreme permite configurar dos rampas
(rapida y lenta), al tiempo que se define un valor de consigna que desee que
alcance el coeficiente PWM.

Configuracion de la rampa PWM

Las rampas PWM se pueden visualizar y configurar en Programa —Configurar —
Configurar los datos —Objetos de E/S —%PLS/%PWM —Pestana Entrada.
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La tabla de configuracion PWM, pestana Entrada que se muestra después de
seleccionar el modo Hidraulico relativo en la pestafia General, se visualiza a

continuacion:

Definir objetos

Asignacidn Automdtica W Midmero de objetos |0 Asignados: 0 max.: 3

on OFF,

Tabla
’ﬁ General Hidrdulico Entrada
|En usn‘ Direccidn Simbola | Aplicar GCancelar
f7
] %HPLS1/%PWh1
[m] % PLE2 %P2
ton=P=(R/100)

-

—
P=1/F

A ! Coefici actual D

Lenta | ‘ Lenta |

Répida Rapida

La tabla de configuracion PWM, pestafia Entrada que se muestra después de
seleccionar el modo Hidraulico progresivo en la pestafia General, se visualiza a

continuacion:

Definir objetos

Agignacion Autornatica W Mimero de objetos o Asignados: 0 max: 3

0N

Tahla
’ﬁ General Hidrdulico M
|Em usu‘ Direccian Simbolo | Aplicar Gancelar
m] %PLS1/% P
[ %PLS2/%PWM2
ton=Ps(R/100)

-

_———>
=T

Rampa Coeficiente actual Consigna

Lenta | ‘

Réapida

35013228 06/2011

219



Configuracion de entrada/salida de Twido Extreme

Campos de configuracion de la pestaina Entrada de la rampa PWM

Los campos de configuracion de rampas PWM se describen en la tabla siguiente.
La pestana Entrada sélo esta disponible si una de las casillas de verificaciéon de
Hidraulico (relativo o progresivo) esta seleccionada en la pestafa General. La
introduccioén de direcciones en estos campos le permite especificar cuatro rampas.

Modo Campo Valores posibles Funcion

hidraulico

Relativo Rampa Cuando el disparador se
ascendente establece en 1, comienza la
lenta transicion de la rampa

ascendente lenta. El
coeficiente aumenta
lentamente de 5% a 95%.

Rampa Cuando el disparador se
ascendente establece en 1, comienza la
rapida transicion de la rampa
ascendente rapida. El

Seleccione el disparador para la rampa: coeficiente aumenta

e Bit de memoria %Mi (i = 0-99) rapidamente de 5% a 95%.
Rampa e Entrada digital %I0.j (j= 0-19) Cuando el disparador se
descendente | ® Salida digital %Q0.k (k = 0-18) establece en 1, comienza la
lenta transicién de la rampa

descendente lenta. El
coeficiente disminuye
lentamente de 95% a 5%.

Rampa Cuando el disparador se
descendente establece en 1, comienza la
rapida transicién de la rampa

descendente rapida. El
coeficiente disminuye
rapidamente de 95% a 5%.

Relativo/pro- | Coeficiente ® %MWi (i=0-99) Valor actual del coeficiente
gresivo actual ® %QWCxyz(x=0061; y=0-31; z=0-7) PWM.
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Modo Campo Valores posibles Funcién
hidraulico
Progresivo Rampa lenta Cuando el disparador se

establece en 1, comienza la
transicién de la rampa lenta. El
coeficiente cambia lentamente

. . del valor de coeficiente actual
Seleccione el disparador para la rampa: al valor de consigna.

® Bit de memoria %Mi (i= 0-99)

Rampa rapida | ¢ Entrada digital %10.j (j = 0~19) Cuando el disparador se

e Salida digital %Q0.k (k = 0-18) establece en 1, comienza la
transicién de la rampa rapida.

El coeficiente cambia
rapidamente del valor de
coeficiente actual al valor de

consigna.
Consigna ® %IWO0j (i=0-8) Valor de consigna que se
® %IWCxyz(x=061; y=0-31;z=0-7) desee que alcance el
® %MW (i=0-99) coeficiente.
® %QWCxyz(x=0061; y=0-31; z=0-7)
Aplicar/Can- | Haga clic en Guardar o rechazar los
celar ® Aplicar para confirmar y guardar los cambios. | cambios del proyecto

o Cancelar para rechazar los cambios. TwidoSuite.

Prioridad de la rampa

Ciclo de servicio

En caso de que se establezcan los disparadores lentos y rapidos de forma
simultanea para la misma rampa, se ha establecido el orden de prioridad siguiente
para proteger la valvula:

e Descendente rapida
e Descendente lenta
e Ascendente lenta
e Ascendente rapida

Puede establecer y modificar el ciclo de servicio (R) en el programa de usuario (de
lista o Ladder) mediante el parametro %PWM.i.R. Para las aplicaciones hidraulicas,
el ciclo de servicio debe encontrarse en el rango: 5% <R <95%.

Para Q0.0 y Q0.1, los valores del ciclo de servicio deben estar comprendidos entre
5% y 95%.

Para Q0.2, los valores del ciclo de servicio deben estar comprendidos entre 20% y
80%.
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Modo online de la salida PWM hidraulica

En el modo online, puede controlar el estado de la rampa de salida PWM desde
Programa —Depuraciéon —Configuracién de software de supervision:

Definir objetos
Asignacian MNimero de objetos Asignados: 0 mé.: 3
Tabla
s General | Hiraulico | Entrada
|En uan‘ Direccidn Simbolo | Aplicar Cancelar
O %PLE0/%PYWD
T %PLE1 %Pk Tipo PLS/PWM Freouensia
] | SerUEmrEmE 0 Mo utiizado [ 120 Hz x10ps
9
ton=F+(R/00) ® 7S (]
@ %P
[ Ajustable
- W Hidraulico progresivo
lon YOFF, [T Hidraulico relativo
Salida
W— %000 = salida de pulsos
=

Existen seis estados diferentes en la sefial PWM en el modo online, tal y como se

muestra a continuacion:

Numero | Estado Diagrama online
de
estado
1 Zona muerta @
® >
2 Transicién a
rampa @
ascendente
rapida @ o
0
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Numero | Estado

de
estado

Diagrama online

3 Transicion a
rampa
ascendente lenta

®f

4 Zona constante

5 Transiciéon a
rampa
descendente
rapida

6 Transicion a
rampa
descendente
lenta

Efecto de los modos de funcionamiento de Twido Extreme en salidas PWM

Estado de
bit de
sistema

Modo de funcionamiento

Efecto

%S0 =1

Reinicio en frio

La salida se restablece a su estado inicial y la
sefial de salida es nula.

%S1 =1

Reinicio en caliente

La salida se reinicia en el mismo estado que en
el que estaba antes del corte de alimentacion.

%S9 =1

Automata en modo
DETENER

o
Restablecimiento de las

Las salidas %Q0.0, %Q0.1 y %Q0.2 se
establecen en 0, independientemente del
estado del bit de sistema %S8.

salidas en modo EJECUTAR
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Ejemplo de configuracion de salida PWM hidraulica de Twido Extreme

Descripcion general

Esta seccion explica como configurar la salida PWM en modo hidraulico a través de
un ejemplo de aplicacion.

Proceso de configuracion de salidas PWM hidraulicas
Siga estos pasos para configurar la salida PWM y controlar un sistema hidraulico:

Etapa Descripcién
1 Configurar la pestafa General de la salida PWM.
2 Configurar la pestafia Hidraulico de la salida PWM.
3 Configurar la pestana Entrada de la salida PWM.

Acceso a la ventana de configuracion de salidas PWM
Es posible acceder a la ventana de configuracion de salidas de las formas
siguientes:
e Haciendo doble clic en el bloque de funcion PWM en un programa Ladder;
e 0 bien, seleccionando Programa —Configurar —Configurar los datos —
Objetos de E/S —%PLS/%PWM.

Configuracion de la pestaina General de la salida PWM
Configure la pestaiia General de la salida PWM del modo siguiente:

Paso Accion
1 Seleccionar %PWM en el campo de tipo PLS/PWM.
2 Establecer la frecuencia en 150 Hz.

Resultado: el periodo en x 10 us se calcula a partir de la frecuencia (P=1/F).

3 Seleccionar una de las casillas de verificacion de Hidraulico (progresivo o
relativo) para habilitar el acceso de las pestafias Hidraulico y Entrada.
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Paso Accion
4 Resultado:
General Hidraulico | Entiada
Aplicar Cancelar
Tipo PLS/PWH Frecuencia
' No utilizado [120 Hz * 10ps
C %PLS 0
(oA
T Ajustable
R Hidraulico progregivo
[Hidraulico relativa
Salida esp

%Q0.0 = salida de pulsos

Configuracion de la pestafna Hidraulico de la salida PWM
Configure la pestafa Hidraulico de la salida PWM del modo siguiente:

Paso Accién
1 Seleccionar Rampa en el campo Comando.
2 Establecer el desplazamiento lento en 6 s.
3 Establecer el desplazamiento rapido en 1 s.
4 Si es necesario, modificar la frecuencia que se habia establecido previamente.
5 Resultado:
W Entrada
Aplicar Cancelar
Comando ___ Desplazamiento
C Oscilacién Lenta [6 |s  Frecuencia [160 Hz
G FRampa:  Répida |1 s x 10ps

Configuracion de la pestana Entrada/salida PWM
Configure la pestaha Entrada/salida PWM del modo siguiente:

Paso Accién
1 Establecer la rampa ascendente lenta.
2 Establecer la rampa ascendente rapida.
3 Establecer la rampa descendente lenta.
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Paso Accion
4 Establecer la rampa descendente rapida.
5 Establecer el coeficiente actual (opcional).
6 Hacer clic en Aplicar para guardar los cambios en todas las pestanas.
7 Resultado:

General Hidraulico Entrada
Aplicar Cancelar
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Instalacion del bus AS-Interface

V2

Objeto

Este capitulo ofrece informacién acerca de la instalacion del software del moédulo

master AS-Interface TWDNOI10M3 y de sus slaves.

Contenido de este capitulo

Este capitulo contiene los siguiente apartados:

Apartado Pagina

Presentacion del bus V2 AS-Interface 228
Descripcion funcional general 229
Principios de instalacién del software 232
Descripcion de la pantalla de configuracion del bus AS-Interface 234
Configuracion del bus AS-Interface 236
Descripcion de la ventana de AS-Interface en modo online 241
Modificacién de una direccion de slave 245
Actualizacion de la configuracion del bus AS-Interface en linea 247
Direccionamiento automatico de un esclavo AS-Interface V2 252
Insercion de un equipo slave en una configuracion V2 AS-Interface existente 253
Configuracion automatica de un esclavo V2 AS-Interface reemplazado 254
Direccionamiento de las entradas y salidas asociadas a los equipos slave 255
conectados al bus V2 AS-Interface

Programacion y diagnodstico del bus AS-Interface V2 257
Modo de funcionamiento del médulo de interfaz del bus V2 AS-Interface: 262
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Presentacion del bus V2 AS-Interface

Introduccion

El bus AS-Interface (sensor del impulsor-interfase) permite conectar, mediante un
cable unico, sensores/impulsores en el nivel mas bajo de la automatizacion.

Estos sensores/impulsores se definen en la documentacién como equipos slave.

La puesta en marcha de la aplicacién AS-Interface hace necesario definir el
contexto fisico de la aplicacion en la que se integrara (bus de ampliacién,
alimentacion, procesador, médulos, equipos slave AS-Interface conectados al bus)
y garantizar la instalacion del software.

El segundo aspecto se llevara a cabo desde los diferentes editores de TwidoSuite:

e En modo local.
e En modo online.

Bus AS-Interface V2
El mddulo master AS-Interface TWDNOI10M3 integra las funciones siguientes:

e Perfil M3: este perfil cubre las funcionalidades definidas por el estandar AS-
Interface V2, pero no admite los perfiles analdgicos S7-4.

e Un canal AS-Interface por médulo

e Direccionamiento automatico del slave con la direccion 0

e Gestion de perfiles y pardametros

e Proteccion contra la inversion de polaridad en las entradas del bus

El bus AS-Interface admite:

e Hasta 31 slaves de direccion estandar y 62 de direccién ampliada

e Hasta 248 entradas y 186 salidas

e Hasta 7 slaves analdgicos (4 E/S max. por slave)

e Un tiempo de ciclo de 10 ms como maximo

Se puede conectar un maximo de dos moédulos master AS-Interface a un autémata
modular Twido o a un autémata compacto TWDLCeA24DRF o TWDLCe#40DRF.
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Descripcion funcional general

Introduccion general
En la configuracion AS-Interface, el software TwidoSuite permite al usuario:

e Configurar el bus (declaracién de los esclavos y atribucion de las direcciones en
el bus) de forma manual.

e Adaptar la configuracion segun la que se encuentra presente en el bus.

e Tener en cuenta los parametros de los esclavos.

e Controlar el estado del bus.

Para ello, toda la informacién procedente o enviada al maestro AS-Interface se
almacena en los objetos (palabras y bits) especificos.

Estructura del maestro AS-Interface

El médulo AS-Interface integrado incluye campos de datos que permiten gestionar
listas de esclavos e imagenes de datos de entrada/salida. Esta informacion se
almacena en la memoria volatil.

La figura siguiente muestra la arquitectura del médulo TWDNOI10M3.

1 — Datos de E/S
2 Parametros
] actuales Bus AS-i
3 _| Configuracion/
identificacién
L
s
6
. I
Leyenda:
Direccion | Elemento Descripcion
1 Datos de E/S Imagenes de las 248 entradas y de las 186
(IDI1, ODI) salidas del bus AS-Interface V2.
2 Parametros actuales Imagen de los parametros de todos los esclavos.
(PI, PP)
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Direcciéon | Elemento Descripcién
3 Configuracion/identificacion | Este campo contiene todos los codigos de E/S 'y
(CDI, PCD) los cédigos de identificacion de todos los
esclavos detectados.
LDS Lista de todos los esclavos detectados en el bus.
LAS Lista de los esclavos activados en el bus.
LPS Lista de los esclavos previstos en el bus y
configurados mediante TwidoSuite.
7 LPF Lista de esclavos y no operativos.

Estructura de los equipos esclavos

Cada uno de los esclavos de direccionamiento estandar cuenta con:

e 4 bits de entrada/salida

e 4 bits de parametrizacion

Cada uno de los esclavos de direccionamiento ampliado cuenta con:

e 4 bits de entrada/salida (ultimo bit destinado sélo a la entrada)
e 3 bits de parametrizacion

Cada esclavo posee su propia direccién, asi como un perfil y un subperfil (definicion
del intercambio de variables).

La figura que se muestra a continuacion muestra la estructura de un esclavo de
direccionamiento ampliado:

2 — Parametros

3 __ Qonfilgurac_:i’én/
identificacién

4 —E Direccidn

Leyende{:

Datos de E/S

Bit s6lo de entrada
(Dayd
Do

p2
PO

Bus AS-i

Direccion | Elemento

Descripcion

1 Datos de
entrada/salida

El esclavo almacena los datos de entrada y los pone a
disposicion del maestro AS-Interface.
El médulo maestro actualiza los datos de salida.
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Direccion | Elemento Descripcion

2 Parametros Los parametros permiten controlar y conmutar los modos de
funcionamiento internos del sensor o impulsor.

3 Configuracion/ | Este campo contiene:

identificacion | ® El codigo correspondiente a la configuracion de las
entradas/salidas (I/O)

e El codigo de identificacion del esclavo (ID)
® Los subcddigos de identificacion del esclavo (ID1y ID2)

4 Direccion Direccion fisica del esclavo.

Nota: Los parametros de funcionamiento, direccién, datos de configuracién y de
identificacion se almacenan en una memoria no volatil.

35013228 06/2011

231




Instalacién del bus AS-Interface

Principios de instalacion del software

Presentacion

Para respetar la filosofia adoptada en TwidoSuite, el usuario debe proceder por
pasos para crear una aplicacion AS-Interface.

Principio de instalacion
El usuario ha de saber como configurar de forma funcional el bus AS-Interface
(véase pdgina 253).

En la tabla siguiente se muestran las diferentes fases de instalacion del software del
bus AS-Interface V2.

Modo Fase Descripcién
Local Declaracion del moédulo | Seleccion del emplazamiento del médulo master
AS-Interface TWDNOI10M3 en el bus de
ampliacion.
Configuracién del canal | Seleccién de los modos "master".
del médulo
Declaracion de los Seleccién, para cada equipo, de:
equipos slaves e El nimero de emplazamiento en el bus.
e Eltipo de slave de direccionamiento estandar o
direccionamiento ampliado.
Validacion de los Validacién en el slave.
parametros de
configuracion
Validacién global de la | Validacion de aplicacion.
aplicacion
Local o Simbolizacién (opcional) | Simbolizacién de las variables asociadas a los
conectado equipos slaves.
Programacioén Programacion de la funcidon AS-Interface V2.
Conectado | Transferir Transferencia de la aplicacién en el PLC.
Depuracion Depuracion de la aplicacién mediante:

e |a ventana de AS-Interface que permite
visualizar los slaves (direccion, parametros) y
asignarles las direcciones deseadas.

® Las pantallas de diagnostico que permiten
identificar los fallos.

NOTA: La declaracién y eliminacion del médulo master AS-Interface en el bus de
ampliacion se desarrolla como para cualquier otro médulo de ampliacion. Sin
embargo, una vez que se han declarado dos médulos master AS-Interface en el bus
de expansion, TwidoSuite no permite declarar otro.
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Precauciones antes de la conexion

Antes de conectar (mediante el software) el PC al controlador, y para evitar
cualquier problema de deteccion:

e Asegurese de que no haya ningun slave presente fisicamente en el bus en la
direccion 0.

e Asegurese de que no haya dos slaves presentes fisicamente en la misma
direccion.
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Descripcion de la pantalla de configuracion del bus AS-Interface

Presentacion

La pantalla de configuracion del médulo maestro AS-Interface permite acceder a los
parametros asociados al médulo y a los equipos esclavos.

Permite ver y modificar los parametros en modo offline.

NOTA: Para acceder a la pantalla de configuracion del médulo maestro AS-
Interface: haga doble clic en el médulo maestro AS-Interface, o bien vaya a la
pagina Programa\ Configurar\ Configurar el hardware y clic en el médulo maestro

AS-Interface.

llustracion del modo offline

llustracion de la pantalla de configuracion en modo offline:

Descripcidn del mdadulo

Configuracidn del madulo.

Esclavos est./ Esclavos /B
00
Esclavo 14 (]
o2
03  ASIZOMT4IE
04
05 [NOUT24/12
06
WXA3G o7
03
09
10
1
12
13
14
15
16
17
18
19
20

=
|

Nimero de serie | TWDNOIOM3 Direadién | > i‘
Descripcion Médulo de ampliasién maestre AS- (20 mA) J 1
Esclavo /4 Nombre: | Esolavo 14

Caracteristicas p

Pefil E/8[F 1D [F D1[F iD2[F

Gomentario ‘ Comentario

[* Bits o [v |Pardmetro 1 2 [v |Pardmetro3
(" Decimal i [v |Pardmetroz 3 [¥ |Pardmatrod

E

Entrada Direccion Simbolo Salida  Direccion Simbolo

Modo maestro

Intersambio de datos activo [ Mo hay red

[+ Direcoienarmients automatics

I
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Descripcion de la pantalla en modo offline

Esta pantalla agrupa toda la informacidn que compone el bus en tres bloques de

informacion:

Bloques

Descripcion

Configuracion de AS-
Interface

Imagen del bus deseada por el usuario: visualizacion de
esclavos con configuracion de direcciones estandar y
ampliadas previstos en el bus. Mueva el cursor en sentido
descendente por la barra vertical para acceder a las direcciones
siguientes..

Las direcciones inaccesibles corresponden a las direcciones
que no se pueden utilizar para configurar un esclavo. Si, por
ejemplo, se declara un nuevo esclavo con configuracion de
direccion estandar con la direccion 1A, la direcciéon 1B se
volvera inaccesible automaticamente.

Esclavo xxA/B

Configuracién del esclavo seleccionado:

e Caracteristicas: codigo E/S, cédigo ID, cédigos ID1 e ID2
(perfiles) y comentarios sobre el esclavo.

® Parametros: lista de parametros (modificable), en forma
binaria (cuatro casillas de verificacion) o decimal (una
casilla) a eleccion del usuario.

® Entradas/salidas: lista de las E/S disponibles y sus
direcciones respectivas.

Modo maestro

Activacion o desactivacion posible de las dos funciones
disponibles para el médulo AS-Interface (direccionamiento
automatico, por ejemplo).

"No hay red" le permite forzar el bus AS-Interface para que
entre en modo offline.

El modo "Direccionamiento automatico" esta seleccionado de
forma predeterminada.

Nota: La funcién de activacion de intercambio de datos aun no
esta disponible.

La pantalla tiene también dos botones:

Botones Descripcion

Aplicar Guarda los datos de la configuracién actual del bus AS-Interface.
La configuracién puede transferirse entonces al controlador Twido.

Cancelar Rechaza todos los cambios en curso.

NOTA: Sdlo pueden realizarse modificaciones en la pantalla de configuracion en

modo offline.
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Configuracion del bus AS-Interface

Introduccion

La configuracion del bus AS-Interface se realiza mediante la pantalla de

configuracién en modo local.

Una vez seleccionados el maestro AS-Interface y los modos maestro
seleccionados, la configuracion del bus AS-Interface consiste en configurar los
equipos esclavos.

Procedimiento de declaracién y configuracion de un esclavo

Procedimiento que debe seguirse para crear o modificar un esclavo en el bus AS-
Interface V2:

Paso

Accion

1

Seleccionar la celda de la direcciéon deseada (de las que aparecen como
disponibles) en la imagen del bus:

Configuracién del médulo

XWBC21A

ASI20MT4IE

Py

05

INOUT24/12

WXASGE
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Paso Accién
2 En la pantalla de configuracién del esclavo, introducir o modificar:
e el nombre del nuevo perfil (13 caracteres como maximo).
e Un comentario (opcional).
También se puede hacer clic en el botén Insertar desde catalogo @ de
la barra de acceso rapido a funciones y seleccionar un esclavo de la familia de
perfiles AS-Interface preconfigurados.
llustracién de una pantalla de configuracién para un esclavo:
_ Aploar || canaclar_|
Esclavo 1/4 Mombre | Esclavo a4
Caracteristicas peri
Pafil ES[F 1D [F 1m[F m[F
Comentario ‘ Comentariz
Para per
(¥ Bits o [v |[Paramatro 1 2z [v [Parametro s
" Lesimal 1 [ |Pardmetro 2 3 [ |Pardmetro4
Entrad. lid:
Entrada Direceidn Simbolo Salida  Direceidn Simbolo
Modo maestro
Intercambio de datos active [~ Mo hay red
[ Direccicnamiento automatico
Nota:
® En el caso de un esclavo nuevo, aparece una pantalla nueva para
configurar el esclavo, en la que el campo "Direccion" indica la direccion
seleccionada, los campos de "Perfil" tienen el valor F de forma
predeterminada y los campos restantes de la pantalla estan vacios.
® En el caso de una modificacion, la pantalla de configuracion del esclavo
aparece con los campos que contienen los valores definidos previamente
del esclavo seleccionado.
3 Introducir:
® ¢l cddigo 10 (corresponde a la configuracion entrada/salida).
e el cddigo ID (identificador), mas ID1 e ID2 para un tipo ampliado.
Nota:
Los campos "Entradas" y "Salidas" indican el numero de canal de entrada y de
salida. Se implementan de forma automatica al introducir el cédigo 10.
4 Definir para cada parametro:

® Su confirmacioén por parte del sistema (casilla seleccionada en la opcién
"Bits", o valor decimal entre 0 y 15 en la opcién "Decimal").
® Una etiqueta mas significativa que "Parametro X" (opcional).

Nota:
Los parametros seleccionados son la imagen de los parametros permanentes
que se deben proporcionar al maestro AS-Interface.
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Paso Accidn

5 Modificar "Direccién", si es necesario (en el limite de las direcciones
disponibles en el bus), mediante un clic en las flechas arriba/abajo situadas a
laizquierda de la direccién (acceso en las direcciones autorizadas) o mediante
la introduccion directa de la direccién a través del teclado.

6 Validar la configuracion del esclavo con el botén Aplicar.

El resultado es la verificacion de que:

® Los codigos 10 e ID estan autorizados.

e La direccion del esclavo se ha autorizado (en caso de introduccién
mediante el teclado) segun el cédigo ID (los esclavos "banco" /B sélo estan
disponibles si el cédigo ID es igual a A).

Si se detecta un error, un mensaje de error advierte al usuario (ejemplo: "El
esclavo no puede tener esta direccion”) y la pantalla se vuelve a mostrar con
los valores iniciales (en el perfil o la direccién, segun la condicién).

NOTA: El software limita el nimero de declaraciones de esclavo analdgico a 7.

NOTA: Acerca del catdlogo Schneider AS-Interface: al hacer clic en Insertar desde
catalogo, se pueden crear y configurar esclavos en "Familia privada" (diferentes de
los del catadlogo Schneider AS-Interface).

Catalogo AS-Interface

El botén Insertar desde catalogo @ facilita la configuracién de los esclavos en
el bus. Si se utiliza este botdn con un esclavo de la familia de productos Schneider,
la configuracion sera muy sencilla y rapida..

NOTA: Un esclavo AS-Interface puede agregarse haciendo clic en el botén Insertar

desde catalogo @
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Al hacer clic en Insertar desde catalogo, se abre el panel siguiente:

Grupo de perfles de AS-Interface:
|6: Bases columnas luminosas [#] insertar

2l
1‘
Catalogn AS-Interface: Bases columnas luminosas

ReferenciaXVBCZ1A

Per t Comemarlo

Unidad adaptadara AS- para bases columnas
luminosas

B = MAIMO

Este adaptador debe ser la unidad més baja del stack

/ olur
7 FEF|XvBC21B std Base columna luminosa WE

Wersion

Proveedor Telemesanique

Perfil AS-i7.FFF

Configuracion de E/3

Entradas:

DO: Estado de la unidad 1: 1

D1: Estado de la unidad 2: 1
1
1

D2: Estado de la unidad 3
D3: Estado de la unidad 4

[sR<fok=]
EAARR
oo

Salidas
Retorno =0 por watchdog |
DO: Unidad 1: *Of =0/*On* =1 i

En el menu desplegable se puede acceder a todas las familias de productos del
catalogo Schneider AS-Interface:

Grupo de perfles e AS- erface:
5 Teckados g Insertar]

6 Bases Colnnas luminosas | | Refersncia XvBC21A
7 Comando y sefializacicn
4 Arrancaciores

1 Bensores inducivos

9: Sensores flnsléchicos

=i

Unidad adaptadora AS-i pata bases colurmnas luminosas
38 - MAXIMO

1 Fanila privada Este adaptador debe ser la unidad més baja del stack.
1 Interfaces |P20 compactss _
12 Intertaces 120 Teletast ¥ | Version

Provesdor Telemecanique

Perfil AS-:7.FF.F
G on de E/S:
Entradas:

D0: Estado de la unidad 1
D1: Estado de la unidad 2
D2: Estado de la unidad 3
D3: Esfado de la unidad 4

Salidas:
Retomo = 0 por watchdog
D0 Unidad 1: "0f* =0/ O

n' =1
=1
Ot =
n' =1

D3: Unidad 4 "Of* =0/ "On

1l
Al seleccionar un producto, aparece una lista de los esclavos correspondientes.
Haga clic en el esclavo que desee y valide mediante "Insertar".

NOTA:

e Haga clic en el nombre del producto del catalogo AS-Interface para ver sus
caracteristicas en el panel derecho.

e Puede anadir y configurar esclavos que no forman parte del catalogo de
Schneider. Basta con seleccionar la familia privada y configurar el esclavo
nuevo.
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Menu contextual

Al hacer clic con el botdén derecho, aparece un menu contextual:

Configuracion del modulo

EsclavosiD |
0 _
HKVBC21A o
10/
03 ASI20MT4IE
[\ 04
Cortar 05 INOUTZ4/12

Copiar %
——1| Pegar
A

Esclavos est/A

—1 Eliminar

Este menu se utiliza para:
Cortar (Ctrl+X)
e Copiar (Ctrl+C)
e Pegar (Ctrl+V)
e Eliminar (Supr)
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Descripcion de la ventana de AS-Interface en modo online

Presentacion

Cuando el PC esta conectado al controlador (después de cargar la aplicacion en
éste), la ventana de AS-Interface muestra las funciones en linea.

Cuando se esta en modo online, la ventana de AS-Interface proporciona de forma
dinamica una imagen del bus fisico que incluye:

La lista de esclavos previstos (introducidos) durante la configuracion con su
nombre y la lista de los esclavos detectados (de nombre desconocido si no
fuesen previstos).

El estado del mddulo AS-Interface y de los equipos esclavos.

La imagen del perfil, los parametros y los valores de las entradas y salidas de los
esclavos seleccionados.

También permite al usuario:

obtener un diagndstico de los esclavos en los que se ha detectado un error
(véase pdgina 243),

modificar la direccién de un esclavo en modo online (véase pdgina 245),
transmitir la imagen de los esclavos a la pantalla de configuracion,

(véase pdgina 247).

dirigir todos los esclavos a las direcciones deseadas (durante la primera
depuracion).
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llustracion de la ventana de AS-Interface

La ilustracion de la ventana de AS-Interface (solamente en modo online) aparece
del siguiente modo:

Descripcidn del madulo Mimero de sarie ‘1‘WDNO|1|]M3 Direceién |1 44| pp
£
Desoripoidn Matulo de ampliacién magstro AS-i (B0 mA) J mwm
Configuracion del madulo.
Esclavos est./ Esclavos/B ;I ‘ |
00 _I
Ezekve i 2 Esclavo 144 MNermbre | Esclavo 14
02
03 ASIZOMT4IE Caracteristicas permanentes
04 Perfil ES |F 1D F It |F D2 [F
05 l INGUT24/12
Comentario | Comentario
06
WXA36 o7 Parametros permanentes
08 (e Bits 0 ’7 ‘ Pardmetro 1 > ’7 ‘ Parémetro 3
09
10 F Decimal 1 ’7 Parimetro 2 3 ’7 Parimetro 4
1 Entradas/salidas
12 I Desconocido
Entrada Direacidn Simbolo Salida Direceién Simbolo
13
14
15
16
17 Modo maestro
18
19 ‘
» (=]
Bus AS.Interf:
-
Configuracion 0K Direccionamiento automatico Esclavos detectados en dir. 0 Corte de alimentacién T
Esclavos OK Ence| Modo protegido Direccionamiento Ence| Mo hay red T

Descripcion de la ventana de AS-Interface

La ventana de AS-Interface proporciona la misma informacién que la pantalla de
configuracion (véase pdgina 235).
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Las diferencias se enumeran en la tabla siguiente:

Esquema

Descripcion

Configuracién de AS-Interface
V2

Imagen del bus fisico.

Incluye el estado de los esclavos:

e |Indicador verde: el esclavo de esta direccién esta
activo.

e Indicador rojo: se ha detectado un error en el esclavo de
esta direccién y un mensaje le informa del tipo de error
en la ventana "Error en la red".

Esclavo xxA/B

Imagen de la configuracién del esclavo seleccionado:

e Caracteristicas: imagen del perfil detectado (no
disponible, no modificable).

® Parametros: imagen de los parametros detectados. El
usuario solamente puede elegir el formato de
visualizacion de los parametros.

e Entradas/salidas: se muestran los valores de las
entradas y salidas detectadas, no modificables.

Error en la red

Informa del tipo de error si se ha detectado un error en el
esclavo seleccionado.

Bus AS-Interface

Informacién resultante de un comando implicito "Read

Status".

e |Indica el estado del bus: por ejemplo, "Configuracién
OK = OFF" indica que la configuracién prevista por el
usuario no se corresponde con la configuracion fisica
del bus.

e Indica las funciones autorizadas en el médulo maestro
AS-Interface: por ejemplo, "Direccionamiento
automatico activo = ON" indica que el modo maestro de
direccionamiento automatico esta autorizado.

Visualizacion de los estados de los esclavos

Si el indicador asociado a una direccion esta en rojo, se ha detectado un error en
su esclavo asociado. La ventana "Error en la red" proporciona el diagnéstico del

esclavo seleccionado.
Descripcion de errores:

e El perfil previsto por el usuario al configurar una direccién determinada no se
corresponde con el perfil real detectado en dicha direccién del bus (diagndstico:

"Error de perfil").

e El bus ha detectado un nuevo esclavo no previsto en la configuracion: aparece
un indicador rojo en esta direccion y el nombre del esclavo aparece como
"Desconocido” (diagndstico: "Slave no proyectado").
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e Fallo de dispositivo si el esclavo detectado lo admite (diagndstico: "Fallo de
dispositivo").

e Se ha especificado un perfil configurado pero el bus no detecta ningun esclavo
con esta direccion (diagnostico: "Esclavo no detectado”).

244 35013228 06/2011



Instalacién del bus AS-Interface

Modificacion de una direccion de slave

Presentacion

En la ventana de AS-Interface, el usuario puede modificar la direccion de un slave

en linea.

Modificacion de una direcciéon de slave

En la tabla siguiente se muestra el procedimiento para modificar una direccion de

slave:

Paso

Descripcion

1

Acceder a la ventana de AS-Interface.

2

Seleccionar un slave en el area "Configuracion de AS-Interface V2".

3

Ejecutar una accién de "arrastrar y soltar" mediante el ratén hacia la celda
correspondiente a la direccion deseada.
llustracién: arrastrar y soltar desde el slave 3B hacia la direccién 15B

Configuracion del madule

Slaves std/

Slave 14

W ASE

Slaves /B ;I
[

l INCUT24/12

AL POMT41E

I Desconccide
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Paso Descripcion

Resultado:

Se realiza un control automatico de todos los parametros del slave para comprobar si la
operacion es posible.

llustracion del resultado:

Configuracién del mddulo

Slaves std/ Slaves /B ;I
) [
AYBCZ1A o1
02
o3 ASIZOMT4IE

04
05 I\NOUTdez

WXARE o7

1 lDesoonomdo

15 l Desconocido

S -]

Tras la operacion, el diagnéstico del slave en la direccién 3B muestra "slave no detectado”,
indicando asi que el slave previsto en esta direccion no esta presente. Al seleccionar la
direccion 15B, se encuentran el perfil y los parametros del slave desplazado; el nombre del

slave permanece desconocido, ya que no se habia previsto en esa direccién.

NOTA: El perfil y los parametros de un slave no se asocian a un nombre. Varios
slaves con nombres distintos cuentan con los mismos parametros y perfiles.
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Actualizacion de la configuracion del bus AS-Interface en linea

Presentacion

Mientras se esta en linea, no se autoriza ninguna modificacién de la pantalla de
configuracion y la configuracion del hardware y del software pueden ser diferentes.
Cualquier diferencia en el perfil o en los parametros de un slave configurado o no
configurado puede tenerse en cuenta en la pantalla de configuracién. Es posible
transmitir cualquier modificacion a la pantalla de configuracion antes de transferir la
nueva aplicacion al controlador.

El procedimiento que debe seguirse para tener en cuenta la configuracion del
hardware es el siguiente:

Paso Descripcién
1 Transferencia de la configuracion del slave deseado a la pantalla de
configuracion.

Aceptacion de la configuracién en la pantalla de configuracion.

Validacién de la configuracion nueva.

Transferencia de la aplicacién al médulo.

Transferencia de una imagen de slave a la configuracion.

En caso de deteccion en el bus de un slave no previsto en la configuracion, aparece
un slave "Desconocido” en el rea "Configuraciéon de AS-Interface V2" de la ventana
de AS-Interface en la direccion detectada.

En la tabla siguiente se indica el procedimiento para transferir la imagen del slave
"Desconocido” a la pantalla de configuracion:

Paso Descripcion
1 Acceder a la ventana de AS-Interface.
2 Seleccionar el slave deseado en el area "Configuracién de AS-Interface V2"
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desea transferir hacia la pantalla de configuracion.

Paso Descripcion
3 Hacer clic con el boton derecho del raton para seleccionar "Transferir config.".
llustracion:
Configuracidn del mddulo
Slaves std/ Slaves /B ﬂ‘
Qo
XVBC2AA Lok }
az
03 ASI20MT4IE
04
o5 lwoummz
06
WG Q7
g
a9
10
1 lDesoonooido
12
13
14
15 lDesoonooldo
16
17
1%
19
20 ﬂ
Resultado:
La imagen del slave seleccionado (imagen del perfil y parametros) se
transfiere a la pantalla de configuracion.
4 Volver a realizar la operacion para cada uno de los slaves cuya imagen se
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Regreso a la pantalla de configuracién

Cuando el usuario vuelve a la pantalla de configuracion, se pueden ver todos los
slaves nuevos (no previstos) transferidos.

llustracion de la pantalla de configuracion que sigue a la transferencia de todos los
slaves:

Configuracidn del madulo

Slaves std/ Slaves /B jl
XVBG21A o

03 ASIZ0MT4IE

05 X INOUT 24112

WXAZE o7

11 | Desconocido

15 | Desconosido

= =l
Leyenda:

e La cruz significa que hay diferencias entre la imagen del perfil del slave
transferido y el perfil deseado en un principio en la pantalla de configuracion.

e El punto de exclamacion indica que se ha introducido un nuevo perfil en la
pantalla de configuracion.

Explicacion:

La pantalla de configuracién muestra siempre la imagen permanente de la
configuracion deseada (de ahi la presencia del slave en 3B a pesar del cambio de
direccion (véase pdgina 245)), completada por la imagen actual del bus.

Los perfiles y parametros de los slaves previstos que aparecen corresponden a los
previstos. Los perfiles y parametros de los slaves desconocidos que aparecen
corresponden a las imagenes de los detectados.
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Procedimiento de transferencia de la aplicacion definitiva hacia el modulo

Antes de transferir una aplicacién nueva hacia el acoplador, el usuario puede tener
en cuenta, para cada uno de los slaves, la imagen detectada del perfil y de los
parametros (transferida a la pantalla de configuracién) o modificar la configuracién
manualmente (véase pdgina 236).

En la tabla siguiente se describe el procedimiento que se ha de seguir para validar
y transferir la configuracion definitiva hacia el acoplador:

Paso Accion
1 Desconectar el equipo del médulo mediante el software.
Nota:

No se puede realizar ninguna modificacion en la pantalla de configuracion si el
equipo esta conectado al médulo.

Hacer clic con el botén derecho del ratén en el slave deseado.

3 Existen dos posibilidades:
® Seleccionar "Aceptar conf." para aceptar el perfil detectado del slave
seleccionado.

llustracion:
Module configuration.
Std slaves/ Slaves /B ;“
00 J

XVBC214 01

03 AZI20MT4IE

05 X |N§uT24ﬁz
06

WiA36 o7 @l
08 Gopy
5 Pasle
10 Delste
AL
12
13
14
15 | Unknown
%
17
18
19
20 LU

Para cada uno de los slaves marcados con una cruz, hay un mensaje que

advierte al usuario de que esa operacion sobrescribira el perfil inicial (que

aparece en pantalla) del slave.

e Elegir las opciones restantes del menu contextual para configurar
manualmente el slave seleccionado.
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Paso Accion

4 Volver a comenzar la operacion para cada uno de los slaves deseados en la
configuracion.

5 Pulsar "Aceptar" para validar y crear la nueva aplicacion.
Resultado: vuelta automatica a la pantalla principal.

6 Transferir la aplicacion al médulo.
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Direccionamiento automatico de un esclavo AS-Interface V2

Presentacion

Procedimiento

Todos los esclavos presentes en el bus AS-Interface deben tener asignada (por
configuracion) una direccion fisica exclusiva. Esta debe ser la imagen idéntica a la
que esta declarada en TwidoSuite.

El software TwidoSuite ofrece una utilidad de direccionamiento automatico de
esclavos, de manera que no sea necesario utilizar una consola AS-Interface.

La utilidad de direccionamiento automatico se utiliza para:

e Cambiar un esclavo que no esta operativo.
e Insertar un nuevo esclavo.

En la siguiente tabla se detalla el procedimiento que debe llevarse a cabo para
definir el parametro Direccionamiento automatico.

Paso Accidn
1 Acceder a la pantalla de configuracién del médulo maestro AS-Interface V2.
2 Hacer clic en la casilla de verificacion Direccionamiento automatico situada

en la zona Modo maestro.

Resultado: La utilidad de Direccionamiento automatico se activara (casilla
marcada) o se desactivara (casilla no marcada).

Nota: El parametro Direccionamiento automatico aparece seleccionado de
forma predeterminada en la pantalla de configuracion.
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Insercion de un equipo slave en una configuracion V2 AS-Interface existente

Presentacion

Procedimiento

Es posible insertar un equipo en una configuracion AS-Interface V2 existente sin
tener que recurrir al programador de bolsillo.

Esta operacion es posible si:

e La utilidad de Direccionamiento automatico del modo de configuracion esta en
modo activo (véase pdgina 252).

Unicamente falta un slave en la configuracion fisica.
El slave que se va a insertar esta especificado en la pantalla de configuracion.
El slave tiene el perfil previsto en la configuracion.
El slave tiene la direccion O(A).

Asi, el médulo AS-Interface V2 asignara automaticamente al slave el valor predeter-
minado en la configuracion.

En la siguiente tabla se detalla el procedimiento que debe llevarse a cabo para que
la insercidn automatica de un nuevo slave sea efectiva.

Paso Accién

1 Agregar el nuevo slave en la pantalla de configuraciéon en modo local.

2 Realizar una transmisién de configuracion hacia el PLC en modo conectado.

3 Conectar fisicamente el nuevo slave de la direccion 0(A) al bus AS-Interface
va.

NOTA: Es posible modificar una aplicacién siguiendo los pasos anteriores tantas
veces como sea necesario.
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Configuracion automatica de un esclavo V2 AS-Interface reemplazado

Principio

Cuando un esclavo se declara no operativo, es posible sustituirlo automaticamente
por un esclavo del mismo tipo.

La sustitucion puede llevarse a cabo sin tener que detener el bus AS-Interface V2 'y
sin manipulacion alguna en tanto en cuanto esté activado la utilidad de Direcciona-
miento automatico del modo de configuracién (véase pdgina 252).

Pueden presentarse dos posibilidades:

e El esclavo de recambio esta programado con la misma direccion con ayuda del
programador de bolsillo y tiene el mismo perfil y subperfil que el esclavo que no
esta operativo. Por lo tanto, se insertara automaticamente en la lista de esclavos
detectados (LDS) y de esclavos activos (LAS).

e El esclavo de recambio esta en blanco (direccién 0(A), esclavo nuevo) y tiene el
mismo perfil que el esclavo que no esta operativo. Adoptara automaticamente la
direccion del esclavo cambiado y se insertara entonces en la lista de esclavos
detectados (LDS) y en la lista de esclavos activos (LAS).
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Direccionamiento de las entradas y salidas asociadas a los equipos slave
conectados al bus V2 AS-Interface

Presentacion

ilustracion

Sir:;0|0
Simbelo |

Valores especificos

Esta pagina muestra las especificaciones de direccionamiento de las entradas y
salidas analdgicas o binarias de los equipos slave.

Para evitar cualquier confusion con las entradas y salidas remotas, se proponen
nuevos simbolos de sintaxis AS-Interface: por ejemplo, %IA.

Recordatorio del principio de direccionamiento:

1A, QA, IWA, QWA X . n . i
Tipo de objeto Ampliacion ‘ direccién ‘ ‘ Canal n.°
direccién del del slave
maédule

En la siguiente tabla se especifican los valores de los objetos slave AS-Interface V2:

Componente Valores Comentario

1A - Imagen de la entrada binaria fisica del
slave.

QA - Imagen de la salida binaria fisica del
slave.

IWA - Imagen de la entrada fisica analdgica del
slave.

QWA - Imagen de la salida fisica analégica del
slave.

X Deta7 Direccién del médulo AS-Interface en el
bus de ampliacion.

n De 0A a 31B | El slot 0 no se puede configurar.

i DeOa3 -

35013228 06/2011

255



Instalacién del bus AS-Interface

Ejemplos
En la tabla siguiente se presentan varios ejemplos de direccionamiento de las
entradas y salidas:

Objeto de E/S | Descripcion

%IWA4.1A.0 Entrada analdgica 0 del slave 1A del médulo AS-Interface en la
posicion 4 del bus de ampliacion.

%QA2.5B.1 Salida binaria 1 del slave 5B del médulo AS-Interface en la
posicion 2 del bus de ampliacion.

%IA1.12A.2 Entrada binaria 2 del slave 12A del médulo AS-Interface en la
posicion 1 del bus de ampliacion.

Intercambios implicitos

Los objetos descritos se intercambian implicitamente, es decir, de forma
automatica, con cada ciclo del PLC.
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Programacion y diagnostico del bus AS-Interface V2

Intercambios explicitos

Los objetos (palabras y bits) asociados al bus AS-Interface aportan informacion (por
ejemplo: funcionamiento del bus, estado de los esclavos...) y comandos adicionales
para efectuar una programacion avanzada de la funcion AS-Interface.

El bus de expansidn intercambia estos objetos explicitamente entre el controlador
Twido y el maestro AS-Interface:

e A peticion del programa de usuario mediante la instruccion: ASI_CMD (consulte
"Presentacion de la instruccion ASI_CMD" mas abajo).
e Mediante la ventana de AS-Interface o la tabla de animacion.

Palabras de sistema especificadas reservadas

Las palabras de sistemas reservadas en el controlador Twido para los médulos
maestros AS-Interface permiten conocer el estado de la red: %SW73 esta
reservada para el primer médulo de ampliacion AS-Interface y %SW74 para el
segundo. Sdlo se utilizan los 5 primeros bits de estas palabras que son de sélo
lectura.

En la tabla siguiente se muestran los bits que se utilizan:

Palabras | Bit Descripcion
de
sistema
0 Estado del sistema ( = 1 si la configuracién es correcta, 0 si no lo es)
%SW73 1 Intercambio de datos ( = 1 si el intercambio de datos esta activado, 0
Z/SW74 si estd en modo Intercambio de datos desactivado
° (véase pdgina 262))
2 Sistema detenido ( = 1 si el modo Offline (véase pdgina 262) esta
activado, 0 si no lo esta)
3 Instruccion ASI_CMD finalizada ( = 1 si esta finalizada, O si esta en
curso)
4 Instruccion ASI_CMD errénea ( = 1 si lo hay, 0 si no lo hay)

Ejemplo de uso (para el primer médulo de ampliacién AS-Interface):

Antes de utilizar una instruccién ASI_CMD, hay que comprobar el bit %SW73:X3
para asegurarse de que no se esta ejecutando ninguna instruccion: compruebe que
%SW73:X3 =1.

Para saber si la instruccion se ha ejecutado correctamente, compruebe que el bit
%SW73:X4 es igual a 0.
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Presentacion de la instruccion ASI_CMD

Mediante el programa de usuario, la instruccion ASI_CMD permite al usuario
programar su red y obtener el diagndstico de los esclavos. Los parametros de la
instruccién se transmiten por medio de palabras internas (palabras de memoria)
%MWx.

La sintaxis de la instruccion es la siguiente:
ASI_CMD n %MW x : 1
Leyenda:

Simbolo | Descripcién

n Direccién del médulo de ampliacion AS-Interface (de 1 a 7).

X Numero de la primera palabra interna (memoria) transmitida en parametro.

| Longitud de la instruccion en numero de word (2).

Uso de la instruccion ASI_CMD

En la tabla siguiente se describe la accion de la instruccién ASI_CMD en funcién del
valor de los parametros %MW(x) y %MW(x+1) cuando sea necesario. Para las
solicitudes de diagndstico de los esclavos, el resultado se devuelve al parametro
%MW (x+1).

%MWXx %MWx+1 Accidn

1 0 Sale del modo offline.
1 1 Pasa al modo offline.
2 0 Prohibe el intercambio de datos entre el maestro y sus esclavos

(entra en el modo de intercambio de datos desactivado).

2 1 Autoriza el intercambio de datos entre el maestro y sus esclavos
(sale del modo de intercambio de datos desactivado).

Reservado

Resultado | Lee la lista de esclavos activos (tabla LAS) de la direccion OA a
15A (1 bit por esclavo).

5 Resultado | Lee la lista de esclavos activos (tabla LAS) de la direccion 16A a
31A (1 bit por esclavo).

6 Resultado | Lee la lista de esclavos activos (tabla LAS) de la direccion OB a
15B (1 bit por esclavo).

7 Resultado | Lee la lista de esclavos activos (tabla LAS) de la direccién 16B a
31B (1 bit por esclavo).

8 Resultado | Lee la lista de esclavos detectados (tabla LDS) de la direccién 0A
a 15A (1 bit por esclavo).

9 Resultado | Lee la lista de esclavos detectados (tabla LDS) de la direccién

16A a 31A (1 bit por esclavo).
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%MWx %MWx+1 Accién

10 Resultado | Lee la lista de esclavos detectados (tabla LDS) de la direcciéon 0B
a 15B (1 bit por esclavo).

11 Resultado | Lee la lista de esclavos detectados (tabla LDS) de la direccién
16B a 31B (1 bit por esclavo).

12 Resultado Lee la lista de los dispositivos erréneos de los esclavos (tabla
LPF) de la direccion 0A a 15A (1 bit por esclavo).

13 Resultado Lee la lista de los dispositivos erréneos de los esclavos (tabla
LPF) de la direccion 16A a 31A (1 bit por esclavo).

14 Resultado Lee la lista de los dispositivos erréneos de los esclavos (tabla
LPF) de la direccion 0B a 15B (1 bit por esclavo).

15 Resultado Lee la lista de los dispositivos erréneos de los esclavos (tabla
LPF) de la direccion 16B a 31B (1 bit por esclavo).

16 Resultado Lee el estado del bus.
Consulte el resultado en el parrafo que sigue.

32 Parametro | Escribe un nuevo parametro en un esclavo AS-Interface (tabla
PI).
Parametro:
® Byte 0: Nuevo parametro que se va a escribir—de 0 a 15
o Byte 1: Direccién — de 0 a 31 (para 0A a 31A) y de 100 a 131

(para OB a 31B)
33 Parametro | Lee un nuevo pardmetro en un esclavo AS-Interface (tabla PI).

Parametro:

® Byte 0: Nuevo parametro que se va a escribir—de 0 a 15

o Byte 1: Direccién — de 0 a 31 (para 0A a 31A) y de 100 a 131
(para OB a 31B)

NOTA: El estado del bus se actualiza con cada ciclo del PLC. Pero el resultado de
la instruccion ASI_CMD de lectura del bus sdlo esta disponible al final del ciclo del
controlador siguiente.
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Resultado de la instruccion ASI_CMD para leer el estado del bus

En caso de lectura del estado del bus mediante la instrucciéon ASI_CMD (valor del
parametro %MWx igual a 16), el formato del resultado en la palabra %MWx+1 es el

siguiente:
Y%MWx+1 Designacion (1 = correcta, 0 = incorrecta)
Menos Bit 0 Configuracion correcta
significativo Bit 1 LDS.0 (esclavo presente en la direccién 0)
Bit 2 Direccionamiento automético activo
Bit 3 Direccionamiento automatico disponible
Bit 4 Modo de configuracién activo
Bit 5 Operacién normal activa
Bit 6 APF (problema de alimentacion)
Bit 7 Modo offline preparado
Mas significativo | Bit 0 Periférico correcto
Bit 1 Intercambio de datos activo
Bit 2 Modo offline
Bit 3 Modo normal (1)
Bit 4 Interrupcién de comunicacion con el maestro AS-Interface
Bit 5 Instruccién ASI_CMD en curso
Bit 6 Instruccion ASI_CMD errénea
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Resultado de la instruccion ASI_CMD para leer el estado de los esclavos
En caso de diagnostico de los esclavos mediante la instruccion ASI_CMD (valor

%MWx comprendido entre 4 y 15), el estado de los esclavos se devuelve a los bits
(1 =OK) de la palabra %MWx+1. La tabla siguiente muestra el resultado en funcion

del valor de la palabra %MWHx:

%MWx %MWx+1
Valor Byte mas significativo Byte menos significativo

Bit7 |Bit6 |Bit5 |Bit4 |Bit3 |Bit2 |Bit1 |Bit0 |Bit7 |Bit6 |Bit5 |Bit4 |Bit3 |Bit2 |Bit1 |Bit0
4,8,12 15A | 14A |13A |12A |11A |10A |9A |8A |7A |6A |5A |4A |3A |2A |1A |OA
5,9,13 31A |30A |29A |28A |27A |26A |25A |24A |23A |22A |21A |20A |[19A |18A |[17A |16A
6,10,14 |15B |14B |13B |12B |11B |10B |9B (8B |7B |6B |5B |4B (3B |2B |(1B |0B
7,11,15 | 31B |30B |29B |28B |27B |26B |25B |24B |23B |22B |21B |20B |19B |18B |17B | 16B

Para leer si el esclavo 20B esta activo, la instruccion ASI_CMD debe ejecutarse con

Ejemplos de programacion de la instrucciéon ASI_CMD
Para forzar el paso del maestro AS-Interface (en posicién 1 en el bus de ampliacién)
a modo offline:

LD 1

[%MWO := 16#0001 ]
[%MW1 := 16#0001 ]

LD %SW?73:X3 //Si no hay ninguna instruccion ASI_CMD en curso, continte

[ASI_CMD1 %MWO0:2] //para forzar el paso al modo offline

Para leer la tabla de esclavos activos de la direccidon OA a 15A:

LD 1

[%MWO := 16#0004 ]

[%MW1 := 16#0000 //optional]
LD %SW73:X3 //Si no hay ninguna instrucciéon ASI_CMD en curso, continte

[ASI_CMD1 %MWO0:2] //para leer la tabla LAS de la direccion de OA a 15A

la palabra interna %MWx de valor 7. El resultado se devuelve a la palabra interna
%MWx+1; el estado del esclavo 20B lo da el valor del bit 4 del byte menos
significativo: si el bit 4 es igual a 1, el esclavo 20B esté activo.
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Modo de funcionamiento del médulo de interfaz del bus V2 AS-Interface:

Presentacion
El médulo de interfaz del bus AS-Interface TWDNOI10M3 dispone de tres modos
de funcionamiento para responder a necesidades especificas. Estos modos son:

e El modo protegido.
e El modo offline.
e El modo Intercambio de datos desactivado.

El empleo de la instruccién ASI_CMD (véase pdgina 258) en un programa de
usuario permite entrar o salir de estos modos.

Modo protegido
El modo de funcionamiento protegido es el modo que generalmente se utiliza para

una aplicacion que se esta ejecutando. Esto implica que el médulo AS-Interface V2
esta configurado en TwidoSuite. Este:

e Comprueba continuamente que la lista de los slaves detectados es igual a la lista
de los slaves previstos.
e Controla la alimentacion.

En este modo, un slave no se activara hasta que se declare en la configuracion y
sea detectado.

Durante el arranque o la configuracion, el autémata Twido fuerza el médulo AS-
Interface a modo protegido.

Modo offline

Al llegar al modo offline, el médulo efectia inicialmente una puesta a cero de todos
los slaves presentes y detiene los intercambios del bus. Mientras esta en el modo
offline, las salidas estan forzadas a cero.

Ademas de con el botén PB2 en el médulo AS-Interface TWDNOI10MS, se puede
acceder al modo offline en el programa mediante la instruccion ASI_CMD
(véase pdgina 261), igual que para salid del médulo y volver al mddulo protegido.

Modo Intercambio de datos desactivado

Al llegar al modo Intercambio de datos desactivado, los intercambios del bus siguen
funcionando, pero los datos no se actualizan mas.

Sdlo se puede acceder a este modo mediante la instruccion ASI_CMD
(véase pdgina 258).
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bus de campo CANopen

10

Objeto

En este capitulo se describe como instalar y configurar el médulo master CANopen
TWDNCO1M, el bus CANopen integrado Twido Extreme y sus dispositivos slave en
el bus de campo CANopen.

Contenido de este capitulo
Este capitulo contiene las siguientes secciones:

Seccion Apartado Pagina
10.1 Descripcion general del bus de campo CANopen 264
10.2 Implementaciéon del bus CANopen 278
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10.1 Descripcion general del bus de campo CANopen

Objeto

Esta seccidn esta disefiada para proporcionarle un conocimiento general sobre la
tecnologia del bus de campo CANopen y para presentar terminologia especifica de
CAN que se utilizara a lo largo del resto de este capitulo.

Contenido de esta seccion
Esta seccidn contiene los siguientes apartados:

Apartado Pagina
Conocimientos basicos de CANopen 265
Acerca de CANopen 266
CANOpen Boot-Up 269
Envio de Process Data Object (PDO) 272
Acceso a datos mediante intercambios explicitos (SDO) 274
"Node Guarding" y "Life Guarding" 275
Gestion del bus interno 277
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Conocimientos basicos de CANopen

Introduccion

Archivo EDS

PDO

SDO

CoB-ID

A continuacion, se describen términos técnicos utiles y acrénimos para la
comunicacion de red de CANopen.

EDS (Hoja de datos electronica)

Un archivo EDS describe las propiedades de comunicacion de un dispositivo en la
red CAN (velocidades en baudios, tipos de transmision, funciones de E/S, etc.). El
fabricante del dispositivo proporciona este archivo y se utiliza en la herramienta de
configuracién para configurar un nodo (como un controlador en un sistema
operativo).

PDO (Objeto de datos de proceso)
Trama CANopen que contiene datos de E/S.

Se distingue entre:
e Transmit-PDOs (TPDO con datos proporcionados por un nodo).
e Receive-PDOs (RPDO con datos que un nodo utilizara).

La direccion de envio siempre se ve desde el punto de vista de un nodo. PDO no
contiene necesariamente toda la imagen de datos de un nodo (para TPDO o
RPDO). Normalmente, los datos de entrada analdgicos y binarios se dividen en
distintos TPDO. Esto también es valido para las salidas.

SDO (Objeto de datos de servicio)
Tramas CANopen que contienen parametros.

Los SDO se utilizan normalmente para leer o escribir parametros mientras se esta
ejecutando la aplicacion.

COB-ID (Identificador de objeto de comunicacion)

Cada trama CANopen comienza con un COB-ID que actia como identificador en la
trama CAN. En la fase de configuracion, cada nodo recibe los COB-ID de las tramas
de las que es proveedor (o consumidor).
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Acerca de CANopen

Introduccion

CANopen es un protocolo de bus de campo estandar para sistemas de control
industrial. Es especialmente adecuado para los autématas en tiempo real, ya que
proporciona una solucion efectiva y de bajo coste para aplicaciones industriales
integradas y portatiles.

El protocolo CANopen

Capa fisica

El protocolo CANopen se ha creado como un subconjunto de CAL (Protocolo de
aplicacion de capas CAN). Al definir perfiles, se puede adaptar incluso mas especifi-
camente a la utilizacion con componentes industriales estdndar. CANopen es un
estandar CiA (CAN en automatizacién) que tuvo una gran aceptacion en el sector
de la automocion tan pronto como estuvo disponible. Actualmente, en Europa
CANopen esta reconocido como el estandar para los sistemas industriales basados
en un disefio CAN.

CAN utiliza una linea de bus de dos cables de conduccidn diferencial (retorno
comun). Una sefial CAN es la diferencia entre los niveles de tension de los cables
de CAN-alto y CAN-bajo. (Consulte la siguiente figura).

El diagrama siguiente muestra los componentes de la capa fisica de un bus CAN
de dos cables:

étiog.k ]9 'J. éﬂ

Cable CAN-alto

Cable CAN-bajo

Diferencia de potencial entre las sefiales CAN-alto y CAN-bajo
Clavija de resistencia de 120Q

Nodo

GO ON =

Los cables de bus se pueden enrutar en paralelo, en trenzado o blindado, en
funcidn de los requisitos de compatibilidad electromagnética. Una estructura de una
Unica linea minimiza la reflexion.
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Perfiles CANopen

Perfil de comunicacion

La familia de perfiles CANopen se basa en un "perfil de comunicaciéon" que
especifica los mecanismos de comunicacién principales y su descripciéon (DS301).

Perfil del dispositivo

Los tipos mas importantes de dispositivos que se utilizan en la automatizacion
industrial se describen en los "Perfiles de dispositivos". También definen las
funciones de los dispositivos.

Ejemplos de dispositivos estandar descritos:

Modulos de entrada/salida analdgicos y binarios (DS401).
Motores (DS402).

Dispositivos de control (DSP403).

Autématas de bucle cerrado (DSP404).

Autématas (DS405).

Codificadores (DS406).

Configuracion del dispositivo a través del bus CAN

La capacidad de configurar los dispositivos a través del bus CAN es uno de los
requisitos basicos de los fabricantes (para cada familia de perfiles) para asegurar la
autonomia.

Especificaciones generales para los perfiles CANopen

CANopen es un conjunto de perfiles para los sistemas CAN con las siguientes
especificaciones:

Sistema de bus abierto.

Intercambio de datos en tiempo real sin sobrecarga del protocolo.

Disefio modular con posibilidad de cambio de tamanio.

Interoperabilidad e intercambiabilidad de los dispositivos.

Compatibilidad con un amplio nimero de fabricantes internacionales.
Configuracion de red estandar.

Acceso a todos los parametros del dispositivo.

Sincronizacion y circulacion de los datos de proceso ciclico o datos dependientes
de eventos (posibilidad de cortos tiempos de respuesta del sistema).

Certificado de producto CANopen

Todos los fabricantes que ofrecen productos certificados CANopen en el mercado
son miembros del grupo CiA. Como miembro activo del grupo CiA, Schneider
Electric Industries SAS desarrolla sus productos de acuerdo con las recomenda-
ciones de estandarizacion que establece esta asociacion.
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Estandares CAN
El grupo CiA define las especificaciones CANopen que estan disponibles (acceso
sujeto a ciertas restricciones) en el sitio Web del grupo: http://www.can-cia.com. Los
distintos proveedores proporcionan los cddigos fuente de los dispositivos master y
slave estan disponibles.
NOTA: Para obtener mas informacién acerca de las especificaciones estandar de
CANopen y sus mecanismos, visite la pagina Web de CiA (http://www.can-cia.de/).

Comunicaciones en una red CANopen
El perfil de comunicacidn se basa en servicios y protocolos CAL.

Ofrece al usuario acceso a dos tipos de intercambio: SDO y PDO.

En el arranque, el dispositivo accede a una fase de inicializaciéon y pasa, a
continuacion, al estado preoperativo. En este punto, sélo se permiten comunica-
ciones SDO. Después de recibir un comando de inicio, el dispositivo pasa al estado
operativo. A continuacion, los intercambios PDO pueden utilizarse y la
comunicacion SDO permanece posible.
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CANOpen Boot-Up

Boot-up Procedimiento

Una configuracién minima del dispositivo especifica un procedimiento de arranque
mas corto. Este procedimiento se ilustra en el siguiente diagrama:

Inicializacién

~

Restablecer la aplicacion

-

Restablecer la comunicacion

d—o—[ Pre operativo

1 o

%0

¥

( Detenido

lo-

Leyenda

)

Operacional

oo

J o

L J

Numero

Descripcion

1

Arranque del médulo

2

Después de la inicializacion, el médulo pasa automaticamente al

estado PRE-OPERATIONAL.

Indicacion de servicio NMT: START REMOTE NODE

Indicacion de servicio NMT: PRE-OPERATIONAL
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Numero | Descripcion

5 Indicacion de servicio NMT: STOP REMOTE NODE

6 Indicacion de servicio NMT: RESET NODE

7 Indicacion de servicio NMT: RESET COMMUNICATION

Objetos CANopen activos que dependen de la maquina de estado

Reset Application

Las cruces de la siguiente tabla sefialan los objetos CANopen activos en cada
estado.

Inicializacién Pre operativo | Operacional Detenido
Objeto PDO X
Objeto SDO X X
Emergencia X X
Inicio X X
NMT X X X

El dispositivo pasa automaticamente al estado "Reset Application”:

e Después del arranque del dispositivo.
e Utilizando el servicio de gestion de la red (NMT) "Reset Node".

En este estado, el perfil del dispositivo se inicia y toda la informacion del perfil del
dispositivo se restablece con los valores predeterminados. Cuando se completa la
inicializacion, el dispositivo pasa automaticamente al estado "Reset
Communication”.

Reset Communication

Init

El dispositivo pasa automaticamente al estado "Reset Communication":

e después del estado "Reset Application”.
e Utilizando el servicio de gestion de la red (NMT) "Reset Communication".

En este estado, todos los parametros (valores estandar, en funcion de la
configuracion del dispositivo) de los objetos de comunicacion compatibles (objetos
pertenecientes a la identificacion del dispositivo como el tipo de dispositivo,
heartbeat etc.: 1000H - 1FFFH) se guardan en el directorio de objetos. A
continuacion, el dispositivo pasa automaticamente al estado "Init".

El dispositivo pasa al modo "Init" después de permanecer en el estado "Reset
Communication".
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Pre-Operational

Stopped

Operational

Este estado le permite:

e Definir los objetos de comunicacién necesarios (SDO, PDO, Emergency).
e |Instalar los servicios CAL correspondientes.
e Configurar el CAN-Controller.

Se completa la inicializacion del dispositivo y el dispositivo pasa automaticamente
al estado "Pre-Operational”.

NOTA: El médulo master CANopen TWDNCO1M y el master de bus CANopen
integradoTwido Extreme no admiten el modo SYNC.

El dispositivo pasa al estado "Pre-Operational”:

e después del estado "Init", o
e en la recepcion de la indicacion NMT "Enter Pre-Operational" si se encontraba
en el estado Operational.

Cuando el dispositivo se encuentra en este estado, se puede modificar la
configuracién. Sin embargo, sélo se pueden utilizar los objetos SDO para leer o
escribir datos relacionados con el dispositivo.

Cuando la configuracion ha finalizado, el dispositivo adopta uno de los siguientes
estados en la recepcion de la indicacion correspondiente:

e "Stopped" en la recepcion de la indicacion NMT "STOP REMOTE NODE".
e "Operational" en la recepcion de la indicacion NMT "START REMOTE NODE".

El dispositivo pasa al estado "Stopped" al recibir la indicacidon "Node stop" (servicio
NMT) si se encontraba en el estado "Pre-Operational" o "Operational".

En este estado, no puede configurarse el dispositivo. No hay ningun servicio
disponible para leer y escribir los datos relacionados con el dispositivo (SDO). Sélo
permanece activa la funcion de supervisién del slave ("Node guarding").

El dispositivo pasa al estado "Operational” si se encontraba en el estado "Pre-
Operational" al recibir la indicacion "Start Remote Node".

Cuando se inicia la red CANopen utilizando los servicios NMT "Node start" en el
estado "Operational”, se pueden utilizar todas las funciones del dispositivo. La
comunicacion puede utilizar objetos PDO o SDO.

NOTA: Las modificaciones a la configuracion en modo "Operational" pueden tener
consecuencias inesperadas y deben por ello realizarse exclusivamente en modo de
"Pre-Operational”.
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Envio de Process Data Object (PDO)

Definiciéon de PDO

Los PDO son objetos que proporcionan datos de proceso a la interfase de
comunicacién y que permite intercambiarlos en tiempo real. Un conjunto de PDO
del dispositivo CANOpen describe los intercambios implicitos entre este dispositivo
y sus socios de comunicacion en la red.

El intercambio de PDO esta autorizado cuando el dispositivo se encuentra en el
modo "Operational”.

Tipos de PDO

Existen dos tipos de PDO:

e Los PDO enviados por el dispositivo (a menudo llamados: PDO o Tx-PDO o
TPDOTransmit),

e Los PDO recibidos por el dispositivo (a menudo llamados: PDO o Rx-PDO o
RPDOReceive ).

PDO Producers and Consumers

Los PDO estan basados en un modelo "Producer / Consumer". El dispositivo que
envia un PDO se denomina "producer”, mientras que el que lo recibe se denomina
“consumer".

Asi, la escritura de una salida al médulo master TWDNCO1M o al master de bus
integrado de Twido Extremeenvia un TPDO asociado con el master que contiene el
valor de la salida que se va a actualizar. En este caso, el master es el PDO
"producer”, (mientras que el dispositivo slave es el PDO "consumer").

Por contra, una entrada se actualiza mediante el envio de un RPDO por el médulo
master que entonces es el "consumer".
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Modo de envio de PDO

Ademas de definir los datos que se van a transportar, es posible configurar el tipo
de intercambio para cada PDO.

El médulo master TWDNCO1M o el master de bus CANopen integrado
Twido Extreme puede intercambiar los PDO, en el siguiente modo de envio:

Change of state

Numero de Tipo de modo | Nombre de modo
modo
254 6 255 Asincrono Change of state
! ...... .
producer [
e
| — !

{ consumer(s)

Change of state (modos 254 y 255)

"Change of state" corresponde a la modificacion de un valor de entrada (control de
eventos). Inmediatamente después del cambio, los datos se envian al bus. El
control de eventos permite hacer un uso éptimo del ancho de banda del bus, ya se
envia sélo la modificacién, en vez de toda la imagen del proceso. Esto permite
obtener un tiempo de respuesta muy corto, ya que cuando se modifica un valor de
entrada, no es necesario esperar a la siguiente solicitud del master.

Al seleccionar el envio de PDO change of state", debera tener en cuenta que es
probable que puedan ocurrir varios eventos al mismo tiempo, lo que generara
retrasos mientras espera a que se envien los PDO de menor prioridad al bus. Se
debe evitar una situacion en la que la modificacién continua de una entrada con un
PDO de alta prioridad bloquea el bus (esto se conoce como "babbling idiot").

NOTA: Como norma general, sélo se debe seleccionar el envio de PDO con
maodulos de entrada analdgicos si el modo Delta (objeto 6426H) o el tiempo de
inhibicion (objetos de 1800H a 1804H, subindice 3) se han configurado para evitar
una sobrecarga de bus.
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Acceso a datos mediante intercambios explicitos (SDO)

Qué es un SDO?

Service Data Objects (SDO) permite acceder a los datos de un dispositivo utilizando
solicitudes explicitas.

El servicio SDO esta disponible cuando el dispositivo se encuentra en el estado
"Operational" o "Pre-Operational".

Tipos de SDO

Existen dos tipos de SDO:
e SDO de lectura (SDO de descarga),
e SDO de escritura (SDO de carga).

Modelo de cliente/servidor
El protocolo SDO esta basado en un modelo "Cliente/Servidor".
Para un SDO de descarga
El cliente envia una solicitud indicando el objeto que se va a leer.
El servidor devuelve los datos contenidos en el objeto.
Para un SDO de carga

El cliente envia una solicitud indicando el objeto que se va a escribir y el valor
deseado.

Después de actualizar el objeto, el servidor devuelve un mensaje de confirmacion.
Para un SDO sin procesar

En ambos casos, si no se ha podido procesar un SDO, el servidor devuelve un
cédigo de error (abort code).

274 35013228 06/2011



Instalacion y configuracion del bus de campo CANopen

"Node Guarding" y "Life Guarding"

Definiciéon de Life-Time
El parametro "Life time" se calcula de la siguiente manera:
Life Time = Guard Time x Life Time Factor

El objeto 100CH contiene el parametro "Guard Time” expresado en milisegundos.
El objeto 100DH contiene el parametro "Life Time Factor".

Activacion de la supervision
Si uno de estos dos parametros se define en "0" (configuracién predeterminada), el
madulo no realiza la supervision (no "Life Guarding").

Para activar la supervision en el tiempo, al menos debe introducir el valor 1 en el
objeto 100DH y especificar un tiempo en ms en el objeto 100CH.

Mejora de funcionamiento fiable
Para mejorar un funcionamiento fiable, se recomienda introducir un "Life time factor"
de 2.

En caso contrario, en el caso de un retraso (por ejemplo, debido al procesamiento
de mensajes de alta prioridad o procesamiento interno en el maestro "Node
Guarding"), el médulo cambia al estado "Pre-Operational” sin generar un error.

Importancia de la supervision

Estos dos mecanismos de supervision son especialmente importantes para el
sistema CANopen, ya que los dispositivos no funcionan normalmente en el modo
de eventos controlados.

Supervision de esclavos
La supervision se realiza de la siguiente manera:

Fase Descripcion

1 El maestro define "Remote Frames" (remote transmit requests) en "Guarding
COB-IDs" de los esclavos que se van a supervisar.

2 Los esclavos responden enviando el mensaje "Guarding". Este mensaje
contiene el "Status Code" del esclavo y el "Toggle Bit", que debe cambiar
después de cada mensaje.

3 El maestro compara la informacién de "Status" y de "Toggle Bit":

Si no coinciden con el estado que el maestro NMT espera o si no se recibe
ninguna respuesta, el maestro considera que se ha detectado un error en el
esclavo.
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Supervision del maestro

Si el maestro solicita mensajes "Guarding" ciclicamente, el esclavo puede detectar
si un maestro no esta operativo.

Si el esclavo no recibe ninguna solicitud del maestro dentro del intervalo de "Life
Time" (error de Guarding), considerara que se ha producido el maestro no esta
operativo (funcién "Watchdog").

En este caso, las salidas correspondientes van al estado de error y el esclavo
vuelve al modo "Pre-Operational”.

NOTA: La solicitud "Remote" del maestro obtiene una respuesta, incluso si no se
han introducido valores en los objetos "Guard Time" y "Life Time Factor". La
supervision del tiempo sélo se activa cuando los valores en los dos objetos son
mayores que 0. Los valores habituales para el parametro "Guard Time" oscilan

entre 250 ms y 2 segundos.

Protocolo de "Guarding"
El valor de "Toggle Bit” (t) enviado en el primer mensaje ”Guarding" es "0”.

A continuacidn, el bit cambia ("toggles”) en cada mensaje siguiente ”"Guarding”, lo

que permite indicar si se ha perdido un mensaje.

La cabecera del bus indica su estado de red en los siete bits restantes:

Estado de red Respuesta

Detenido 0x04 o 0x84
Preoperativo 0x7F o OxFF
Operativo 0x05 o 0x85
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Gestion del bus interno

Cambio del bus interno al estado "Stop"

El bus interno cambia automaticamente del estado ”Stop” al estado "Run” cuando
el médulo de comunicacién cambia del estado "Pre-operational” al estado
"Operational".

Cuando el bus interno cambia al estado "Stop", todas las salidas del médulo* de
ampliacién se establecen en cero.

Las salidas del médulo de comunicaciéon se mantienen en su estado actual.

Configuracion de los médulos de ampliacion

El bus interno se usa para actualizar la configuracion de los parametros de los
maddulos* de ampliacion binarios y analdgicos.

Los parametros se envian al médulo de comunicacion cuando el bus esté en el
estado "Stop”.
Estos pardmetros nuevos de configuracion se confirman cuando el bus pasa al
estado ”Run”.

NOTA: * El autémata Twido Extreme (TWDLEDCK1) no admite médulos de
ampliacion.
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10.2 Implementacion del bus CANopen

Introduccién

Esta seccion describe como implementar el bus de campo CANopen en el sistema
del automata Twido, utilizando el médulo master CANopen TWDNCO1M o el bus

CANopen integradoTwido Extreme.

Contenido de esta seccion
Esta seccidn contiene los siguientes apartados:

Apartado Pagina
Descripciéon general 279
Configuracion del hardware 281
Configuracion CANOpen - Parametro predeterminado 282
Método de configuracion 285
Declaracion del master CANopen 287
Herramienta de configuracion CANopen 288
Declaracion de slave de red CANopen 292
Asignacion de objetos CANopen (slaves) 300
Conexion de objetos CANopen (master) 303
Simbolos de objetos CANopen 306
Direccionamiento de los PDO del master CANopen 307
Programacion y diagnéstico del bus de campo CANopen 309
Cambio a sobretensién de CANopen para autématas Twido. 317
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Descripcion general

Requisitos de hardware y software

Se requiere el hardware y software siguiente para implementar un bus CANopen en
el sistema del autémata compacto Twido:

Hardware

Requisitos

Automata base modular o
compacto de PLC Twido

Base compacta:
e TWDLCe24DRF
o TWDLCe40DRF

Base modular:
o TWDLMDA2(see
o TWDLMDA4Qeee

Master CANopen

1 médulo master CANopen: TWDNCO1M

Dispositivos slave CANopen

16 slaves CANopen como maximo

Conectores y cables CANopen

Cable de programacion para el
automata Twido

o Cable serie: TSX PCX1031

e Cables USB: TSX CUSB485, TSX CRJMD25 y
TSX PCX3030

e Cable de comunicacién de Mini-DIN a conductores sin
conector: TSX CX100

Software

Requisitos

Software de configuracion del
autémata Twido

TwidoSuite

Se requiere el hardware y software siguiente para implementar un bus CANopen en

el autémata Twido Extreme:

Hardware

Requisitos

Autémata base Twido Extreme

TWDLEDCK1

Dispositivos slave CANopen

16 slaves CANopen como maximo

Conectores y cables CANopen

Consulte la Guia de hardware de Twido Extreme

Cable de programacion para
Twido Extreme

e Cable serie: VW3 A8106
e Cables USB: TSX CUSB485y TWD XCAFJ010
o Adaptador Bluetooth del autémata: VW3 A8114

Software

Requisitos

Software de configuracion del
PLC Twido

TwidoSuite
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Procedimiento de implementacion de CANopen

El procedimiento siguiente le guiara para realizar la instalacion, configuracion y
conocer la utilizacion de la red CANopen:

Paso Descripcion
1 Ajustes del hardware
2 Método de configuracién
3 Declaracién del master CANopen
4 Declaracién de slave CANopen de la red
5 Asignacién de objetos CANopen
6 Conexién de objetos CANopen
7 Simbolizacién de objetos CANopen
8 Diagnéstico CANopen de red
Las subsecciones siguientes ofreceran una descripcion detallada de cada paso del
procedimiento.
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Configuracion del hardware

Cableado del Twido Extreme CANopen
Para el autdémata base Twido Extreme consulte el cableado de red.

Instalacion del médulo master TWDNCO1M

Para otros autdématas de bases modulares y compactas instale el médulo master
TWDNCO1M en un sistema de PLC Twido (montaje en segmento DIN o panel) y
conéctelo al bus interno del autdémata Twido(el método de conexion es el mismo
que el del Ensamblaje de un médulo de ampliacion E/S). Siga estos pasos:

Paso

Accidn

Descripcion

1

Preparacioén de la
instalacién

Consultar la Guia de referencia de hardware de los

automatas programables Twido (TWD USE 10AE)

para obtener instrucciones acerca de:

® Las posiciones de montaje correctas de los
maodulos Twido.

e | aadicion o extraccion de componentes Twido de
un segmento DIN.

e Elmontaje directo sobre la superficie de un panel.

® Las distancias minimas entre los médulos de un
panel de control.

Montaje del médulo
TWDNCO1M

Instalar el médulo master TWDNCO1M en un
segmento DIN o sobre un panel. Para obtener mas
informacion, consultar TwdoHW - Instalacién de un
médulo de ampliacion.

Conexién del médulo al
bus del autémata Twido

Conectar el médulo master CANopen al bus interno
del PLC Twido (para obtener mas informacion,
consultar TwdoHW — Instalacién de un médulo de
ampliacién).

Cableado y conexiones
de CANopen

Seguir las directrices de conexiones y cableado que
se indican en Cableado y conexiones de CANopen
para conectar las lineas de sefial y alimentacion del
bus CAN.
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Configuracion CANOpen - Parametro predeterminado

Descripcion general
Esta funcion permite al usuario configurar el rearme de los slaves CANOpen.

Funcionalidad de usurario

Existen tres configuraciones para restablecer los slaves CANOpen:

o Restablecer valores predeterminados:
El master CANOpen elige el rearme que se envia al slave (Reset Com sélo para
Lexium 05, Reset All para el resto de slaves).

e Restablecer todos los parametros:
El maestro CANOpen fuerza el comando Reset A1l en el slave (incluso en el
modelo Lexium 05).

e Restablecer sélo la comunicacion (recomendado para los clientes):
El master CANOpen sdlo restablece la comunicacién del slave.

Las distintas configuraciones se pueden utilizar en cualquiera de los slaves.

Modos de funcionamiento
Para configurar la red CANOpen, afiada la pestafia Describir de ampliacion del
master CANOpen de TwidoSuite. A continuacion, afiada sus slaves CANOpen para
la lista Describir y vinculelos entre si.

Paso |Acciéon

1 Hacer doble clic en la red CAN Open para vincular los PDO del slave.

# Médulos de E/S (DS-401)
= Control de unidades y movimiento (DS-402
= Lexium05 (V1.12)
BASIC_LXMO5 (V1.0)
Lexium05 (V1.12)
# ATV61_V1.2 (V1.1)
= ATV71_V1.1 (V1.1)
BASIC_ATV71 (V1.0)

ATV71_V1.1 (V1.1)
= ATV31_V1.2 (V1.2)

BASIC_ATV31 (V1.1)

ATV31_V1.2 (V1.2)
Slave CanOpen

Ascll

BASIC_ATV1 (V1.0)

Proveedor: Telemecanique
Descripcion: EDS del ATV71
Canoeentrers | Autor: S.T.I.E.

25 Creacién: 01-20-2004

X TwidoSuite 2.20
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Paso | Accion

2 Hacer clic con el botén derecho del ratén para configurar la red CAN Open (asignacion de slaves) y
configurar el slave.

Configuracion ]

Protocolo,

Tipo CANopen

Direccioén 1

Supervision Ninguna

Inic Predeterminado !i

NOTA: Es posible configurar el pardmetro de rearme. Predeterminado es el valor predeterminado.
También es posible eliminar el slave.

3 Haga doble clic en el maestro CAN Open para ver la configuracién global del médulo en la configuracion de
TwidoSuite.

Descripcién de médulo Referencia  [TWDNCO1M Direccion[1 |

Descripcion Médulo maestro de bus CANopen.

Configuracién del médulo

# Slave Tipo Supervision | Parém.de reame | [Enuso| Direccion | Simbolo |

1 |Lexium05 1 | BASIC_LXMO5 (V1.0) Ninguna | Comunicacion %IWCD1.0.0  STATUS_PDO1_LEXIU PLC
2 ATV31_2 BASIC_ATV31 (V1.1)  Ninguna Automatica %IWCD1.0.2  STATUS_PDO2_LEXIU PLC
3 ATV71_3 BASIC_ATV71 (V1.0) Ninguna Todo " %QWCD1.0.0 CONTROL_PDO1_LEXIUPLC

%IWCD1.1.0 M_POSITION_LEXIUMOSPosi

=
o

=]

7 %QWCD1.0.2 CONTROL_PDO2_LEXIUPLC
o

[0 %IWCD1.1.2

M_VELOCITY_LEXIUMO5 Velo
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Compatibilidad
Para implementar esta funcion, el nivel de funcionamiento debe incrementarse a
5.2. Para obtener mas informacién sobre los niveles de funcionamiento, consulte
Descripcion de niveles de funcionamiento.
NOTA: Las nuevas aplicaciones generadas con TwidoSuite V2.20 no se abriran con
versiones anteriores de TwidoSuite. El firmware también se ve afectado, se debe
sincronizar una nueva version con Twidosuite.
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Método de configuracion

Descripcion general

La configuracion CANopen se realiza mediante las herramientas de configuracion
de CANopen a las que se accede desde la ventana Describir en TwidoSuite.

NOTA:

1. La configuracion de slave, master y red CANopen, asi como la configuracion de
los parametros de comunicacion, se realizan unicamente en modo fuera de linea.

2. No se permite ningun cambio en la configuracién CANopen en el modo en linea.

3. En el modo en linea, solo se pueden ajustar determinados parametros como los
parametros de direccionamiento de PDO %IWC y %QWC.

Método de configuracion

En la tabla siguiente se describen las distintas fases de implementacion de software
del bus CANopen:

Modo

Fase

Descripcién

Local

Declaracion de master
CANopen

En la ventana Describir, ahada un médulo master
CANopen TWDNCO1M a la aplicacién Twido. !

TEsto no es necesario para el Twido Extreme TWDLEDCK1, ya que el bus
master CANopen estd integrado en el autémata base.

Configuracion de la red
CANopen

Configure la red CANopen mediante las

operaciones siguientes:

® |mporte archivos EDS de todos los dispositivos
slave al catalogo de red.

® Agregue los dispositivos slave del catélogo a la
red CANopen.

Asignacién de PDO

Realice la asignacion de los objetos TPDO y RPDO
de cada dispositivo slave declarado en la red.

Conexién de PDO

Conecte cada PDO de slave al PDO
correspondiente del médulo master.

Local o
conectado

Simbolizacién
(opcional)

Simbolizacién de las variables asociadas a los
equipos slave.

Programacion

Programacioén de la funcién CANopen.
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Modo Fase Descripcion
Conectado | Transferencia Transferencia de la aplicacién al autémata.
Depuracion Depuracion de la aplicacién mediante las pantallas
de animacion y control.

NOTA: La declaracion y la eliminacion del médulo master CANopen TWDNCO1M
en el bus de ampliacion se desarrolla como para cualquier otro modulo de
ampliacion. Sin embargo, solo se permite un médulo master CANopen en el bus de
ampliacion de Twido. El programa de la interfase de usuario de TwidoSuite no
permitira afadir otro médulo CANopen.

Consejos antes de la conexion

Antes de conectar (mediante el software) el PC al autémata, y para evitar cualquier
problema de deteccién:

e Asegurese de que no hay ningun slave presente fisicamente en el bus con la
direccion 127 (127 es una direccion reservada definida de serie asignada al
maddulo master TWDNCO1M o al master de bus CANopen integrado en
Twido Extreme).

e Asegurese de que no hay ningun slave instalado en el bus CANopen con
direcciones duplicadas.
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Declaracion del master CANopen

Descripcion general

Procedimiento

Esta seccién explica cémo declarar un médulo master bus CANopen en el bus
interno del autémata compacto o modular.

NOTA: La informacion de la seccion no es aplicable al autémata base
Twido Extreme TWDLDCKT1 que tiene un médulo master CANopen bus.

En la siguiente tabla se muestran los distintos pasos de la declaracion del master

CANopen.
Paso | Accion Comentario
1 | Seleccionar el paso Describirde | Consulte .
la interfase de TwidoSuite.
2 | Ver el catalogo de productosy | Consulte .

elegir un médulo TWDNCO1M
para agregarlo a la descripcion
de sistema.

Nota: Un médulo master TWDNCO1M se puede
insertar en cualquier posicién de ampliacién
disponible. Se puede mover a continuacion a la
derecha o a la izquierda de otros médulos de
ampliacion.

Es posible seguir ahadiendo otros médulos de
ampliacién (hasta 7 entre los que se incluye el
maoédulo TWDNCO1M).

Nota: Sélo se admite un médulo master
CANopen TWDNCO1M.

Sélo se admiten los autématas TWDCeA24DRF,
TWDCe40DRF, TWDLMDA2Qses y
TWDLMDAA4Qeee.
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Herramienta de configuracion CANopen

Descripcion general
Esta seccidn describe como acceder a la herramienta de configuracion CANopen.

Programa de configuracion de CANopen

Se accede a la herramienta de configuracion CANopen desde la ventana Describir
haciendo clic en el elemento CANopen adecuado, tal y como se indica a
continuacion:

Elemento Accién Resultado
CANopen
Slave Hacer doble clic
CANopen (o hacer clic con Asignacion —> Stave 0
conectado al | el botdn Objetos disporibles — o ’7"
master derecho del » 2008 - dotalio = RO [End
A P> 3009 - digitalio Nombre Indice COD-ID

CANopen ratén y > 3004  capre ~ —

selec_c:lonar_ ) v ié’l? - Sgucsomrol 2 [PD0 R4 4 1A03 450

Conflguramon 301F - monitor target

CANopen)enel » 6041 - Statusword

p BOB3 - position actual value int
slave. » 5064 - position actual value Objetos asignados
BOBC - welocity actual value " ¢ o ’"716
# |[Nombre jndice  Tamafia

< U FPalabra de estado VLN

AceBtar I Cancelar I
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Elemento Accion Resultado
CANopen
Master Hacer doble clic
; =
CANopen (o hacer clic con Descripcion del madulo  Mimeroce ssrie  [TWDNCO1M Direccitn 1 R 2
TWDNCONH el botén Descripcisn Méchlo master el bus CANopen (50ma)
(s6lo lectura) | derecho del
raton y Configuracidn del médulo
seleccionar
ConfiguraCién) ‘Enrm‘%m:uoog ‘D,sm?uglj;‘/:swc,mv ‘Reqmea:a??;mvecm |Te1rgeno\
i 0 %Mict 041 D_CONTROL_BASIC_A Esfuerzo de cortral, 16
en el master. Lt See | L ol O %MCID2 D _ERROR_BASIC_ATY  Gédigo de errar, 16
[ %EWC1 00 D_COMMAND BASIC_A Drivecom command reg., 16
O %QWC1.01 D_TARGET BASIC_AT  Velocidad de desting s
.|
it
Extreme Hacer doble clic
. =1
TWDLEDCK1 | (o hacerclic con Descripcion del madulo  Nimerode serie  [TWDLECK1 Direccién [0 R E
(solo lectura) | el botén D o 15 ek i i e ligons, 2
derecho del entracias PV, Ln master CANopen, un bus CANA 939,
ratén y Configuracién del médulo
seleccionar Entradas] Sabdas | CAN Jisa  CANopen
Configuracion) Master de bus CANopen i
enlabasey, a ¥ Activar red CANopen [n usn| _Diressién_| Simboia | Objeto [ramaio)
. . s o HMVC1.0.0 D_STATUS BASIC_ATY  Registro estaco del Di , 16
continuacion, T — | e R e e i
: E 0 Selio de srrer;
seleccionar la T | %GmC1 a0 D ooMMND PRAC A O emmmand ea; |16
pestaﬁa o WENCT 01 D_TARGET BASIC_AT “elocided de destino; 16 g
CANopen en el
panel que
aparece.

Red
CANopen

Hacer doble clic
o hacer clic con
el botén
derecho del
raton y
seleccionar
Configuracion.

Red CANopen

Nombre mi red 1
Parametros
Caudal Kbps
Supervision ms
Aceptar | Cancelar |
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Elemento Accion Resultado
CANopen
Slave Hacer cliccon el
CANopen | botén derecho
(conectado o | del ratén en el
Elemento
no conectado) | slave y
seleccionar Nombre | gjave 0
Configuracion. e
Tipo |CANopen b
Direccion | 9 b
Supervisién | Ninguna v
Aceetar | Cancelar |
Puerto Hacer doble clic
CANopen del | (o hacer clic con
master el boton PDO slave no conectados PDO master conectados
der’echo del Tipo |Emvio \d = @ i & Tipo |Recepdion ¥
raton y PDO [Nombre|coB-ID | [#[PDO Normbre | COB.ID
seleccionar & Slave 1 [izs]e] 181
i iS 2| Slave 1[PDO 481
Configuracion 3E Slave 0[PDO 691
CANopen)enel 4
puerto 5
CANopen 3
morado. 8
]
10
1
11
SDO
E=pacio de memoria [FENENN 18%
Aceptar I Cancelar I
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La pantalla de configuraciéon del master CANopen también se puede visualizar
(aunque no editar) seleccionando la tarea Programa —Configurar —Configurar el
hardware.

e Para el Twido Extreme TWDLEDCK1, seleccione la pestafia CANopen y haga
clic en Configurar.

e Para otros autématas de bases modulares y compactas, seleccione el médulo
TWDNCO1M en el panel grafico superior y haga clic en Configurar en el panel
de configuracion inferior (no hay pestafias para autdématas compactos ni
modulares).

NOTA: Puede desactivar el master de bus del Twido Extreme integrado
desactivando la casilla de verificacién Activar red CANopen de la pestafa
CANopen del panel de configuracion. Esto vaciara la memoria especializada
CANopen. La desactivacion del master de bus CANopen del Twido Extreme
integrado, borrara la configuracion de la red CANopen.
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Declaracion de slave de red CANopen

Descripcion general

La declaracién de slave de red CANopen es un proceso de tres etapas que consiste

en lo siguiente:

1. La importacion de los archivos EDS de los dispositivos slave de CANopen en el
catalogo Describir Twido.

2. La creacién de la red CANopen agregando 16 dispositivos slave del catalogo a
la red.

3. La configuracion de los parametros de administracion de la red (velocidad de red
y parametros de protocolo de control de errores).

Importacion de perfiles de slaves

En la tabla siguiente se describe como importar perfiles de slaves de CANopen
nuevos (archivos .EDS) en el catalogo de la herramienta de configuracion de

CANopen:
Paso Accidén
1 Hacer clic con el botén derecho del ratén en Elementos CANopen en el

Catalogo de la ventana Describir y seleccionar Importar como se muestra a
continuacion.

[=}-Elementos de red
--Elemento Modbus

ittt
- 1S (DS-401)

-Advantys FTB (V1.0)
i -Advantys OTB (V1.0)
E--Qontrol de unidades y movimiento (D5-402)
[-}-Lexium05 {¥1.12)
i~BASIC_LXMO5 (V1.0)
i Lexium05 (V1.12)
[1-ATV61_V1.2 (V1.1)
i-BASIC_ATVE1 (V1.2)
[ORATVB1_V1.2 (V1.1)
F-ATVZ1_V1.1 (V1.1)
-BASIC_ATV71 (V1.0)
fOLATVTILVL2T (V1)
[1-ATV31_V1.2 (V1.2)
~BASIC_ATV31 (v1.0)
LATV31_V1.2 (V1.2)
[+}- Elemento ASCI

Resultado: aparece el cuadro de didlogo Abrir del sistema operativo.

2 Ir a la carpeta que contiene los archivos EDS de los dispositivos slave de
CANopen que desea agregar al catalogo.

Resultado: el nombre de los archivos EDS disponibles aparece en el cuadro de
didlogo Abrir:
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Paso Accidn

3 Elegir un archivo EDS ("nombredearchivo".EDS) de la lista y hacer clic en
Abrir.
Resultado: la herramienta de configuracién de CANopen carga el diccionario de
objetos del dispositivo seleccionado.
Nota: Este proceso puede durar unos minutos en funcién del tamafo del archivo
EDS seleccionado. Una barra de progreso indica el estado del proceso de carga,
tal y como se muestra en el ejemplo siguiente:

FTB 1CN16EPO (\M1.0) - carga de diccionario de objetos 55%
4 Esperar hasta que termine el proceso de carga. A continuacion, repetir los pasos

2 a 3 para cualquier perfil de slave que se desee agregar al catalogo.
Nota: Sélo es necesario realizar este proceso una vez, ya que TwidoSuite
guarda todos los perfiles de dispositivos y diccionarios de objetos que se
muestran en el catalogo cargado.
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Paso

Accidn

5

Para ver las propiedades de dispositivo de un slave de CANopen, expandir la
estructura en arbol Elementos CANopen del catdlogo de la ventana Describir
haciendo doble clic en el tipo de elemento (o en el signo mas que aparece a la
izquierda) en el nivel mas bajo y haciendo clic en el dispositivo slave, como
aparece a continuacion:

Catalogo

Colocar

E}--Elementos de red
[-Elemento Modbus

[-Elementos CANopen

E'Médulos de E/S (DS-401)

i-Advantys FTB (V1.0
Advantys OTB (V1.0)

E!rc;)ntrol de unidades y movimiento (D5-402)
[---Lexium5 (V1.12)
i -BASIC_LXMO5 (v1.0)
{ bLexium05 (V1.12)
[-}-ATWVE1_V1.2 [V1.1)
i -BASIC_ATVE1 (V1.2)
SATVB1_V1.2 (V1.1
[]-ATVZ1_V1.1 [V1.1)
HBASIC_ATVI1 (v10) |
CORATVTI_VA.21 (V1.1
[F-ATV31_V1.2 (V1.2)
-BASIC_ATV31 (v1.0)
LATV3_V1.2 (V1.2)
[=}-Elemento ASCII
Twido remoto
[+}-Elementos CANJ1939

BASIC_ATVS?1 (V1.0)

Proveedor: Telemecanigue
Descripcién: EDS de ATVT1
Autor: S.T.LE.

Creacion: 20-01-2004

Nota: Las propiedades de dispositivo del slave CANopen seleccionado aparecen
en la mitad inferior de la zona Catélogo y son:

El nombre del proveedor (por ejemplo, Schneider Electric).

El perfil del slave (por ejemplo, archivo de hojas de datos electronicas para el
slave CANopen ATV 31).

El nombre del autor (por ejemplo, Autor S.T.1.E).

La fecha de creacion de este perfil (por ejemplo, 01-14-2004).
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Paso

Accion

Nota: Los slaves basicos, por ejemplo BASIC_ATV371, son slaves que estan
preconfigurados cuando se incluyen en la configuracion CANopen (espacio de
trabajo Describir). Otros perfiles del catdlogo, como por ejemplo ATV71_V1.1
(V1.1), proporcionan slaves no configurados que pueden personalizarse mas
adelante.

Para agregar slaves OTB o FTB, hacer clic con el botén derecho del ratén en
Advantys OTB (o Advantys FTB) y seleccionar Configurar. Se iniciara la
herramienta de configuracion externa Advantys Lite, que deberia estar instalada
en el ordenador.

Para eliminar un perfil de slave del catalogo, hacer clic con el botén derecho del
ratén en el perfil del Catalogo y seleccionar Eliminar, tal y como se muestra a
continuacion.

E"Elementos CANopen
E--Médulos de E/S (DS-401)

i~Advantys FTB (V1.0)
L-Advantys OTB (V1.0)

Ij”c_ontrol de unidades y movimiento (D5-402)
CHLexium05 (V1.12)
-BASIC_LXMO5 (V1.0)

-ATVB1_V1.2 (v1.1)

CHATVZ1_V14 (\1.1)

-BASIC_ATVT1 (V1.0)
POLATVTI_V1.21 (V1.1)

CHATV31_V1.2 (V1.2)

- BASIC_ATV31 (V1.0)

LATV3_V1.2 (V1.2)

Nota: En el catélogo de elementos CANopen puede almacenar mas perfiles de
dispositivo de los que necesita en realidad para la configuracién de bus CANopen
actual. Los perfiles que ya estan cargados en el catadlogo pueden almacenarse

para utilizarse en el futuro.
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Creacion de la red CANopen

La tabla siguiente muestra cémo declarar dispositivos slave en una red CANopen
de Twido. Observe que so6lo puede declarar slaves cuyos perfiles EDS ya hayan
sido agregados o ya estén almacenados en el catalogo. Algunos slaves (por
ejemplo, médulos Advantys FTB y OTB) requieren una herramienta de
configuracion externa. Dichos slaves deben configurarse de forma externa antes de
conectar el slave al master. Si la herramienta necesaria no esta instalada en el PC,
no podra agregar estos slaves al espacio de trabajo grafico Describir.

Paso

Accion

1

Expandir la estructura en arbol Elementos CANopen del Catalogo de la
ventana Describir para visualizar el dispositivo slave adecuado y sus
propiedades, tal y como se describe en el paso 5, Importacion de perfiles de
slaves.

Catalogo

Colocar

[;-Bases

*I-Médulos de ampliacién
Modulos de ampliacion serie
Adaptadores serie

Cartuchos de memoria
[=-Monitor de operacién
[}-Elementos de red
[-}-Elemento Modbus
= Elementos CANopen
[-1-Médulos de E/S (DS-401)
i FAdvantys FTB (V1.0
i “Advantys OTB (V1.0)
El--QontroI de unidades y movimiento (DS-402)
[z}-Lexium0s [v1.12)
i -BASIC_LXMO5 (V1.0)
i -Lexium05 (V1.12)
C-ATVE1_V1.2 (V1.1)
i -BASIC_ATVE1 (V1.2)
i -ATVBT_V1.2 (V1.1)
CF-ATVI1_V1.1 (V1.1)
i LATVTI_VL21 (V1.1)
FHATV31_V1.2 (V1.2)
“BASIC_ATV31 (V1.0
SATVAT_ V1.2 (V1.2)
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Paso

Accidn

Arrastrar y colocar el nimero que se desee de dispositivos slave del Catalogo.

(Véase Métodos y normas de colocacion.)

Resultado: los dispositivos aparecen sin configurar en el espacio de trabajo

grafico de la ventana Describir.

Observaciones:

e En caso de arrastrar y colocar un elemento BASICO del arbol del catélogo
(por ejemplo, BASIC_ATV371), el dispositivo colocado en el espacio de
trabajo Describir esta preconfigurado (se han definido las asignaciones de
PDO) y requiere sélo que se le asignen una direccién y un nombre opcional.
Si se selecciona un elemento no basico (por ejemplo, ATV71_V1.1 (V1.1),
el dispositivo colocado en el espacio de trabajo Describir se puede
personalizar; para obtener mas informacion, véase Asignacion de objetos
(véase pdgina 301).

® Se pueden declarar hasta un maximo de 16 slaves en una red CANopen de
Twido.

Opcional: Es posible configurar un slave; para ello, hacer clic con el botén
derecho del ratén en él y seleccionar Configurar.

Resultado:
Elemento
Nombre |Esclavo 0
Protocolo
Tipo ‘CANopen A4
Direccién ‘1 v
Supervision ‘Ninguno v

Aceptar | Cancelar|

Aqui se puede definir lo siguiente:

o Nombre: un maximo de 32 caracteres; se debe limitar el tamafo ya que el
nombre se utiliza para generar simbolos automaticos.

e Direccion: valores disponibles de 1 a 16.

e Modo de supervision (el protocolo de control de errores que se desea utilizar
para administrar las comunicaciones entre el médulo master TWDNCO1M o
el master de bus CANopen integrado del Twido Extreme y el dispositivo
slave seleccionado):

o Node Guarding
® HeartBeat
e Ninguna (véase Opciones de supervision mas abajo)

Este paso es opcional ya que los slaves se configuraran automaticamente con
los valores por defecto al crear la red (véase el paso siguiente).
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Paso Accion

4 No es posible conectar slaves a otros slaves mediante la creacion de una
conexion. Si los slaves no estan configurados, permaneceran sin configurar
hasta que se conecten a un master CANopen.

5 Conectar los slaves al master CANopen mediante la creacién de una
conexion.

Resultado: el slave conectado (si anteriormente no estaba configurado)
muestra ahora una configuracién con un nombre y una direccién de nodo. Si el
slave ya estaba configurado, mantendra su configuraciéon cuando se conecte al
master.

El dispositivo slave (anteriormente sin configurar) que se acaba de conectar
asume la direccién del nodo con el indice disponible mas bajo. (Por ejemplo, si
hay dispositivos slave declarados en las direcciones de nodo 1, 2y 4, el
dispositivo slave que se acaba de agregar tendra la direccion de nodo 3
disponible como direccién predeterminada).

6 Es posible cambiar el nombre de un slave y asignarlo a cualquier direccion de
nodo disponible (1 a 16); para ello, configurarlo tal y como se describe en el
paso 2.

7 Repetir los pasos 1 a 5 para todos los dispositivos slave nuevos que desea

declarar en la red CANopen.

8 Para eliminar un dispositivo slave o una conexién de red de la red CANopen,
hacer clic con el botén derecho del ratén en el objeto del espacio de trabajo
gréfico y seleccionar Eliminar.

9 Para configurar los parametros de administracion de red, hacer clic en el
botén derecho del raton en la conexién de red y seleccionar Configurar (véase
Configuracion de los parametros de administracion de red (véase pagina 292)
mas abajo).

Nota: Los parametros de administracion de red sélo pueden configurarse si el
master CANopen esté conectado. Si el master CANopen no esté conectado,
unicamente se puede modificar el nombre de la red. (Valor predeterminado: mi
red x)

Opciones de supervision

El protocolo de control de errores que desea utilizar para administrar las comunica-
ciones entre el médulo master TWDNCO1M o el master de bus CANopen integrado
del Twido Extreme y el dispositivo slave seleccionado se definen en la configuracién
del slave con las opciones siguientes:

e Node Guarding
e HeartBeat
e Ninguna

Si se establece la opcion de supervision como Ninguna en la tabla de slaves de la
red, las salidas no volveran a los valores de retorno en caso de interrupcion en la
conexion (*) entre el slave y el médulo master TWDNCO1M o el master de bus
CANopen integrado de Twido Extreme.
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(*) La desconexion puede provocarse debido a lo siguiente:

e Una desconexion del médulo master de ampliacion CANopen TWDNCO1M de
la base de control del PLC Twido (no aplicable al autémata Twido Extreme).

Una desconexion del slave CANopen del bus CANopen de Twido.

Un cable de bus defectuoso.

El comando "Restablecer" de TwidoSuite (Online —Firmware/Restablecer).
Un comando de configuracion de carga de TwidoSuite (Online —Descargar).
Un comando de descarga de firmware al médulo master TWDNCO1M (o al

autémata base Twido Extreme) a través de TwidoSuite (Online —Descarga de
Firmware) (no aplicable al autémata Twido Extreme).

Configuracion de los parametros de administracion de red

El procedimiento siguiente describe como configurar los pardametros de
administracion de red como Baudrate (velocidad de red) y life-time. (Los protocolos
de control de errores se definen en la configuracion del slave.)

Paso Accién
1 Para configurar los parametros de administracion de red, hacer clic en el
botén derecho del ratén en la conexién de red y seleccionar Configurar.
Resultado:
Configuracion E
Red CANopen
Nombre mi red 1
Parametros
Velocidad en baudios Kbps
Supervision ms
Aceptar | Cancelar I
2 Seleccionar Baudrate (velocidad de la red) en la lista desplegable: 125, 250
(valor predeterminado), 500.
3 Configurar el periodo de Life-time. Emplea valores en el rango [300, 32, 767],

con el valor predeterminado de 300 ms. Este parametro define el periodo de
tiempo de ciclo de comunicaciones que se implementara en el campo
supervision de cada dispositivo slave.

En el campo Supervision, introducir el tiempo de usuario en ms.

El master CANopen calcula el tiempo de productor a partir de este valor con la
férmula siguiente:

Tiempo de productor = 2/3 tiempo de usuario

Nota: No inserte el valor 0 en este campo.
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Asignacion de objetos CANopen (slaves)

Descripcion general

El cuadro de didlogo Asignacion de una configuracion CANopen de slave permite
consultar el diccionario de slaves y configurar los PDO de cada dispositivo slave
(para slaves sin PDO predeterminados) declarados en la red.

Cuadro de didlogo Asignacion

Para acceder al cuadro de didlogo Asignacion, haga doble clic (o haga clic con el
boton derecho del ratén y seleccione Configuracion CANopen) en un slave
conectado. Esta opcién no estara disponible si el slave no esta conectado a un
master CANopen.

Resultado: El cuadro de didlogo Asignacion aparece en pantalla, tal y como
muestra la figura siguiente:

Asignacion —> Slave 0 x|
Objetos disponibles
: ° FED Tipo | Emio v
P 2008 - digitalio -
: 3009 - digital io __|Nombre indice COD-ID
g gg?é - Zapmel ‘ 1 [Foo Rxid
- dev control
1A03 482
: 301C - status R PO R )
» 301F - monitor target
» 5041 - Statusword
p» 6063 - position actual value int =
» 6064 - position actual value Objetos asignados
GOBC - welocity actual value ® i 5" ’“716
# Nombre Incice  Tamafio
tAISWOL B¢
o 1 5041
[~

Cancelar I AceBlar I
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Asignacion de objetos

Para saber como utilizar el cuadro de didlogo Asignacion para configurar los TPDO
y RPDO de cada dispositivo slave, siga estas directrices:

Paso |Accion

1 | Hacer doble clic (o hacer clic con el botdn derecho del ratén y seleccionar
Configuracion CANopen) en el slave que se desee configurar. (El slave debe estar
conectado a un master CANopen para que esta opcién esté disponible).

Resultado:

Asignacion —> Slave 0 x|
QObjetos disponibles PDO Tipo ’Eiv
» 3008 - digitalio B nvio
> 3008 - digitalio _ Nombre Indice COD-ID
: 300A - capture “[Foo R

301B - dev control PDO kg 4

301C - status 2 a0 482
» SU1F - monitor target
p 6041 - Statusword
» 0063 - position actual value int -
» 6064 - position actual value Objetos asignados

B06C - velocity actual value ® G 4 ’“7 16

o
[~
Aceptar I Cancelar I

Todos los objetos CANopen admitidos por el slave seleccionado se muestran a la
izquierda, debajo de Objetos disponibles.

Los PDO - Transmit-PDOs (PDO TX) predefinidos por defecto para el slave
seleccionado se muestran a la derecha. Utilizar la lista alternada Tipo para ver
también los Receive-PDOs (PDO RX) predefinidos por defecto.

La opcién Objetos asignados en la parte inferior derecha muestra la asignacién
predefina de cada PDO seleccionado.
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Paso |Accion

2 | Puede personalizar la asignacion de PDO para slaves "no basicos", por ejemplo:
ATV71_V1.1 (V1.1), que se ha arrastrado y colocado en el espacio de trabajo
grafico Describir. Los slaves "basicos" ya estan configurados y, por tanto, no se
pueden personalizar. La personalizacion es posible si se utilizan estos Objetos
asignados.

Un RPDO o TPDO es un objeto de 64 bytes que puede contener hasta ocho objetos
de palabra de 8 bytes o cuatro objetos de palabra de 16 bytes o cualquier
combinacion de estos dos tipos de objetos de palabra, sin que se supere el limite
global de 64 bytes del PDO.

Para personalizar la asignaciéon de PDO, seleccionar el objeto asignado que se
desee modificar.

Ejemplo: Seleccionar el primer Transmit-PDO (PDO R1).

Resultado: la asignacién de PDO predefinida (o la asignacion personalizada
actual) aparece en el cuadro Objeto asignado.

3 | Para eliminar un objeto de palabra no utilizado de la estructura de asignaciéon PDO,
seleccionar el objeto de palabra (indexado del 1 al 8) y hacer clic en el icono

Eliminar y

4 | En el cuadro Objetos disponibles, seleccionar el objeto de palabra en la familia de

objetos que desea asignar y hacer clic en el icono Agregar ﬂ para insertar el
objeto de palabra a la estructura de Objetos asignados.

Nota: Para restaurar la estructura de asignacion predeterminada del PDO

seleccionado, hacer clic en el icono Predeterminado o .

5 | Para cambiar una direccion de objeto de palabra dentro de la estructura PDO

asignada, utilizar los iconos de flecha Mover hacia arriba/abajo ﬂ / {‘ .

6 | Hacer clic en Aceptar para confirmar los cambios que se realicen en la estructura
de PDO asignada y guardar la asignacion en el proyecto TwidoSuite (o seleccionar
Cancelar para no descartar las modificaciones).

Repetir los pasos 2 a 6 para cada asignacién de PDO que se desee configurar.

Uso de memoria de PDO:
Es posible supervisar el uso de la memoria de PDO mediante la barra de estado de

memoria ubicada a la derecha del cuadro Objetos asignados: NENNRER - .
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Conexion de objetos CANopen (master)

Descripcion general

El cuadro de didlogo Conexion de la configuracion del master CANopen se utiliza
para definir la conexidn fisica entre los PDO seleccionados de los dispositivos slave
y el médulo master CANopen TWDNCO1M o los PDO del master del bus CANopen
integrado Twido Extreme.

Cuadro de didlogo Conexion

Para acceder al cuadro de didlogo Conexién, haga doble clic (o haga clic con el
botdn derecho del ratén y seleccione Configuracion CANopen) en el puerto master
CANopen del médulo master TWDNCO1M o el master del bus CANopen integrado
Twido Extreme .

Resultado: El cuadro de dialogo Conexion aparece en pantalla, tal y como muestra
la figura siguiente:

[Coneion ————————————H
PDO slave no conectados PDO master conectados
Tipo |Envio ¥ SRR Tipo |Recepcion ¥
PDO | Nombre | COB-ID # [PDO Nombre COB-ID|
1| Slave 1 [vIeRPS 181
2 & Slave_1| PDO TX 481
3 Slave_0| PDO TX 691
4
5]
6
7
8
g
10
11
11
SDO
Espacio de memoria [INRNEN 18%
Aceptar | Cancelar |
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Conexion de objetos

Para descubrir cdmo utilizar el cuadro de didlogo Conexion para definir la conexién
fisica entre el dispositivo slave y los PDO del médulo master, siga estas
indicaciones:

Paso

Accion

1

Hacer doble clic (o hacer clic con el boton derecho del ratén y seleccionar
Configuracion CANopen) en el puerto master CANopen de TWDNCO1M o de
Twido Extreme.

Resultado: El cuadro de didlogo Conexién aparece en pantalla, tal y como
muestra la figura siguiente:

Conexion %]
PDO slave no conectados PDO master conectados
Tipo |Erviec ¥ = @ 4 3 Tipo |Recepcion ¥
PDO [ Nombre [COB-ID # [PDO Nombre COB-ID]
1| BIEVME PDO TX 181
2 & Slave_1| PDO TX 481
3 & Slave_0| PDO TX 691
4
5
]
7
8
9
10
11
11
SDO
Espacio de memoria [IREREN 18%

Los PDO no conectados se muestran a la izquierda, debajo de PDO slave no
conectados, mientras que los PDO conectados se muestran a la derecha,
debajo de PDO master conectados.

Utilizar la lista alternada Tipo para alternar entre los PDO transmitidos y los
PDO recibidos.

Nota:Si se selecciona Receive o Transmit en el cuadro PDO slave, los PDO
master cambian automaticamente al tipo opuesto: Transmit o Receive
respectivamente.

En la trama PDO slave no conectados, seleccionar el PDO que desea vincular
al master CANopen de TWDNCO1M o el master del bus integrado de

CANopen Twido Extremey hacer clic en el icono Agregar ﬂ para afadir el
PDO a la lista de conexiones de PDO master.

Nota: El master TWDNCO1M y el master del bus integrado de CANopen
Twido Extreme admite un maximo de 16 conexiones TPDO y 16 conexiones
RPDO.
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Paso Accidn

3 Para modificar el indice de direccién de una conexién PDO dentro de la trama
PDO master conectados, utilizar los iconos de flecha Mover hacia

arriba/abajo ﬂ/ﬂ

4 Para eliminar una conexion PDO no utilizada dentro de la trama PDO master
conectados, seleccionar el PDO correspondiente (indexado del 1 al 16) y

hacer clic en el icono Eliminar y

5 Hacer clic en Aceptar para confirmar los cambios que se realicen en la
estructura de PDO asignada y guardar la conexién de PDO en el proyecto
TwidoSuite (o seleccionar Cancelar para no descartar las modificaciones).

6 Repetir los pasos 1 a 5 para cada PDO slave que desea vincular al master
CANopen.

Utilizacion de memoria adicional de SDO:

Los PDO y objetos de palabra predefinidos no utilizan memoria SDO adicional.
Sin embargo, la retirada y adicion de objetos de palabra a la estructura de
asignacion de PDO requiere la utilizacion de memoria adicional del sistema. El
uso actual de memoria de SDO esta indicado en la barra de estado que se
encuentra en la parte inferior del cuadro de didlogo Conexion:

SDO e
[Memowspace [T 1 5%
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Simbolos de objetos CANopen

Descripcion general

La columna Simbolo del cuadro de didlogo de configuracién del médulo master
CANopen permite definir un simbolo para las variables asociadas con el master
CANopen.

Simbolos de objetos

Los simbolos de objetos CANopen se pueden editar en la configuracion del médulo
master de la forma siguiente:

Paso

Accidn

1

Hacer doble clic (o hacer clic con el botén derecho del ratén y seleccionar
Configuracion) en el master CANopen.

Para Twido Extreme, hacer doble clic (o hacer clic con el botén derecho del ratén
y seleccionar Configuracion) en la base y, a continuacién, seleccionar la pestaia
CANopen en el panel resultante.

Aparece lo siguiente:

Descripcion del madulo Mimero de serie TWDNCO1M Direccién |1 Rl ] j
Descripeién Méickio master delbus CANGpen (50 mé)

Configuracién del médulo

[En wso| _Direccién | Simbolg | Objsto [ramafio |

O %MCIO0  DSTATUS RASIC_ATY  Registroestado del Crivecom, 16

L& | Sleve Tigo | Supersisén | (1 ®MCI01  D_CONTRCL B&SIC_A  Esfuerzode cotrol, 18
O %IWCI02 D IERROR BESC_ATY  Cédigo d error, 18

O %GQWC1.00  D_COMMAND_BASICA  Drivecom command reg, 18

[ %@WC104 D JARGETBASIC_AT  Velocidad de desting; 18

S

Editar las entradas de la columna Simbolo: proporcionar nombres descriptivos
para las variables.

Es posible utilizar un méximo de 32 caracteres:

® letras (a- z)

e Numeros (0 -9)

e Guiones bajos (_)

Todos los caracteres y espacios restantes no estan permitidos.

NOTA: Para obtener informacion acerca de la edicién de simbolos, consulte
Simbolizacion de objetos, pdgina 49.
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Direccionamiento de los PDO del master CANopen

Presentacion

En esta subseccion se describe el direccionamiento de salidas y entradas PDO del
master CANopen.

Para evitar una confusion con las E/S remotas, se ha implementado una nueva
designacion para la sintaxis de los objetos CANopen: %IWC, por ejemplo.

llustraciéon

Recordatorio de los principios de direccionamiento:

Para el Twido Extreme TWDLEDCK1 UC:

% IWC, QWC, IWCD 1 . i
‘Simbolo‘ QWCD, IWCF, QWCF 1 indica ‘ Ndmero

Tipo de objeto CANopen. de canal

Para otros autématas de bases modulares y compactas:

% IWC, QWC, IWCD, a - n : i
\S"mbo'O\QwoD, IWCF, QWGCF | Ampliacion ‘ Ncmero | NGmero
Tipo de objeto d|recE:|on del de PDO de canal
maédulo

Valores especificos

En la siguiente tabla se especifican los valores de los objetos del slave CANopen:

Parte Valores Comentario

IWC - Imagen de la entrada PDO fisica.

QwcC - Imagen de la salida PDO fisica.

IWCD - Misma utilizacién que IWC pero en formato de
palabra doble.

QWCD - Misma utilizacién que QWC pero en formato de
palabra doble.

IWCF - Misma utilizacién que IWC pero en formato
flotante.
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Parte Valores Comentario

QWCF - Misma utilizacién que QWC pero en formato
flotante.

X Deta7?7 Direccién del médulo master CANopen

TWDNCO1M en el bus de ampliaciéon Twido.
Para Twido Extreme x=1

n De0Oai5 Numero de PDO (en funcion del indice de PDO).

i De0Oa7 Numero de canal (en funcién del subindice PDO).

Ejemplo
En la tabla siguiente se presenta un ejemplo de direccionamiento de PDO:

Objeto de E/S Descripcion

%IWC4.1.0 Numero de PDO 1, entrada 0 del subindice del médulo CANopen
ubicado en la direccién 4 en el bus de ampliacién Twido.

Intercambios implicitos

Los objetos descritos mas abajo se intercambian implicitamente, es decir, de forma
automatica con cada ciclo del PLC.
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Programacion y diagnoéstico del bus de campo CANopen

Intercambios explicitos

Los objetos (palabras y bits) asociados al bus de campo CANopen aportan
informacion (por ejemplo: funcionamiento del bus, estado de los slaves, etc.) y
comandos adicionales para efectuar una programacion avanzada de la funcion
CANopen.

El bus de expansidn intercambia estos objetos explicitamente entre el autdmata
Twido y el médulo Master CANopen:

e A peticion del usuario del programa mediante la instruccion: CAN_CMD
(consulte "Presentacion de la instruccion CAN_CMD" mas abajo).
e Mediante la pantalla de depuracidn o la tabla de animacion.

Palabras de sistema especificas reservadas del médulo master CANopen

Las palabras de sistema reservadas en el autdémata Twido para los médulos master
CANopen TWDNCO1M permiten determinar el estado de la red: %SW8x (x=1-7)
estd reservada para el médulo master CANopen instalado en la direccion de
ampliacion x del bus Twido. Sélo se utilizan los 7 primeros bits de estas palabras
que son de sdlo lectura.

Para el bus de master integrado de CANopen Twido Extreme, la palabra de sistema
especifica reservada es siempre %SW81 (%SW82... %SW87 no se utilizan).

En la tabla siguiente se muestran los bits que se utilizan:

Palabras de Bit Descripcion
sistema

0 Estado de configuracion del master CANopen ( =1 si la
%SW8x configuracion es correcta, de lo contrario es 0)

(x=1-7) 1 Modo de funcionamiento del master CANopen (=1 el

intercambio de datos esta activado, de lo contrario es 0)

2 Sistema detenido ( = 1 si el modo offline esta activado, 0 si no
lo estd)
3 Instruccion CAN_CMD completada ( = 1 si el comando se ha

completado, 0 si el comando esta en progreso)

4 Error de instruccion CAN_CMD ( = 1 si existe un error en la
instruccion, 0 si no lo hay)

Error de inicializacion ( = 1)

Pérdida de mensaje, "error relacionado con la fuente de
alimentacioén (=1)"
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Ejemplo de utilizacion (para el médulo master CANopen instalado en la direcciéon de
ampliacion 1 en el bus Twido):

Antes de utilizar una instruccion CAN_CMD, hay que comprobar el bit %SW81:X3
para asegurarse de que no se esta ejecutando ninguna instruccion: compruebe que
%SW81:X3 = 1.

Para saber si la instruccion se ha ejecutado correctamente, compruebe que el bit
%SW81:X4 es igual a 0.

Palabras de sistema especificas reservadas del slave CANopen

%SW20 a %SW27 son palabras de sistema reservadas que permiten conocer el
estado actual de los 16 slaves CANopen con direcciones de nodo comprendidas
entre 1y 16. El contenido de estas palabras de memoria es de sélo lectura.

En la tabla siguiente se describen las palabras de sistema %SW20 a %SW27:

Direccion de
nodo
Palabras (numero de . L
de slave) Contenido/Descripcion de la palabra
sistema
Bit Bit
[15-8] |[7-0]
%SW20 2 1 Cuando %SW2x toma el siguiente valor:
%SW21 4 3 o =0 => Faltaban todos los médulos en el bus CANopen al inicio del master
CANopen().
%SW22 6 5 4 . . - i
® =1=>Se encontrdé un mdédulo no esperado en la red. Se ha indicado a si mismo
%SW23 8 7 como "no libre de error" antes de ser eliminado desde la red.
%SW24 10 9 e =2 => Estado de nodo operativo (el médulo esta en estado operativo):
%SW25 12 1 - "libre de error".
%SW26 14 13 e =3 => Estado de nodo operativo (el médulo esta en estado operativo):
- "no libre de error".
%SW27 16 15 . , i .
® =4 => Estado de nodo preoperativo (el médulo esta en estado preoperativo):
- s6lo médulos esperados (aquellos declarados como esperados en la tabla de
configuracion);
- se puede establecer el médulo en operativo;
- "libre de error".
o =15 => Estado de nodo preoperativo (el médulo esté en estado preoperativo):
- s6lo médulos esperados (aquellos declarados como esperados en la tabla de
configuracion);
- se puede establecer el médulo en operativo;
- "no libre de error".
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Palabras
de
sistema

Direccion de
nodo
(numero de
slave)

Bit Bit
[15-8] |[7-0]

Contenido/Descripcion de la palabra

® =6 => Estado de nodo preoperativo (el médulo esta en estado preoperativo):
- s6lo médulos esperados (aquellos declarados como esperados en la tabla de
configuracion);
- el médulo esta presente pero su estado actual no permite establecerlo en
operativo;
- "libre de error".

e =7 => Estado de nodo preoperativo (el médulo esta en estado preoperativo):
- s6lo mddulos esperados (aquellos declarados como esperados en la tabla de
configuracion);

- el médulo esté presente pero su estado actual no permite establecerlo en
operativo;
- "no libre de error".

® =8 => Mddulo errédneo (se detecté un médulo con informacion de identidad de
dispositivo diferente):
- "libre de error".

® =9 =>Mobdulo erréneo (se detectdé un médulo con informacién de identidad de
dispositivo diferente):
- "no libre de error".

o =10 => Error de configuracion de slave (el médulo ha respondido a la peticion
SDO Write de la tabla de comandos SDO con una confirmacién de error o bien
no ha seguido las reglas del protocolo SDO):

- "libre de error".

e =11 => Error de configuracion de slave:
- "no libre de error".

® =12 => Mddulo faltante / Tiempo de espera de control del error / Tiempo de
espera de SDO (uno de los mdédulos configurados no esta disponible, ha
desaparecido durante la operacién o bien no responde al acceso SDO):
- "libre de error".
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Direccion de

nodo
Palabras (ntimero de _ o
de slave) Contenido/Descripcion de la palabra
sistema

Bit Bit

[15-8] |[7-0]

o =13 => Mddulo faltante / Tiempo de espera de control del error / Tiempo de
espera de SDO (uno de los médulos configurados no esta disponible, ha
desaparecido durante la operacién o bien no responde al acceso SDO):

- "no libre de error".(1)

® =14 => Mddulo no esperado (se detecté un médulo que no se encuentra en la
tabla de configuracion):
- "libre de error".

® =15 => Mddulo no esperado (se detecté un mdédulo que no se encuentra en la
tabla de configuracién):
- "no libre de error".

NOTA:

1. Cuando %SW2x toma el siguiente valor:
e =0, para un slave significa que faltan todos los slaves,
e =13, para un slave significa que falta este slave y que al menos hay 1 slave
en el bus CANopen.

Presentacion de la instruccion CAN_CMD

Para cada programa de usuario, la instrucciéon CAN_CMD permite al usuario
programar su red y obtener el diagndstico de los slaves. Los parametros de la
instruccién se transmiten por medio de palabras internas (palabras de memoria)
%MWXx.

La sintaxis de la instruccion es la siguiente:
CAN_CMD n %MW x : 1
Leyenda:

Simbolo | Descripcion

n Direccion de ampliaciéon del médulo master CANopen en el bus Twido (de 1 a
7).
X Numero de la primera palabra interna (memoria) transmitida en parametro.

| Longitud de la instruccién en nimero de palabras (2 6 6).

NOTA: El master CanOpen Twido no gestiona objetos como cadenas, sélo objetos
de 8, 16 y 32 bits (con o sin signo).
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Uso de la instruccion CAN_CMD

La instruccion CAN_CMD le permite programar y gestionar la red CANopen y
realizar comprobaciones de diagndstico en dispositivos slave individuales. Los
parametros de comando se transmiten a través de palabras de memoria %MWx.

En la tabla siguiente se describe la accién de la instruccion CAN_CMD en funcién
del valor de los parametros %MW(x) hasta %MW(x+5), segun corresponda:

%MWx

%MWx+1

%MWx+2

%MWx+3

%MWx+4

%MWx+5

Bit | Bit
[15-8] | [7-0]

Bit |Bit
[15-8] | [7-0]

Bit | Bit
[15-8] | [7-0]

Bit |Bit
[15-8] | [7-0]

Bit |Bit
[15-8] | [7-0]

Accion

0

Restablecer la comunicacion
CANopen.

Restablecer los nodos
CANopen.

Pasar del modo operativo al
modo preoperativo.

Pasar al modo de
funcionamiento.

364

Nodo

3 => iniciar la lectura del
comando SDO.

4 => iniciar la escritura del
comando SDO.

Nodo = 1-16 => direccién de
nodo

indice

indice del objeto PDO.

Sub Len

Sub = 0-255 => subindice del
objeto

Len = longitud de datos en
bytes

Dato 1

Carga util de acuerdo con el
valor que aparece en el
campo de longitud (Len)

Dato 2

Carga util de acuerdo con el
valor que aparece en el
campo de longitud (Len)
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%MWXx | %eMWx+1 % MWx+2 %MWx+3 %MWx+4 %MWx+5
Bit |Bit |Bit |Bit |Bit |Bit |Bit |Bit |Bit |Bit |Accion
[15-8] | [7-0] |[15-8] | [7-0] |[15-8] |[7-0] |[15-8] |[7-0] |[15-8] |[7-0]

5 (1) Nodo Restablecer la comunicacion
CANopen para un nodo.

6 (" Nodo Restablecer los nodos
CANopen para un nodo.

7 (1) Nodo Pasar del modo operativo al
modo preoperativo para un
nodo.

g Nodo Pasar al modo de
funcionamiento para un
nodo.

() CAN_CMD solamente disponible para:Twido Extreme la version de firmware 4.0 o posterior y para la version de

firmware 2.0 o posterior del médulo master CANopen TWDNCO1M.

NOTA: El estado del bus se actualiza con cada ciclo del autémata. Sin embargo, el
resultado de la instruccion CAN_CMD de lectura del bus soélo esté disponible en el
ciclo siguiente del automata.

Ejemplos de programacién de la instruccion CAN_CMD

Ejemplo 1:

Para forzar el master de CANopen TWDNCO1M (que se ubica en la direccién 1 del
bus de ampliacion Twido) o el bus de master integrado de CANopen de Twido
Extreme a cambiar al modo Inic:

ID 1

[$MWO := 16#0001]

[$MW1 := 16#0001]

LD 3SW81:X3 (* Si no hay ninguna instruccién CAN CMD en¥*)

(* Progreso, continuar ¥*)
[CAN CMD1 %$MWO0:2] (* para forzar al master de CANopen a *)
(* pasar al modo Inic¥)

LDN $SW81:X4 (* [opcional] para saber si la instruccién
CAN CMD *)

(* se ha completado correctamente, antes de que se ¥*)

(* emita una nueva. *)
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Ejemplo 2:

Para leer la siguiente variable: SDO_Slave:1_index:24576_sub-index:1_length:4
LD 1

[$SMW6 := $MW4] (* Almacenar el ultimo *)

(*comando SDO *)

[SMW7 := $SMW5] (* Almacenar el ultimo SDO *)

[* comando*]

LD %SW81:X3 (* Si no hay ninguna instruccién CAN CMD ¥*)
(* En progreso, continuar *)

[$MWO := 16#0003]

[$MW1 := 16#0001] (* Iniciar la lectura del comando SDO hasta
el nodo de direccidn 1%*)

[$MW2 16#6000] (* Acceder al numero de indice 24.576%*)
[$MW3 := 16#0104] (* Acceder al numero de subindice 1%*)

(* y valor de longitud 4 *)
[CAN CMD1 3MWO:6] (* Iniciar el comando SDO¥*)
Ejemplo 3:

para escribir la siguiente variable: SDO_Slave:1_index:24576_sub-
index:1_length:4

ID 1

[$SMWO := 16#0004]

[$MW1 := 16#0001] (* Iniciar la escritura del comando SDO hasta
el nodo de direccidén 1%*)

[$MW2 := 16#6000] (* Acceder al numero de indice 24.576%)
[$MW3 := 16#0104] (* Acceder al numero de subindice 1%*)

(* vy valor de longitud 4 *)
[$MW4 := 16#1234] (*Valor del dato 1%*)

[SMW5 16#1234] (*Valor del dato 2%*)

LD %SW81:X3 (* Si no hay ninguna instruccién CAN CMD ¥*)
(* En progreso, continuar *)

[CAN CMD1 %MWO:6] (* Iniciar el comando SDO¥*)
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Ejemplo 4:

Para forzar el bus de master CANopen integrado del Twido Extreme a pasar a modo
Inic:

ID 1

[$SMWO := 16#0005] (*Tipo de comando de 5 a 8%*)

[$MW1 := 16#0001] (*Direccidén de nodo¥*)

LD %SW81:X3 (* Si no hay ninguna instruccién CAN CMD en*)

(* Progreso, continuar ¥*)

[CAN CMD1 %MWO:2] (* Para forzar el bus de master integrado
CANopen del Twido Extreme *)

(* a pasar a modo Inic¥*)
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Cambio a sobretension de CANopen para autématas Twido.

Cambio a sobretension de CANopen
La red CANopen con un autémata Twido y un master TWDNCO1M CANopen (con
la version de firmware 2.0 o superior) admite el cambio a sobretension. El autémata
Twido Twido Extreme también admite cambio a sobretensién. Cambio a
sobretensidn significa que se puede desconectar y volver a conectar el slave
CANopen sin desconectar/conectar el master (o sin desconectarlo del autémata en
el caso de un autémata Twido Extreme).

Compatibilidad de cambio a sobretension
La funcionabilidad de cambio a sobretensién sélo esta disponible si se ha
configurado el nodo de supervisién (Guard Time o HeartBeat). Para obtener mas
informacién acerca de cémo configurar el nodo supervision, consulte Configuracion
de los parametros de administracion de red, pdgina 299.
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Instalacion y configuracion del
bus de campo CANJ1939

11

Objeto

Este capitulo describe cémo instalar y configurar un bus de campo CANJ1939 con
un autémata base TWDLEDCK1 Twido Extreme.

Contenido de este capitulo

Este capitulo contiene las siguientes secciones:

Seccion Apartado Pagina
111 Descripcion general del bus de campo CANJ1939 320
11.2 Implementacién del bus CANJ1939 328
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11.1 Descripcion general del bus de campo CANJ1939

Objeto

Esta seccion proporciona informacién general sobre el bus de campo CANJ1939 e

incluye terminologia especifica de CANJ1939 que se utilizara en el resto de este
capitulo.

Contenido de esta seccidon

Esta seccidn contiene los siguientes apartados:

Apartado Pagina
Conocimientos basicos de CANJ1939 321
Numero de grupo de parametros y nimero de parametro sospechoso 323
CANJ19139
Identificador CANJ1939 325
Comunicacién en una red CANJ1939 327
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Conocimientos basicos de CANJ1939

Introduccion

La siguiente seccidn contiene informacion basica sobre las comunicaciones de la
red CANJ1939.

Aplicaciones

CANJ1939 es un protocolo de capa alta para el bus de campo CAN desarrollado
por la SAE (Sociedad de Ingenieros Automotrices) para un equipo que se utiliza en
industrias agrarias, de construccion, de rescate en incendios y también de
ingenieria forestal, de manipulacion de materiales e industrias que fabrican equipos
para dentro y fuera de la carretera.

Caracteristicas

CANJ1939 es una red de comunicaciones de alta velocidad disefiada para ejecutar
funciones de control de circuitos cerrados en tiempo real entre dispositivos
electrénicos distribuidos fisicamente por el vehiculo.

CANJ1939 es capaz de llevar a cabo todas las funciones del J1708/J1587, asi
como el soporte del sistema de control y cualquier aplicacion puede utilizar una, otra
0 ambas redes.

NOTA: JI708/JI587 es una antigua red de gran difusion que pretendia proporcionar
un intercambio simple de informacién como, por ejemplo, diagndstico de datos entre
dispositivos electronicos.

Unidad de control electrénica (ECU)

La unidad de control electrénica (ECU) es un conjunto electronico de base
informatica desde el que se pueden enviar o recibir mensajes CANJ1939.

De aqui en adelante, las ECU se llamaran elementos CANJ1939.

Numero de grupo de parametros (PGN)

En la especificacion CANJ1939, parametros similares o relacionados (sefiales) se
agrupan en un Grupo de parametros (PG). Cada grupo de parametros de puede
identificar por un numero exclusivo: su Numero de grupo de parametros (PGN)
(consulte Numero de grupo de pardmetros (PGN), pdgina 323).
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Numero de parametro sospechoso (SPN)

Un numero de pardametro sospechoso (SPN) sirve para identificar un parametro
determinado (sefal) asociado a un elemento CANJ1939 (consulte Numero de
pardametro sospechoso (SPN), pdgina 323).

Un SPN es un numero exclusivo de 19 bits que forma parte de un PGN.

NOTA: El comité de la SAE proporciona una lista detallada de todos los SPNy PGN
en una hoja de calculo de MS Excel (consulte http://www.sae.org/).

Métodos de comunicacion

Existen tres métodos de comunicacién principales en el CANJ1939:

e Comunicaciones peer-to-peer (véase pdgina 327). el mensaje se dirige a un
dispositivo determinado; una direccion de destino especifica se incluye en el
identificador del mensaje.

e Comunicaciones de difusion (véase pagina 327): el mensaje se envia a la red sin
dirigirlo a un destino especifico. Esto permite a cualquier dispositivo utilizar los
datos sin necesidad de mensajes de solicitud adicionales.

e Comunicaciones de los propietarios: sin uso en Twido Extreme

Fuentes adicionales

Para obtener mas detalles acerca de CANJ1939, por favor consulte la siguiente
bibliografia de la SAE:

Numero de Nombre del documento

referencia del

documento

SAE J1939 Recommended Practice for a Serial Control and Communications

Vehicle Network

SAE J1939-11

Physical Layer—250K Bits/s, Shielded Twisted Pair

SAE J1939-13

Off-Board Diagnostic Connector

SAE J1939-15

Reduced Physical Layer, 250K Bits/s, Un-Shielded Twisted Pair (UTP)

SAE J1939-21

Data Link Layer

SAE J1939-31

Network Layer

SAE J1939-71

Vehicle Application Layer

SAE J1939-73

Application Layer: Diagnostics

SAE J1939-81

Network Management Protocol

También puede consultar las siguientes paginas web:

e La pagina web de la Asociacion de Fabricantes y Usuarios (The CAN In
Automation [CIA]): http://www.can-cia.org/

e La pagina web de la Sociedad de Ingenieros Automotrices (The Society of
Automotive Engineers [SAE]): http://www.sae.org/
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Numero de grupo de parametros y numero de parametro sospechoso

CANJ19139

Introduccion

Esta seccion contiene informacion acerca de la utilizaciéon del nimero de grupo de
parametros y el numero de parametro sospechoso en una red CANJ1939.

Grupo de parametros (PG)

El grupo de parametros (PG) es un conjunto de parametros que se transmiten en
un mensaje CANJ1939.

Los grupos de parametros incluyen:
comandos,

datos,

solicitudes,

confirmaciones y

confirmaciones negativas.

El PG no depende del campo de direccion de origen: cualquier origen puede enviar
a cualquier PG.

Numero de grupo de parametros (PGN)

El nimero de grupo de parametros (PGN) es una representacion de 24 bits que
identifica un PG determinado.

La estructura del PGN permite un total de hasta 8.672 grupos de parametros
diferentes. Al enviar un grupo de parametros, el PGN aparece codificado en el
identificador del CAN.

Numero de parametro sospechoso (SPN)

Un ndmero de parametro sospechoso (SPN) es un numero de 19 bits que sirve para
identificar un elemento, componente o parametro determinado asociado a una ECU
(elemento CANJ1939). Esta capacidad es especialmente Util para los diagndsticos,
lo que permite que una ECU que ha detectado un problema, asociado a un
determinado componente, como un sensor, para transmitir un mensaje en el que
identifica el componente que no esta operativo. Los SPN son asignados por el
comité de la SAE (Sociedad de Ingenieros Automotrices). Los primeros 511 SPN
estan reservados y se asignaran mas adelante exactamente al mismo numero
correspondiente del identificador de parametros (PID) del J1587.
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Ejemplos de SPN

Temperatura refrigerante del motor

Temperatura del combustible

Temperatura del aceite del motor

Temperatura del aceite del turbocompresor
Temperatura del termocambiador intermedio del motor
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Identificador CANJ1939

Introduccion
CANJ1939 proporciona una definicion de red completa mediante el uso de identifi-
cadores de 29 bits (trama ampliada CAN) definidos dentro del protocolo CAN.

NOTA: CANJ1939 también permite que dispositivos con un identificador de 11 bits
(trama ampliada CAN ) se utilicen dentro de la misma red, definiendo todos los
mensajes como patentados, lo que permite que ambos tipos de dispositivos
coexistan sin interferencias.

Descripcion del identificador CANJ1939

El identificador de estructura de trama de 29 bits CANJ1939 se describe de la
siguiente manera:

g s|1] pF . . R
Q |PRICRIDAD| R | B | FORMATO PDU (PF): | R | D |(contin- PDU ESPECIFICO (PS) DIRECCION DE ORIGEN T
F R | E |uacion) R
12 ‘ 3 |4 567 | 8 | 9 |10‘11‘12 1314 15‘16 17|1e‘19‘20‘21|22|23|24 25‘26‘27|28‘29‘30‘31 ‘32 33
Las siguientes secciones describen las distintas partes que componen la trama
CANJ1939.
Prioridad

Los campos prioritarios (3 bits) patentados se usan para determinar la prioridad del

mensaje durante el proceso de arbitraje:

e Un valor de 000 tiene la prioridad mas alta. Los mensajes de mas prioridad se
usaran normalmente para mensajes de control de alta velocidad.

e Un valor de 111 tiene la prioridad mas baja. Los mensajes de prioridad mas baja
se usaran para datos en los que el tiempo no sea fundamental.

Reservado (R)

El bit R es reservado. Este valor predeterminado permitira un uso futuro del bit para
otros propdsitos como define el comité de la SAE (Sociedad de Ingenieros
Automotrices).

Pagina de datos (DP)
El bit DP se usa como selector de pagina:

e La pdagina 0 contiene todos los mensajes que se estan definiendo en este
momento.

e La pagina 1 se reserva para uso futuro. Esta disefiada para proporcionar
capacidad de ampliacién adicional una vez que el espacio de la memoria de la
pagina 0 se ha acabado.
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Formato PDU (PF)

El campo PF (8 bits) identifica uno de los dos formatos de mensaje que se pueden

enviar:

o Si 0 es<PF 239, entonces el formato de PDU1 se usa para métodos de
comunicacion peer-to-peer (véase pdgina 327)

e Si 240 es<PF <255, entonces el formato de PDU2 se usa para métodos de
difusién (véase pdgina 327).

NOTA: PDU significa unidad de datos de protocolo.

PDU especifico (PS)

El campo PS (8 bits) depende del valor de la PDU:

e Sielformato PDU1 esta en uso entonces el campo PS contiene una direccion de
destino (DA) En cada péagina de datos de formato PDU1 se proporcionan 240
grupos de parametros.

e Si el formato PDU2 esta en uso entonces el campo PS contiene una extension
de grupo (GE). El campo extension de grupo, de forma combinada con los cuatro
bits menos significativos del campo formato de la PDU proporcionan 4096
grupos de parametros para cada pagina de datos (DP)

Direccion de origen

El campo Direccidn de origen (8 bits) contiene la direccion exclusiva de la ECU
(elemento CANJ1939 ) que envia el mensaje.

Otros campos

e SOF (inicio de trama): El bit inicial en una trama CAN se usa sdlo para indicar el
comienzo de la trama.

e SRR (solicitud de reemplazo remota): Este bit esta totalmente definido y
controlado por CAN vy, por lo tanto, el CANJ1939 no lo describe ni modifica.

e |DE (bit de extension del identificador): Este bit esta totalmente definido y
controlado por CAN y por tanto no lo describe ni modifica el CANJ1939.

e RTR (solicitud de transmision remota): Esta caracteristica de CAN no se usa en
el CANJ1939.
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Comunicacion en una red CANJ1939

Descripcion general

Esta seccién proporciona informacién acerca de la deteccion de colisiones, la
asignacion de direcciones y los métodos de comunicacion en una red CANJ1939.

Deteccidn de colisiones

CANJ1939 usa el protocolo CAN que permite a cualquier dispositivo enviar un
mensaje a la red cuando el bus esta inactivo.

Se evitan las colisiones gracias al proceso de arbitraje que tiene lugar mientras se
envia el identificador (utilizando un esquema de arbitraje no destructivo). El
arbitraje, permite que los mensajes de alta prioridad se envien con unos tiempos de
latencia bajos (retrasos) porque el acceso a la red es igual para todos los
dispositivos.

Atribucion de direcciones

Para una red dada, cada direccién de elemento de red debe ser unica (0 a 254, la
255 esta disponible para difusion). Los PGN no dependen de la direccidn de origen.
Por lo tanto, cualquier elemento CANJ1939 puede enviar cualquier mensaje.

Difusion
La mayoria de los mensajes empleados en la red CANJ1939 son del tipo difusion.
Esto significa que los datos se envian a la red sin dirigirse a un destino especifico.
Esto permite a cualquier dispositivo utilizar esos datos sin necesidad de mensajes
de solicitud adicionales. Esto también permite que en futuras revisiones de software
se adapten nuevos dispositivos facilmente (atribucién de direcciones).

Peer to Peer

Si se debe dirigir un mensaje a un dispositivo determinado, se puede incluir una
direccidn de destino especifica en el identificador del mensaje.
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11.2

Implementacion del bus CANJ1939

Introduccién

Esta seccidn describe como implementar un bus de campo CANJ1939 con el

autémata base TWDLEDCK1 Twido Extreme.

Contenido de esta seccidon

Esta seccidn contiene los siguientes apartados:

Apartado Pagina
Descripcion general de la implementacion de CANJ1939 329
Ajustes del hardware 330
Método de configuracion CANJ1939 331
Cuadros de didlogo de configuraciéon de CANJ1939 (elemento, red, puerto) 334
Creacion o eliminacién de objetos de envio/recepcion CANJ1939 338
Visualizacién de objetos envio/recepcion CANJ1939 346
Configuracién de difusién en CANJ1939 348
Configuracion peer to peer de CANJ1939 350
Configuracion de CANJ1939 en modo experto 352
Objetos de entrada/salida CANJ1939 354
Solicitud de una salida PGN 357
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Descripcion general de la implementacion de CANJ1939

Requisitos de hardware y software

Se requiere el siguiente hardware y software para implementar un bus CANJ1939
en el sistema del autémata Twido:

Hardware

Requisitos

Twido ExtremeBase PLC

Base extrema
e TWDLEDCK1

Conectores y cables CANJ1939

Consulte la Guia de hardware de Twido Extreme

Cables de programacion para el
autémata Twido Extreme

Cables de programacién del PC al autémata: USB
e TSX CUSB485y TWD XCAFJ010

Cable de programacion para el
autéomata Twido Extreme

Cable de programacion del PC al autémata: serial
e VW3 A8106

Dongle del Blue Tooth: permite

Adaptador Bluetooth del autémata:

la transferencia inalambrica del | ® VW3 A8114
PC al automata
Software Requisitos

Software de configuracion del
automata Twido

TwidoSuite V2.0 o superior

Procedimiento de implementacion de CANJ1939

El siguiente procedimiento le guiara para realizar la instalacion, configuracion y
conocer la utilizacion de la red CANJ1939:

Paso Descripcion

Ajustes del hardware

Método de configuracion de CANJ1939

Cuadros de didlogo de configuracion

Creacion de objetos de envio/recepcion

Configuracion de difusion

Configuracion peer to peer

Configuracién de modo experto

O N|oOO || WO|IN|=

Objetos de E/S CANJ1939

9 Uso de solicitudes SPN

En las siguientes secciones, se detallan los pasos.
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Ajustes del hardware

Instalacion del autémata Twido Extreme (TWDLEDCK1)
Para instalar Twido Extreme, siga estos pasos:

Paso |Accion Descripcion
1 Montaje de Instale TWDLEDCK1 Twido Extreme (en posicién
TWDLEDCK1 horizontal o vertical) mediante los orificios de montaje.
Twido Extreme Para obtener mas informacién, consulte .

2 | Cableado y conexiones | Conecte la fuente de alimentacién y los dispositivos
de CANJ1939 mediante el conector de 70 pins. Para obtener mas
informacion, consulte .
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Método de configuracion CANJ1939

Descripcion general

Esta seccidn describe el método general para configurar el bus CANJ1939. Se
ofrecen mas detalles en las secciones siguientes.

La configuracion del CANJ1939 se realiza en la ventana Describir del TwidoSuite.
Los resultados de la configuracion se pueden visualizar en Programa —
Configurar el hardware, tabla de configuracion del médulo CANJ1939
(consulte Visualizacion de objetos envio/recepcion CANJ1939, pagina 346).

NOTA:

1. La configuracion CANJ1939 solo se puede realizar en el modo offline.

2. No se pueden realizar cambios cuando el Twido Extreme esta conectado al PC.
Sélo es posible modificar en modo online, los nombres de elementos y la casilla
de verificacion del "Modo experto".
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Método de configuracion CANJ1939

En la tabla siguiente se describen las distintas fases de implementacion de software
para una red CANJ1939. Para una descripcion mas detallada acerca de como crear
y configurar una red CANJ1939 en TwidoSuite (consulte ).

Modo

Fase

Descripcion

Local

Seleccion de hardware

Para crear una red CANJ1939, en el espacio de
trabajo gréafico de la ventana Describir del
TwidoSuite, seleccione un autémata base

Twido Extreme TWDLEDCK1 y el nimero deseado
de los dispositivos CANJ1939 del catélogo de
productos.

Configuracion de la red
CANJ1939

Configure la red CANJ1939 en la ventana Describir

asi:

e asignando una direccion Unica (entre 0y 254, la
255 esta disponible para difusion) (2) a cada
elemento CANJ1939. Un Unico dispositivo
CANJ1939 podria tener multiples direcciones, en
cuyo caso se deberian crear varios elementos
con el mismo nombre en el TwidoSuite pero con
diferentes direcciones. Para obtener mas
detalles de estos cuadros de didlogo, consulte
los cuadros de didlogo del Cuadros de didlogo de
configuracion de CANJ1939 (elemento, red,
puerto), pagina 334;

® conectando los elementos en el espacio de
trabajo grafico (consulte );

e definiendo los objetos de mensaje apropiados
(recepcién o envio) (ocho bytes de datos como
maximo) para cada elemento CANJ1939
relevante. Para obtener més detalles, consulte
Creacion o eliminacion de objetos de
envio/recepcion CANJ1939, pdgina 338.

Visualizacién de objetos
de mensaje CANJ1939

Los objetos de mensaje definidos anteriormente se
pueden visualizar en la ventana Programa —
Configurar —Configurar el hardware (panel
configuracion del médulo, seleccione la pestana
CANJ1939).

Para obtener més detalles de este panel de
configuracion, consulte Visualizacion de objetos
envio/recepcion CANJ1939, pdgina 346.

Cambio del nombre a
objetos de mensaje
(opcional)

Los objetos de mensaje tienen nombres
descriptivos predefinidos. No obstante, puede editar
estos nombres (maximo 32 caracteres) en la
ventana Programa —Configurar —Configurar el
hardware (panel configuracion del médulo,
seleccione la pestaiia CANJ1939).
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Modo Fase Descripcion
Programacion Programacion de la funciéon CANJ1939
Online Transferir Transferencia de la aplicacién al autémata.
Depuracion Depuracion de la aplicacion mediante las pantallas
de animacién y supervision
NOTA:

1. El dispositivo A CANJ1939 esta representado en un TwidoSuite por un elemento
(o elementos) CANJ1939. Un dispositivo (o0 elemento) también se conoce como
unidad de control electrénica (ECU) (consulte la Unidad de control electronica
(ECU), pdgina 321).

. Las direcciones de un elemento estan restringidas a valores de 0 a 254. Consulte

Conocimientos basicos de CANJ1939, pdgina 321.
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Cuadros de dialogo de configuracion de CANJ1939 (elemento, red, puerto)

Descripcion general

Esta seccidn contiene informacion acerca de los cuadros de didlogo de
configuracion de CANJ1939 utilizados en la ventana Describir del TwidoSuite.

Configuracion de un elemento/red/ puerto CANJ1939

La tabla siguiente muestra cémo configurar un elemento, red o puerto CANJ1939
que ha creado con anterioridad y expone en detalle los correspondientes campos

de los cuadros de dialogo:

Paso |Accion

"configurar").

1 En la ventana Describir desplazar el ratén sobre el elemento, red o puerto hasta que el cursor de
configuracion (destornillador) aparezca, hacer doble clic (o un clic con el boton derecho y seleccionar

Resultado: Se abrira uno de los siguientes cuadros de configuracion (consulte los pasos 2, 3y 4.

2 | Cuadro de didlogo de configuracion de la red

Configuracion

Puert

Afadir un objete | |

CModo experto

Lista de objetos en transmisidn

Tipo ’W Direccion [ 234 2

# Prioridad Modo periddico Periodo  Descripeion
0 Cormuedordeveriilador de attapresion de AIC 5 [N 100 Consult

Lista de objetos en recepcion

# Direccion de origen Prioridad Wodo reloj de arena Periodo  Desciipcion
Codigo del fabricante 0 Processor instance 0
IRUETa iz Function instance 0
Automobile system 10
Industrial group 5 Automobile system instance 0

Cancel

OK ]
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Paso |Accion

3 | Cuadro de didlogo de configuracion del elemento

Configuracion

Elemento

Nombre W
Tipo CANJ1939 ¥ Direccion |17‘

Afiadir un objeto__| |

[ Modo experto
Lista de objetos en transmisidn

# Prioridad  Modo pericdico  Periodo  Descripcion

Lista de objetos en recepcion
# Prioridad Modb reb de aera Sehier Perfodo  Descripeion

Cancelar I Aceglar I

4 | Cuadro de didlogo de configuracion de la red

Configuracion
Red
Nombre mi red 1
Tipo

Cancelar__| Aceptar |l
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Paso |Accion

5 | Los siguientes campos se pueden modificar (opcional):

Nombre: El nombre predeterminado es "Elemento 1" (para elementos) y "Mi red 1" (para redes);
ademas éste campo tiene un limite de 32 caracteres.

Direcciodn: el valor predeterminado es 0. Las direcciones de los elementos estan restringidas a valores
de entre 0 y 255.

Casilla de verificacion modo experto: Al seleccionar este modo se muestran los nimeros de
PGN/SPN. Por defecto, se borra la seleccién de esta casilla de verificacion e incluso aunque la haya
dejado seleccionada al cerrar este cuadro de dialogo el valor predeterminado (borrar) se restablece al
volver a abrir el cuadro de dialogo.

#: emplea valores del 0 al 31 y proporciona un nimero de identificaciéon simple para distintos tipos de
mensajes (consulte Numero de grupo de parametros (PGN), pdgina 321). Si dos 0 mas objetos de
mensaje provienen del mismo grupo de parametros, y por lo tanto comparten el mismo #, al cambiar el
valor # para un objeto se aplicara este valor automaticamente a los otros. La tabla también se vuelve a
ordenar para mostrar siempre los objetos en orden de n.2 ascendente.

Prioridad: emplea valores del 0 al 7 (el O es la prioridad mas alta). Estos valores estan preestablecidos
segun el objeto del mensaje determinado (SPN) (consulte Numero de parametro sospechoso (SPN),
pdgina 322). No obstante, se puede editar y cambiar la prioridad de un objeto de mensaje lo que
atribuye la misma prioridad a todos los objetos de mensaje que compartan el mismo n.°

Casilla de verificacion modo Periddico (enviar objetos): Al seleccionar esta opcidn el mensaje se envia
periddicamente con el periodo (en ms) que se indicé en el campo Periodo. Si la casilla de verificacion
del modo periddico esta sin seleccionar el campo del periodo no se puede editar. Al cambiar el modo
periédico para un objeto de mensaje se aplica el mismo modo a todos los objetos de mensaje que
comparten el mismo n.2

Casilla de verificacion modo Reloj de arena (recibir objetos): Al seleccionar esta opcién el tiempo (en
ms) indicado en el campo del periodo proporciona un periodo de temporizacién. Si el Twido Extreme no
recibe un mensaje después de este periodo de temporizacion se produce un error del grupo de
parametros) se actualizan las palabras de sistema de %SW33 a %SW40.

Periodo: (en ms) emplea valores del 10 al 60.000 (el valor predeterminado es 100) y sélo se puede
editar en el modo periddico correspondiente (enviar objetos) o si esta seleccionada la casilla de
verificacién Temporizacion (recibir objetos).

Descripcion: pulsar este botdn para visualizar una descripcion de los objetos de mensaje (SPN).
Instancia de procesador: () indica al elemento CANJ1939 el autémata que le enviara los mensajes.
Los valores autorizados son 0y 1.

Instancia de funcion: (") aparicion determinada de una funcién dada en un sistema automovilistico y
una red dada. Si sdlo existe una instancia de una funcion en particular en la red, este campo se debe
establecer en 0’ para definirla como primera instancia.

Instancia de sistema automovilistico: (") aparicion determinada de un sistema de vehiculos dado en
una red dada. Si sélo existe una instancia de un sistema automovilistico en particular en la red, este
campo se debe establecer en '0’ para definirla como primera instancia.

Nota: (NTodos estos valores se especifican en SAE J1939.

336

35013228 06/2011




Instalacién y configuracion del bus de campo CANJ1939

Paso |Accion

6 | Los siguientes campos son de sélo lectura:

e Coadigo del fabricante: () indica el fabricante encargado de la produccién del modulo de control
electrénico.

Funcién: (" indica la funcion principal de la aplicacion del autémata.
e Sistema automovilistico: () grupo de funciones en una red.
e Grupo industrial: Mindica un grupo de la industria

Nota: (NTodos estos valores se especifican en SAE J1939.

7 | Hacer clic en Cancelar para rechazarlos o en Aceptar para aplicar los cambios y cerrar el cuadro de
dialogo.
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Creacidn o eliminacion de objetos de envio/recepcion CANJ1939

Descripcion general

Los mensajes CANJ1939 pueden enviar o recibir objetos. Dichos objetos se crean
mediante el cuadro de didlogo de configuracidn (elemento o puerto) al que se

accede desde la ventana Describir. Un objeto de envio es un objeto enviado por
Twido Extreme y un objeto de recepcion es un objeto recibido por Twido Extreme.

Esta seccidn explica como crear y eliminar objetos de envio/recepcion. Los
mensajes de difusion se definen agregando objetos en un puerto. Los mensajes
peer to peer se definen agregando objetos a los elementos adecuados. Véase
Comunicacion en una red CANJ1939, pdgina 327.

NOTA: En TwidoSuite, puede configurar la red CANJ1939 para mensajes (de
difusion o peer to peer) que envie el Twido Extremeautémata. TwidoSuite sélo
puede usarse para configurar automatas Twido Extreme. No se pueden configurar
con TwidoSuite otros productos conectados a la red CANJ1939 que no sean de
Twido.
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Creacion de objetos de envio/recepcion

Los siguientes pasos muestran como crear objetos de envio/recepcion.

Paso

Accion

En la ventana Describir, desplazar el ratén por el elemento (peer to peer) o puerto (difusién) adecuados
hasta que aparezca el cursor de configuracion (destornillador), hacer doble clic (o clic con el botén
derecho del ratdn y seleccionar Configurar) para abrir el cuadro de didlogo de configuracion.
Resultado: se abre el cuadro de didlogo de configuracion (ejemplo del puerto).

Configuration

Port
Type CAMJ1930 ¥ Address | 234 k4

Add an object ] \

C Expert Mode

List of objects on transmission
i Priority Perodic mode  Period  Descr.

List of abjects on reception
# Source address  Priorit Hourglass mode  Period Descr.

Manufacturer's code 0 Processorinstance 0

Function 1129

Automobile system :
Industrial group 5 Automobile system instance 0

Function instance 0

Cancel | QK ]

Nota:Este ejemplo corresponde a los mensajes de difusion. Los mensajes peer to peer se crean del
mismo modo, pero configurando un elemento.

Para ver ejemplos de los cuadros de didlogo Configuracién y para obtener informacién detallada sobre
los campos, consulte Cuadros de didlogo de configuracion de CANJ1939 (elemento, red, puerto),

pagina 334.
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Paso Accidn

2 Hacer clic en Afadir un objeto.
Resultado: aparece este cuadro de diélogo:

Configuration

Adding an object

User | Receive ¥ Source address | All ¥
Object [ A/C High Pressura Fan Switch
Description
Switch signal which indicates that the pressure in the coalant circuit of an air conditioning =
system is high and the fan may be engaged.
00 - Pressure normal
01 - Pressure high, fan may be engaged
10 - Error
11 - Mot available
[]
Cancel | oK |
3 Seleccionar el tipo Recepcidn o Envio y elegir el objeto de mensaje deseado en la lista Tipo. (Puede

desplazarse por dicha lista Tipo con la barra de desplazamiento o escribiendo las primeras tres letras
del nombre del objeto.)

Si el objeto elegido ya se ha creado en otro elemento, puerto o red CANJ1939 (con el mismo tipo de
recepcion/envio), se recibird un mensaje de error y se prevendra para que no se agregue este objeto.
(Al seleccionar la casilla de verificacion Modo experto se revelan los correspondientes PGN/SPN. (1)
El tipo de objeto (recepcion o transmisién) dependera de que se configure un elemento o puerto, asi
como del tipo de mensajes necesario (difusion o peer to peer). Consultar el siguiente resumen de
objetos de mensaje (véase pdgina 342).

En el campo "direccién de origen" puede optar por utilizar el objeto de mensaje deseado de todos los
elementos CANJ1939 o sélo de uno de ellos seleccionando su direccién. El campo "direccién de
origen" no esta disponible si se ha seleccionado "Envio" en la lista Tipo.

M Los objetos de mensaje CANJ1939 estan agrupados en distintos tipos (o grupos de parametros).
Cada objeto de mensaje, por tanto, se asocia con un nimero de grupo de parametros (PGN)
hexadecimal y también tiene su propio numero de identificacion hexadecimal individual llamado nimero
de parametro sospechoso (SPN). De este modo, se nombra a un objeto de mensaje por su SPN y
muchos SPNS estan relacionados con el mismo PGN. Para obtener mas informacién, consulte
Configuracion de CANJ1939 en modo experto, pdgina 352.

340 35013228 06/2011



Instalacién y configuracion del bus de campo CANJ1939

Paso Accion

4 Hacer clic en Cancelar para salir o en Aceptar para agregar el objeto seleccionado y cerrar el cuadro
de didlogo de configuracién Anadir un objeto.

Resultado: el cuadro de didlogo de configuracién (elemento o puerto) muestra los objetos de mensaje
elegidos.

Ejemplo:

Configuration

Port

Type CANJ1920 ¥ Address 0 v

Add an object |l \
I Expert Mode

List of ohjects on transmissior

_# Priority Periodic mode  Period Descr.
0 6 o 100 %
1 Engine Starter Mode 6 ) 100
2 Front Axle Speed 6 r 100 |

List of ohjects on reception

# Priority Hourglass Mode Period Descr.
0 Engine Cylinder 1 Comhustion Status §] r 100 See
1 Engine Cylinder 1 Knock Level 5} ] 100 . See
2 Engine Throttle Actuator 1 Control Command & i 100 wwSee. |
3 Level Control Mode 6 ) 100 See
Manufacturer's code 0 Processor instance 0
Function 129 }
F—— —— a Function instance 0
Industrial group 5 Automabile system instance 0
Cancel | OK |
5 Repetir los pasos 2—4 por cada objeto de mensaje que desee crearse para este elemento o puerto.

No pueden agregarse mas de 32 indices del mismo tipo (envio o recepcién) a un elemento o puerto. Si
intenta sobrepasar este limite, aparecera un mensaje de error y no podra agregarse un nuevo objeto.

6 Si es necesario, resuelva los conflictos eliminando objetos.

Si el tamafo total de los objetos de mensaje anadidos (SPN) supera las limitaciones de memoria de
TwidoSuite (esto dependera del SPN elegido, puesto que tienen distintos tamanos), se recibira un
mensaje de error «se han definido demasiados SPN en la red» y se solicitara que se eliminen algunos
objetos @,

@)si trata de agregarse un objeto de envio (recepcién) (mayor de ocho bytes) y ya hay otro objeto de
envio (recepcion) procedente del mismo grupo de parametros (en un elemento o puerto), se recibira un
mensaje de error de conflicto y se solicitara que se cree (opcion predeterminada Crear) una nueva
instancia de este grupo de parametros, que incluya el objeto de mensaje. También se tendra la opcién
de Reemplazar (que elimina el objeto de mensaje conflictivo del mismo grupo de parametros) o de
Cancelar (para deshacer los cambios).
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Paso

Accidn

7

(Opcional) Pueden editarse manualmente determinados campos en el cuadro de didlogo de
configuracion (elemento o puerto), como n., prioridad, modo periddico (para obtener una explicacién
detallada de estos campos, consulte Cuadros de didlogo de configuracion de CANJ1939 (elemento, red,
puerto), pdgina 334

Si es necesario, edite manualmente los campos # para asignar nuevos indices a los grupos de objetos
creados (PGN). Asegurese de que los objetos de mensaje creados tienen indices # consecutivos.
Para obtener mas informacién acerca del campo #, consulte a continuacion los indices de objetos de
mensaje.

Hacer clic en Cancelar para deshacer los cambios o en Aceptar para guardarlos y cerrar el cuadro de
didlogo de configuracion.

Resumen de objetos de mensaje

Esta tabla resume el significado de la adicion de objetos de envio/recepcion en
CANJ1939 o en el puerto CANJ1939.

Objeto de envio agregado Objeto de recepcion agregado
en un elemento Twido Extreme envia un mensaje a | Twido Extreme utilizara este
(peer to peer) un elemento. (Esto permite que el | mensaje si lo envia dicho

elemento reciba este mensaje.) elemento
en el puerto Twido Extreme en via un mensaje a | Twido Extreme utilizara este
CANJ1939 un elemento configurado para que lo | mensaje si aparece en la red

(Difusion) reciba (es decir, el elemento tiene el | Nota: Puede configurar
mismo objeto de mensaje que se ha | Twido Extreme para utilizar este
declarado como objeto de envio) mensaje de todos los elementos
CANJ1939 o de uno solo de ellos.

En TwidoSuite, no pueden configurarse los mensajes que hayan enviado otros
dispositivos.
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indices de objetos de mensaje

n.2 es un indice de TwidoSuite para los grupos de objetos creados (PGN) y toma
los valores 0—31. Si dos 0 mas objetos de mensaje vienen del mismo grupo de
parametros, compartiran el mismo n.°. Asi, al cambiar el valor de n.2 en un objeto,
dicho valor se aplicara automaticamente a los otros. La tabla también vuelva a
ordenarse para mostrar siempre los objetos en orden de n.? ascendente. No puede
crearse un objeto de mensaje con un indice n.2 que ya se haya utilizado para otro
elemento o puerto (TwidoSuite provoca un mensaje de error en esos casos). Para
solucionarlo, puede editarse manualmente el campo n.? y asignarse un nuevo
numero de indice.

Nota: Para tener la seguridad de que es posible acceder posteriormente a todos los
SPN agregados en la ventana Programa —Configurar —Configurar el hardware
(panel Configuracion del médulo, pestaiia CANJ1939), asegurese de que los
objetos de mensaje creados tienen indices # consecutivos. Por ejemplo, si agrega
6 SPN, automaticamente se numeran del #0 al #5. Si luego elimina el SPN con el
indice #3, los SPN #4 y #5 no estaran visibles en la pantalla de configuracion. Para
evitarlo, edite manualmente los indices #4 y #5 sustituyéndolos por los indices #3 y
#4 para garantizar una lista de indices consecutivos, de #0 a #4.
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Eliminacién de objetos de envio/recepcion
Los siguientes pasos muestran cémo eliminar objetos de envio/recepcion.

Paso

Accion

1

En la ventana Describir, desplazar el ratén por el elemento o puerto adecuados
hasta que aparezca el cursor de configuracion (destornillador), hacer doble clic
(o clic con el bot6n derecho del ratén y seleccionar Configurar) para abrir el
cuadro de didlogo de configuracién que muestre los objetos de envio/recepcion
creados anteriormente

Resultado: aparece este cuadro de didlogo:

Configuration ]

Element

Type CANJT938 * Address 1 v

Add an object ] Delete an object ||

O Expert Mode

List of objects on transmission

# Priority Periodic mode  Period  Descr
0 Engine Requested Speed/Speed Limit 6 ) 100 See_|

List of objects on reception

# Priority Hourglass mode Period  Descr.
0 Adjust day 6 r 100 See

1 5 = 100 See |

Cancel | 0K |

Hacer clic en el objeto de recepcién/envio que se desee eliminar y en Eliminar
un objeto o pulsar Supr en el teclado.

(Al seleccionar la casilla de verificacion Modo experto, apareceran los
correspondientes PGN/SPN (1).)

(1) Los objetos de mensaje CANJ1939 estan agrupados en distintos tipos (o
grupos de parametros). Cada objeto de mensaje, por tanto, se asocia con un
numero de grupo de parametros (PGN)hexadecimal y también tiene su propio
numero de identificacion hexadecimal individual llamado ndmero de parametro
sospechoso (SPN). De este modo, se nombra a un objeto de mensaje por su
SPN y muchos SPNS estan relacionados con el mismo PGN. Para obtener mas
informacion, consulte Configuracion de CANJ1939 en modo experto,

pdgina 352.

Repetir los pasos 1y 2 por cada objeto de mensaje que desee eliminarse.
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Paso

Accidn

Tras eliminar los objetos de mensaje, asegurese siempre de que el resultado es
indices # consecutivos. De esta manera, se tendrd la seguridad de que es
posible acceder posteriormente a todos los SPN en la ventana Programa —
Configurar —Configurar el hardware (panel Configuracion del médulo,
pestaiia CANJ1939).

Por ejemplo, si agrega 6 SPN, automaticamente se numeran del #0 al #5. Si
luego elimina el SPN con el indice #3, los SPN #4 y #5 no estaran visibles en la
pantalla de configuracion. Para evitarlo, edite manualmente los indices #4 y #5
sustituyéndolos por los indices #3 y #4 para garantizar una lista de indices
consecutivos, de #0 a #4.

Hacer clic en Cancelar para deshacer o en Aceptar para eliminar el objeto
seleccionado y cerrar el cuadro de didlogo de configuracion.
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Visualizacion de objetos envio/recepcion CANJ1939

Descripcion general

Esta seccién explica cémo visualizar objetos de mensaje CANJ1939 que se han
definido con anterioridad en el Programa —Configurar —Configurar la ventana
del hardware (panel configuracion del médulo, seleccione la pestana
CANJ1939) del TwidoSuite y detalla los campos que se encuentran en este panel.

NOTA: No se puede realizar ninguna configuracion real en esta ventana.

Consulte (Método de configuracion CANJ1939, pdgina 331) para obtener
informacién general de la configuracion y consulte Creacion o eliminacion de
objetos de envio/recepcion CANJ1939, pdgina 338 para afnadir o eliminar objetos
de mensaje.
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Visualizacion de objetos envio/recepcion

Al seleccionar Programa —Configurar —Configurar la ventana del hardware
(panel configuracion del modulo, pestaiia CANJ1939 se muestran los objetos
envio/recepcion creados anteriormente como se muestra en la figura siguiente.

;) Telomecaniue

Wi proyecto

A=l

"'& ‘-( J ‘-‘5 o e
i " ;
- Yo A J
0
Configurar &l
hardware
Configurar los
Configurar el
comportamierta
Detinit a5
protecsiones
Descripcion del madulo Namero de sefie | TWDLECK1 Direccion [0 hadfied
Descripcién ARGmats base extrems 12 eniradas de 24 \er, 22 entradas, 19 salidas de <

transistor 7 ertradas analdgicas, 2 entradas PWWM, un master CANopen,
un bus CANJG39

=
Confaaecon defmode ] wCagcli]
Entradas| Salidas | GAN J1339 | CANopen |
En usa‘ Dirgccidn ‘ Simbalo | Nombre Offset ‘Tamaﬁa‘ Resolucidn
0 %hweooo ENGINE_RATED_SPEED_RO ‘Velocidad establecida del mator a 18 0,125 rpm/hit
[T %Wweo..0 ENGINECYLINDERTKNOCKLEY  Mivel de golpeteo del cilindro 1 del motor a 8 1%ibit
T %mwvenzo ENGINTHROTACTUATICONTR Comendo de cortrdl red dela mariposa 1 del motor a 18 0,0025%/bit
[0 %Qowcooo ENGINEACTUALIGNITIONTIMI Termpotizadar del motor de ignicitn real -200 16 17128 deglbit
M %QwC.20 ENGINEOILFILTERDIFFERPRE Presicn diferencial del it de aceite del motor a 3 0.6 kPahit

7
]

T
CX Tussie .

NOTA: Para asegurarse de que todos los objetos de mensaje creados
anteriormente aparecen en este panel, se deben indexar de forma consecutiva
en el cuadro de didlogo de configuracion utilizado para la creacién o eliminacién de
objetos de envio/recepcion CANJ1939 (véase pdgina 343) al que se puede tener
acceso desde la ventana Describir.

En este panel solo se puede editar el campo del simbolo. Si decide modificar este
campo, se le preguntara si desea aplicar estos cambios al abandonar la ventana. Si
después se elimina un objeto con un simbolo modificado, la modificacion del
simbolo no se guarda.

Para obtener mas informacién acerca del campo direccién consulte Objetos de
entrada/salida CANJ1939, pdgina 354.

Siun SPN es mas pequeno de 8 bits, "Xi" se afiade a la direccion para indicar donde
comienza el SPN en la palabra.
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Configuracion de difusion en CANJ1939

Descripcion general

Esta seccidn describe la configuracién de difusiéon en una red CANJ1939.

Mensajes de difusion

En una red CANJ1939 cada dispositivo (elemento) tiene al menos una direccion. No
obstante, la mayoria de los mensajes, son de difusion y, por tanto, no estan dirigidos
a una direccion de destino especifica.

Los mensajes CANJ1939 constan de un identificador de 29 bits (consulte
Identificador CANJ1939, pdgina 325 para obtener mas detalles) que define la
prioridad del mensaje, el remitente y los datos que contiene. Los mensajes de
difusion se diferencian en este identificador por un campo que contiene una
extension de grupo, que indica que el mensaje se debe difundir a todos los
elementos de la red y no a una direccion particular. A los mensajes de difusion
también se les llama objetos tipo PDU2 (consulte /dentificador CANJ1939,
pdgina 325).

Los mensajes de difusién se crean en TwidoSuite agregando objetos de mensaje al
puerto en la ventana Describir de TwidoSuite.

Mensajes de difusion enviados por Twido Extreme

La tabla siguiente muestra como crear un mensaje CANJ1939 que se difundira
mediante el Twido Extreme a todos los dispositivos en red.

Paso

Accion

1

Crear y configurar la red CANJ1939 en la ventana Describir de TwidoSuite.
Consulte y .

Anadir los objetos de envio deseados al puerto. Se difundiran a todos los
elementos de la red (consulte Creacion o eliminacion de objetos de
envio/recepcion CANJ1939, pdgina 338). Esto permite que cualquier
dispositivo use los datos que contiene este mensaje.

Abrir la ventana Programa —Configurar —-Configurar el hardware (panel
configuracion del médulo, seleccionar la pestaiia CANJ1939) para mostrar
los objetos de mensaje que se han configurado en el paso anterior

Consultar Visualizacion de objetos envio/recepcion CANJ1939, pdgina 346.
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Mensajes de difusion recibidos por Twido Extreme

Twido Extreme se puede configurar para recibir mensajes que se difunden por la
red CANJ1939. TwidoSuite solo puede usarse para configurar autdmatas

Twido Extreme. Otros productos no Twido conectados a la red CANJ1939 no se
pueden configurar con TwidoSuite. La tabla siguiente muestra como configurar
Twido Extreme para recibir mensajes que difundira el elemento CANJ1939.

Paso

Accion

1

Crear y configurar la red CANJ1939 en la ventana Describir de TwidoSuite.
Consulte y .

Anadir los objetos de recepcion deseados al puerto (consulte ). Esto lo
recibira el Twido Extreme si se difunde por la red.

Nota: Puede configurar Twido Extreme para utilizar los mensajes de todos los
elementos CANJ1939 o de uno solo de ellos.

Consultar Creacion o eliminacion de objetos de envio/recepcion CANJ1939,
pdgina 338.

Abrir la ventana Programa —Configurar —-Configurar el hardware (panel
configuracién del médulo, seleccionar la pestaiia CANJ1939) para mostrar
los objetos de mensaje que se han configurado en el paso anterior

Consultar Visualizacion de objetos envio/recepcion CANJ1939, pdgina 346.
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Configuracion peer to peer de CANJ1939

Descripcion general

Esta seccidn describe la configuracion peer to peer en una red CANJ1939.

Mensajes peer to peer

Los mensajes peer to peer se definen en CANJ1939 mediante un campo de la
direccion de destino en el identificador de 29 bits de CANJ1939. A los mensajes
peer to peer también se les llama objetos tipo PDU1 (consulte la seccidn del
identificador CAN Identificador CANJ1939, pdgina 325 para obtener mas
informacion).

Los mensajes peer to peer se crean en TwidoSuite agregando objetos de mensaje
en el elemento de la ventana Describir de TwidoSuite.

Mensajes peer to peer enviados por el Twido Extreme definido en un elemento

La tabla siguiente muestra cémo crear un mensaje CANJ1939 que enviara
Twido Extreme a una direccién determinada.

Paso

Accion

1

Crear y configurar la red CANJ1939 en la ventana Describir de TwidoSuite.
Consultary .

Agregar los objetos de envio deseados al elemento (consulte Creacion o
eliminacion de objetos de envio/recepcion CANJ1939, pdgina 338). Dicho
mensaje lo enviard Twido Extreme. Esto permite que este elemento reciba
dicho mensaje cuando lo transmita Twido Extreme.

Abrir la ventana Programa —Configurar —-Configurar el hardware (panel
de configuracion del médulo, seleccione la pestaiia CANJ1939) para ver los
objetos de mensaje que se hayan configurado en el paso anterior

Consultar Visualizacion de objetos envio/recepcion CANJ1939, pdgina 346.
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Mensajes peer to peer recibidos por el Twido Extreme definido en un elemento

Puede configurarse Twido Extreme para que reciba mensajes enviados por otro
dispositivo (peer to peer) en la red CANJ1939. TwidoSuite sélo puede usarse para
configurar autdmatas Twido Extreme. No se pueden configurar con TwidoSuite
otros productos conectados a la red CANJ1939 que no sean de Twido. La tabla
siguiente muestra coémo configurar Twido Extreme para que reciba mensajes
enviados por otro dispositivo (peer to peer) en la red CANJ1939.

Paso Accién
1 Crear y configurar la red CANJ1939 en la ventana Describir de TwidoSuite.
Consultary .
2 Agregar los objetos de recepcién deseados al elemento (consulte Creacion o

eliminacion de objetos de envio/recepcion CANJ1939, pdgina 338). Esto lo
recibira el Twido Extreme si se envia mediante dicho elemento.

3 Abrir la ventana Programa —Configurar —Configurar el hardware (panel
de configuracién del médulo, seleccione la pestana CANJ1939) para ver
los objetos de mensaje que se hayan configurado en el paso anterior
Consultar Visualizacion de objetos envio/recepcion CANJ1939, pagina 346.

Mensajes enviados por otros dispositivos

En TwidoSuite, sélo pueden crearse mensajes que haya enviado Twido Extreme.
En TwidoSuite, no pueden configurarse los mensajes que hayan enviado otros
elementos (dispositivos) CANJ1939. Dichos mensajes deben crearse en el
firmware del dispositivo.
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Configuracion de CANJ1939 en modo experto

Descripcion general

La configuracion de CANJ1939 implica afadir objetos apropiados de envio o
recepcion a los elementos de la red. Consulte Creacion o eliminacion de objetos de
envio/recepcion CANJ1939, pdgina 338. También es posible realizar este paso en
modo experto (seleccionando la casilla de verificacién Modo experto en el cuadro
de dialogo Configuracioén). Esta seccion explica la utilizacion de este modo.

Seleccion del modo experto

En la ventana Describe de TwidoSuite, haga doble clic en la red, elemento o puerto
que desea configurar para abrir el cuadro de didlogo Configuracion. Seleccione la
casilla de verificacion Modo experto.

Resultado: Los botones Anhadir/Eliminar un objeto ahora se llaman Anadir/Eliminar
un SPN. Aparecen los PGN/SPN correspondientes. Todos los objetos que se
anaden se muestran con sus PGN y SPN.

PGNy SPN

Los objetos de mensaje CANJ1939 estan agrupados en distintos tipos (o grupos de
parametros). Cada objeto de mensaje, por tanto, se asocia con un nimero de grupo
de parametros (PGN) hexadecimal y también tiene su propio numero de identifi-
cacion hexadecimal individual llamado niumero de parametro sospechoso (SPN).
De este modo, se nombra a los objetos de mensaje por su SPN y muchos SPN
estan relacionados con el mismo PGN. Para obtener mas informacion, consulte
Numero de grupo de parametros y numero de pardmetro sospechoso CANJ19139,
pdgina 323.

Solicitud SPN

Un uso determinado del modo experto es la solicitud de informacion especifica de
un elemento CANJ1939 de la red. Esto se lleva a cabo afadiendo un SPN particular
de envio al elemento CANJ1939 y asignando este valor SPN al %IWC en el
programa ladder/lista. Consulte Solicitud de una salida PGN, pdgina 357 para ver
un ejemplo.
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Objetos de usuario CAN J1939

Los objetos de E/S son:
o %IWCO.i.j, %QWCO.i.j (formato de palabra - no hay bits de E/S)

o %IWCDO.i.j, %QWCDO.i.j (formato de palabra doble)
e %IWCFO.i.j, %QWCO.i.j (formato de la coma flotante)

donde

e ies el indice SPN (n.2 en el cuadro de didlogo de configuracion
Describe)
i=0,.., 31

e jes el numero del canal (la posicion [en bytes] del SPN)
j=0,...7 (para palabras); j = 0,...,6 (para el resto)

La palabra doble y el formato de coma flotante de E/S ( %IWCD, %QWCD y
%IWCF, %QWCF) tienen la misma estructura que los objetos de memoria de las
palabras dobles y de la coma flotante interna (%MD y %MF). Para obtener mas
informacién, consulte Objetos de entrada/salida CANJ1939, pagina 354.
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Objetos de entrada/salida CANJ1939

Introduccion
En esta seccion se describe el direccionamiento de salidas y entradas CANJ1939.

La sintaxis implementada para objetos CANJ1939 se explica en la siguiente
ilustracion.

llustracion
Recordatorio de los principios de direccionamiento:

% WG, QWGC, IWGD, 0 : i )
‘Simbolo‘QWCD! IWCF, QWCF | 0 indica ‘ indice ‘ Numero
Tipo de objeto CANJ1939 PGN (# de canal

ndmero)

Valores especificos
En la siguiente tabla se especifican los valores de los objetos CANJ1939:

Pieza Valores Comentario
IWC - Imagen de la entrada PGN fisica.
QwcC - Imagen de la salida PGN fisica.
IWCD - Misma utilizacién que IWC pero en formato de palabra
doble.
QWCD - Misma utilizacién que QWC pero en formato de palabra
doble.
IWCF - Misma utilizacién que IWC, pero en formato de coma
flotante.
QWCF - Misma utilizacién que QWC pero en formato de coma
flotante.
0 0 Siempre es O para CANJ1939 (y siempre 1 para CANopen).
i Entre Oy 31 indice PGN (n.2 en el cuadro de dialogo de configuracion de
Describir)
j De 0 a 7 para palabras Numero de canal (la posicion [en bytes] del SPN)
De 0 a 6 en los demas
casos
Nota: Si un SPN es méas pequefio de 8 bits, se afiade «:Xi» a la direccién para indicar donde comienza el SPN en la
palabra. Esta direccion no puede utilizarse directamente en un programa de solicitudes de SPN. Sin embargo, el
tamano del SPN puede utilizarse en un programa asi.
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Ejemplo

En la tabla siguiente se presenta un ejemplo de direccionamiento de CANJ1939:

Objeto de E/S Descripcion

%IWCO0.1.0 PGN 1, entrada de subindice 0 del bus CANJ1939 Twido Extreme.

E/S de palabra doble y de coma flotante

Las palabras de longitud doble, simple y de coma flotante comparten la misma zona
de memoria. Asi, la palabra de coma flotante %IWCFO.i.1 y la palabra doble
%IWCDO.i.1 corresponden a las palabras de longitud simple %IWCO.i.j y
%IWCO.i.j+1 (la palabra %IWCO.i.j que contiene el los bits menos significativos y la
palabra %IWCO.i.j+1 que contiene los bits mas significativos de la palabra
%IWCFO.i.j)

En la tabla siguiente se muestra el solapamiento de la asignacién de memoria para
palabras de coma flotante dobles y simples de tipo %IWC. Lo mismo se aplica para
%QWC.

Formato de coma flotante y doble Formato de palabra simple
Direccion par Direccién impar
%IWCDO.i.0/%IWCFO.i.0 %IWCO0.i.0
%IWCDO0.i.1/%IWCFO0.i.1 | %IWC0.i.1
%IWCDO.i.2/%IWCF0.i.2 %IWCO.i.2
%IWCDO.i.3/%IWCFO0.i.3 | %IWCO0.i.3
%IWCDO.i.4/%IWCFO.i.4 %IWCO.i.4
%IWCDO.i.5/%IWCFO0.i.5 | %IWCO0.i.5
%IWCDO.i.6/%IWCFO.i.6 %IWCO.i.6
%IWCO0.i.7

NOTA: No hay instrucciones especiales (como CAN_CMD para CANopen) en
CANJ1939.

Palabras de sistema reservadas CANJ1939

Las palabras de sistema estan reservadas para proporcionar informacion de
estado.

%SW80 contiene 16 bits de memoria (formato de palabra) para proporcionar
informacién de estado relativa al puerto CANJ1939.

%SW80 se describe asi:
e Bit [0] error Inic: direccion perdida para una solicitud opuesta
e Bit [1] Error de Inic: no se puede de solicitar una direccién
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e Bit [2] estado pasivo en el puerto
e Bit [3] error bus desactivado en el puerto

De %SW33 a %SW40 proporcionan informacion de estado relativa a 32 objetos de
entrada/salida del PGN.

En la tabla siguiente se muestran las palabras de sistema de E/S

%SWx Numero de objeto PGN Contenido
%SW33 3-2 1-0 4 bits por PGN:
0 = estado normal
%SW34 7-6 5-4
° 1 = PGN recibido sin errores
%SW35 11-10 9-8 2 = fuerza la escritura de la salida PGN
% SW36 15 -14 13- 12 4 = error PGN (entrada o salida)
%SW37 19-1 171 Existen tres tipos de errores de PGN
7eSW3 9-18 -16 e error de recepcion del PGN
%SW38 23-22 21-20 e tiempo de inactividad en la recepcion del
PGN
%SW39 27 - 26 25 -24
e error de envio del PGN
%SW40 31-30 29 -28

Por ejemplo, para forzar la escritura de la salida PGN para un PGN determinado,
establezca el bit 2 en la %SW correspondiente.

Programacion de CANJ1939

Los programas Ladder o lista se crean de un modo similar a otras aplicaciones
Twido. Consulte Lenguaje Ladder, pdgina 413y Lenguaje Instruction List o Lista de
instrucciones, pdgina 439. Al utilizar el navegador de datos en el editor de
programas Ladder/lista, seleccione el tipo de objeto adecuado (%IWCO0, %QWCO,
%IWCDO0, %QWCDO, %IWCF0 y %QWCFO0) en el menu Direccion. Si

Twido Extreme se reemplaza después por una base que no admite el protocolo
CANJ1939, deberan eliminarse estas entradas del programa y dejaran de estar
disponibles en la lista Direccién del navegador de datos.

Mensajes de error de CANJ19393

Las siguientes condiciones produciran mensajes de error en un programa con
objetos de E/S CANJ1939:

e Al introducir un objeto (%IWCO0, %QWCO0, %IWCDO0, %QWCDO0, %IWCFO0 y
%QWCFO0), el SPN numero i (de 0 a 31) o el canal nimero j (de 0 a 7) estan fuera
de rango.

e EI PLC seleccionado en la ventana Describir no admite el protocolo CANJ1939.

e No hay ningun SPN definido en la direccion i, canal j.
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Solicitud de una salida PGN

Introduccidén
Un elemento CANJ1939 envia un PGN cada vez que cambia su valor. Para forzar
una salida PGN, utilice cualquiera de estos dos métodos:
e Twido Extreme utiliza el SPN con la etiqueta RQST para solicitar un PGN de un
elemento CANJ1939.
e La palabra de sistema %SW33 se utiliza para forzar una salida PGN.

Proceso de una solicitud de PGN
El diagrama siguiente muestra una solicitud de PGN mediante un ejemplo. En este
ejemplo, Twido Extreme envia una solicitud al elemento CANJ1939 para el grupo
de parametros de Exhaust Temperature. Este proceso se explica en la tabla

siguiente:
Elemento CANJ1939
@1
J1939
Elemento CANJ1939 @

Lista de objetos en transmisién

Nuamero de grupo de parametro (RQST)

Lista de objetos en recepcidn

Temperatura del gas de escape del
motor: colector derecho

Nota: SPN Temperaiura del gas de escape del molor: colector derecho es una parte de la lemperalura de escape
global PGN.
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La tabla que aparece a continuacion detalla el proceso de una solicitud de PGN:

Etapa Descripcion
1 Twido Extreme envia un SPN RQST a un elemento CANJ1939 para solicitar el
valor del PGN de Temperatura de escape.
2 El elemento CANJ1939 envia el valor del PGN solicitado (Exhaust
Temperature).

Uso del SPN RQST

Para utilizar el método del SPN RQST, configure la red CANJ1939 tal como se

indica a continuacion en este ejemplo:

Paso

Accion

Ubicacion de la ventana en
TwidoSuite

Crear una red CANJ1939 con un elemento CANJ1939.
Para obtener mas informacion sobre la creacién de una red CANJ1939,
consulte .

Describir

En el elemento CANJ1939:

® Agregar el SPN de envio del nimero del grupo de parametros (RQST).
Para obtener mas informacion sobre cémo definir el SPN adecuado (de
recepcion o envio), consulte Creacion o eliminacion de objetos de
envio/recepcion CANJ1939, pdgina 338.

® Agregar el SPN de recepcién que desee solicitarse (por ejemplo
Temperatura del escape de gas del motor de escape: colector derecho).
Para obtener mas informacién sobre cémo definir el SPN adecuado (de
recepcidn o envio), consulte Creacion o eliminacion de objetos de
envio/recepcion CANJ1939, pdgina 338.

Describir

En el elemento CANJ1939:

1. Hacer clic con el boton derecho del ratén y seleccionar Configuracion.

2. Seleccionar la casilla de verificacion Modo experto.

3. Registrar el PGN que desee solicitarse. (Por ejemplo, el nimero del
grupo de parametros Exhaust Temperature es 65.031)

Describir

Registrar la direccion de la palabra de intercambio de salidas (%QWCDO.y.z)
asignada al SPN RQST que se haya agregado en el paso anterior.

Programa —Configurar —
Configurar el hardware —
Pestaina CANJ1939 —
campo Direccion

Asignar el PGN que se desee forzar a la palabra de intercambio de salidas
%QWCDO0.y.z registrada.

Ejemplo: para solicitar el PG Exhaust Temperature
(PGN=65031(16#FEOQ7)), utilizar la instruccién de lista:

$QWC0.0.0 := 16#FEQ7

Nota: También puede ajustarse %QWCDO.y.z online con la tabla de
animacion.

Programa —Programa —
Editar programa

Nota:

Si el parametro solicitado no esté disponible, el elemento CANJ1939 envia una no confirmacién (NACK) a

Twido Extreme.
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Paso |Accion Ubicacion de la ventana en
TwidoSuite

6 | Consultar el valor del parametro forzado en la palabra de intercambio de
entradas %IWCDO.y.z. online:

e Mediante la tabla de animacién (consulte ),

e conectando %IWCDO0.y.z a una salida.

7 | Calcular el valor real del parametro forzado:

Actual value = Value of %IWCD0.y.z x resolution + offset

Nota: | Siel parametro solicitado no esta disponible, el elemento CANJ1939 envia una no confirmacion (NACK) a
Twido Extreme.

Uso de la palabra de sistema %SW33

Para utilizar el método de la palabra de sistema %SW33, siga este procedimiento
que aparece en este ejemplo de aplicacion:

Paso | Accién Ubicacion de la
ventana en
TwidoSuite
1 | En el elemento CANJ1939 en el que se desee forzar una salida PGN: Describir

1. Hacer clic con el botén derecho del ratén y seleccionar Configuracion.
2. Seleccionar la casilla de verificacion Modo experto.
3. Registrar el PGN que desee forzarse.

2 | Registrar la direccién de la palabra de intercambio de salidas (%QWCDO.y.z) Programa —
asignada al PGN que se desee forzar. Configurar —
Configurar el
hardware —Pestana

CANJ1939 —campo
Direccion
3 | Establecer la palabra de sistema %SW33 en 2 (consulte el ejemplo siguiente). Programa —
Nota: También puede ajustarse %QWCDO0.y.z online con la tabla de animacién. | Programa —Editar
programa
4 | Asignar el PGN que se desee forzar a la palabra de intercambio de salidas Programa —
%QWCDO.y.z registrada (consulte el ejemplo siguiente). Programa —Editar

Nota: También puede ajustarse %QWCDO0.y.z online con la tabla de animacion. | programa

5 | Consultar el valor del parametro solicitado en la palabra de intercambio de
entradas %IWCDO.y.z.:

® Mediante la tabla de animacién (consulte ),

e conectando %IWCDO.y.z a una salida.

6 | Calcular el valor real del parametro solicitado:

Actual value = Value of %IWCDO0.y.z x resolution + offset
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Ejemplo de la palabra de sistema %SW33

Este ejemplo muestra cémo forzar una salida del PG Exhaust Temperature cada
segundo:

Supuestos:
e Desea forzar el envio del PG Exhaust Temperature (PGN=65031(16#FEQ7)).
e La palabra de intercambio de salidas %QWCDO0.0.0 se asigna al PGN 65031.

(*para forzar un flanco ascendente de %$MO cada segundo¥*)
LD %356

ST $MO

LDR %MO

ST %00.0.0

[ 3SW33 := %SW33 OR 2 ] (*En cada flanco ascendente de %MO¥*)
(*La palabra de sistema $SW33 se establece en 2%*)

[ $QWCD0.0.0 := 16#FEQ07 ] (*Se asigna el PG Exhaust
Temperature¥)

(*a la palabra de intercambio de salidas %QWCDO0.0.0*)
El mismo ejemplo se muestra a continuacion como programa Ladder:

O

PARA FORZAR UN FLANCO ASCENDENTE DE %:M0 CADA SEGUNDO | |

Escalon 0 ‘
%SE SEMO
— | {
(2) LD
|
Escalon 0 ‘
MO 26Q0.0
He |

WSWI3 = %wSW3Z 0 2
“IK:SWSS =%SW3302

OWCD0.00 =164FE07
QW CD0.0.0 :=168FE07
[

360 35013228 06/2011



Configuracion de la pasarela
Ethernet TwidoPort

12

Objeto

Este capitulo proporciona informacion de la configuracion del software del mddulo
de pasarela Ethernet ConneXium TwidoPort.

Contenido de este capitulo

Este capitulo contiene las siguientes secciones:

Seccion Apartado Pagina
121 Configuracién y conexion normal de TwidoPort 362
12.2 Configuracién Telnet de TwidoPort 371
12.3 Funciones de comunicacion 388
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12.1 Configuracion y conexion normal de TwidoPort

Objeto
Esta seccidn proporciona informacion sobre cémo realizar una configuracion
normal del médulo ConneXium TwidoPort con el programa de aplicacion
TwidoSuite, asi como informacién de configuracion de conectividad modular y de

configuracion de BootP.

Contenido de esta seccion
Esta seccidn contiene los siguientes apartados:

Apartado Pagina
Configuraciéon normal con TwidoSuite 363
Configuracién de BootP 370
35013228 06/2011
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Configuracion normal con TwidoSuite

Introduccion

Instalacion del médulo TwidoPort 499TWD01100

Siga estas instrucciones para configurar TwidoPort:

NOTA: Funcion de instalacion rapida

Cuando TwidoPort se ha configurado con TwidoSuite, la configuracion IP de
TwidoPort se almacena en el controlador Twido. De esta manera, el personal de
mantenimiento puede intercambiar los TwidoPort sin necesidad de realizar una
configuracién adicional.

Para hacer uso de la funcién de instalacion rapida, utilice TwidoSuite y actualice el
firmware de TwidoSuite a la versién 3.4 o superior.

Para instalar TwidoPort en un sistema de PLC Twido (con montaje en panel o
segmento DIN) y conectarlo al bus interno del PLC Twido, siga estos pasos:

Paso

Descripcion

Accidn

1

Preparacion de la
instalacion

Consultar la Guia de referencia de Hardware de los

controladores programables Twido (TWD USE

10AE) para obtener instrucciones acerca de:

® Las posiciones de montaje correctas de los
mddulos Twido.

® La adicion o extraccion de componentes Twido
de un segmento DIN.

o El montaje directo sobre la superficie de un
panel.

® Las distancias minimas entre los médulos de un
panel de control.

Montaje del médulo
TwidoPort
499TWDO01100

Instalar el médulo en un segmento DIN o sobre un
panel. Si desea obtener mas informacion, consulte
Instalacién del médulo de la interfase Ethernet de
TwidoPort.
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Paso Descripcion Accion
3 Puesta a tierra de Conectar un cable de puesta a tierra al terminal de
proteccion (PE) tornillo M3 situado en la parte inferior de TwidoPort.
4 Conexiones serie y Conectar el extremo del enchufe modular del cable

Ethernet

Enchufe superior:
de Twido (serie)

Enchufe inferior:
de Ethernet, ya seaun
cable recto o cruzado

TwidoPort-a-Twido (suministrado) al puerto serie de
TwidoPort y conectar el otro extremo al puerto serie
RS485 del PLC Twido.

Conectar el enchufe RJ45 de un cable de red
Ethernet estandar (no suministrado) en el puerto
Ethernet de TwidoPort.

364

35013228 06/2011




Configuracién de la pasarela Ethernet TwidoPort

Declaracion del médulo TwidoPort 499TWD01100
En la tabla siguiente se muestran los distintos pasos de la declaracion del médulo

TwidoPort 499TWDO01100.
Paso Accion Comentario
1 Seleccionar Puerto 1 (o | Consulte .
Puerto 2 si estd instalado)
para configurarlo en la
ventana Describir.
2 Configurar el cuadro de
dialogo Funcién que TwidoSuite
aparece, tal como se
explica en los pasos Puerlo 1:
siguientes (consulte la Sraficastl
Nota 2).
Tipo: | Modbus ﬂ
Direacién: 1 ﬂ
Cancelar I Aceptar I
3 Seleccionar Modbus en el
cuadro Tipo de protocolo.
4 Seleccionar Describir de | Consulte .
la interfaz de TwidoSuite.
5 Ver el catélogo de Consulte .
productos, y elegir y En este punto, puede continuar agregando cualquier médulo opcional
agregar un modulo compatible con el controlador Twido.
499TWD01100 a la Nota: Solo se admite un médulo TwidoPort 499TWDO01100.
descripcion de sistema.
Nota 1 Puede utilizarse cualquier puerto Modbus RS485 con Twido.
Nota 2 Puede elegir cualquier direcciéon Modbus disponible para el puerto 1 del controlador Twido.
Independientemente de la direccion que elija para el puerto 1, es necesario establecer Unidad
P/Direcciéon (véase pdgina 368)en 1 en la ficha Gestion de conexiones de TwidoSuite.
Nota 3 También se debe configurar el médulo TwidoPort 499TWD01100 (consulte Configuracion del médulo
TwidoPort 499TWDO01100, pagina 366) y al configurar la conexiéon Ethernet en TwidoSuite
(véase pdgina 368) se debe cambiar el valor predeterminado de Unidad P/Direccion, "Directo”, por la
direccion del puerto Modbus (por ejemplo, 1 o la direcciéon que haya usado anteriormente para el
controlador).
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Configuracion del médulo TwidoPort 499TWDO01100

NOTA: Los parametros Ethernet de TwidoPort sélo pueden configurarse cuando el
programa de aplicacion TwidoSuite esta en modo offline.

Para configurar los parametros Ethernet de TwidoPort, siga este procedimiento:

Paso

Accion Comentario

Introduccién

Para obtener mas informacion acerca de los parametros IP (direccion IP, mascara de subred y
direcciéon de pasarela), consultar y .

1 Seleccionar el médulo TwidoPort Resultado: Aparece el cuadro de didlogo Configuracion
499TWDO01100 para configurar los Ethernet, tal como se muestra en el ejemplo siguiente.
parametros IP de TwidoPort. Consultar .

Resultado: Aparece en pantalla la Configuracion

ventana Configuracion de TwidoPort,

. . Vs Redes Ethernet
tal como se indica en la subseccion . .
. . Configuracion de direccion IP

siguiente.
Direccion IP . . .
Mascara de subred - - -
Direccion de pasarela . - .

2 Introducir la Direccidn IP estatica de Nota: Para una buena comunicacion del dispositivo, las
TwidoPort en formato de notacién direcciones IP del PC que ejecuta la aplicaciéon TwidoSuite
decimal con comas. y TwidoPort deben compartir el mismo ID de red.
(Consulte las notas 1y 2).

Nota 1 Consultar a su administrador de redes o de sistemas para obtener los parametros IP validos para su
red.

Nota 2 Para obtener una buena comunicacion en la red, cada dispositivo conectado debe tener una direccion
IP exclusiva. Cuando se conecta a la red, TwidoPort ejecuta una comprobacion en busca de
direcciones IP duplicadas. Si se detecta una direccién IP duplicada en la red, el indicador luminoso de
ESTADO parpadeara cuatro veces de forma periédica. Cuando esto ocurra, introducir en este campo
una direccioén IP nueva que no esté duplicada.

Nota 3 A menos que TwidoPort tenga unas necesidades de subred especiales, utilizar la mascara de subred
predeterminada.

Nota 4 Si no existe ningun dispositivo de pasarela en la red, introducir la direccion IP de TwidoPort en el

campo Direccion de pasarela.
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Paso Accién Comentario

3 Introducir la Mascara de subred vélida | Nota: Para una buena comunicacion del dispositivo, la
que el administrador de red ha asignado | méascara de subred configurada en el PC que ejecuta la
a TwidoPort. Tenga en cuenta que no se | aplicacién TwidoSuite y la mascara de subred de
puede dejar este espacio en blanco; TwidoPort deben coincidir.
debe introducir un valor. De forma predeterminada, la aplicacién TwidoSuite calcula
(Consulte las notas 1y 3). y muestra una mascara de subred predeterminada basada

en la clase de IP que haya introducido en el campo
Direccién IP anterior. Los valores de mascara de subred
predeterminados, segun la categoria de las direcciones IP
de red TwidoPort, siguen esta norma:

Red de clase A -> Mascara de subred predeterminada:
255.0.0.0

Red de clase B -> Mascara de subred predeterminada:
255.255.0.0

Red de clase C -> Mascara de subred predeterminada:
255.255.255.0

4 Introducir la direccién IP de la Pasarela. | En la LAN, la pasarela debe estar en el mismo segmento
(Consulte las notas 1y 4). que TwidoPort. Por lo general, el administrador de red

proporcionara esta informacion. Tener en cuenta que la
aplicacién no proporciona ningun valor predeterminado y
que debe introducirse una direccién de pasarela valida en
este campo.

5 Validar la configuracién y transferirla al
controlador Twido.

6 Apagar el controlador Twido y volverlo a
encender.

Nota 1 Consultar a su administrador de redes o de sistemas para obtener los parametros IP validos para su
red.

Nota 2 Para obtener una buena comunicacion en la red, cada dispositivo conectado debe tener una direccion
IP exclusiva. Cuando se conecta a la red, TwidoPort ejecuta una comprobacién en busca de
direcciones IP duplicadas. Si se detecta una direccién IP duplicada en la red, el indicador luminoso de
ESTADO parpadeara cuatro veces de forma periédica. Cuando esto ocurra, introducir en este campo
una direccion IP nueva que no esté duplicada.

Nota 3 A menos que TwidoPort tenga unas necesidades de subred especiales, utilizar la mascara de subred
predeterminada.

Nota 4 Si no existe ningun dispositivo de pasarela en la red, introducir la direccién IP de TwidoPort en el
campo Direccién de pasarela.
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Configuracion de una conexion Ethernet en TwidoSuite
Para permitir que el PC que ejecuta TwidoSuite y el controlador Twido se

comuniquen mediante la red Ethernet.

Seleccionar @ Preferencias
Resultado:

aparece el cuadro de didlogo Gestion de conexiones:

Preferencias _Aplicar_] _Restaurar]
Directorio de proyectos predeterminados  Directorio: CMrchives de programatSchneider Electric\TwideSuitsyili ‘ ﬂ
Proyectos predeterminados  _Ninguno

C _Predeterminade de Schnaider

* _Parsonalizado CMArchives de pregramaiSchneider ElectrichTwidoSuite\hi ‘ ﬂ
Editor de programa predeterminado & Ladder

© Lista
Guardar proyecto automdticamente &g cada 15 ¥ minutos

T No

Color de fondo predeterminado ) Dj

Claro Osouro

Imagen predeterminada del proyecto C Imagen pradeterminada

® |magen personalizada | ChDocurnents and Settings\AdministratoniMis docurnentosh ‘ J

Niveles de funcionamiento

E Automidliva Geatidn

predeterminados de aplicaciones  La més alta
* La més baja

C Manual Gestidn manual

f'

Gestidn de conexiones
Nombre  Tipo de conexién IP / Teléf. Unidad P/Direccidn Velocidad.. Paridad Bits de... Timeout Timeout de ..
COmT Setie COMt Uniclzd P S000 20
COm2 Setie COMt Uniclzd P S000 20
Mi conexidn 1 Serig 19216811 Directa S000 20
Conexion por Ethernet EetEsvatise 19200 Minguno 2000 20
Agregar Modificar

Paso Accion

1 Hacer clic en el botén Agregar en el cuadro de didlogo Gestién de
conexiones.

esta configuracion.

Modificar.

® Hacer doble clic en el campo que desea.

Resultado: Se afade una linea de conexién nueva. La linea nueva muestra
la configuracion de conexién predeterminada sugerida. Tendra que cambiar

Nota: Para definir un valor nuevo en un campo, tiene dos opciones:
® Seleccionar el campo que desea y, a continuacion, pulsar el botén

2 En el campo Nombre, introducir el nombre descriptivo de la conexién nueva.
Un nombre valido puede contener hasta 32 caracteres alfanuméricos.
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Paso Accidn

3 En el campo Tipo de conexion, hacer clic para abrir la lista desplegable que
incluye: Serie, Ethernet y USB (si lo hubiera).

Seleccionar Ethernet si esta configurando una nueva conexién Ethernet entre
el PC y el controlador Twido habilitado para Ethernet.

4 En el campo IP / Teléf., introducir una direccion IP valida que es la
informacion de IP del controlador Twido al que desea conectarse.
Direccidn IP: Introducir la direccién IP estatica especificada anteriormente
para el controlador Twido.

5 El campo Unidad P/Direccion puede rellenarse una vez que el campo IP /
Teléf. se ha seleccionado.

En una conexién Ethernet, el valor de Unidad P/Direccién es Directo. Este
valor predeterminado debe cambiarse a 1 (o por cualquier direcciéon que se
haya utilizado previamente para el controlador).

Nota: Si utiliza una direccion que no sea 1, la conexién no es posible
(independientemente de la direccién configurada para el puerto 1

(véase pdgina 365) del controlador Twido).

En una conexioén de tipo serie, el valor predeterminado es Unidad P. Cuando
se selecciona una de estas opciones, se desactivan los siguientes tres
campos (Caudal, Paridad y Bits de parada).

Si desconoce la direccion del controlador, @ permite seleccionarla mas tarde,
cuando se haya transferido el programa. (Se muestra una ventana emergente
antes de que la primera conexion le permita elegir el controlador de
transferencia, con un rango 1-247 y 1 como valor de direccion
predeterminado).

6 Utilizar la configuracion predeterminada en los campos Timeout y Tiempo de
espera de la pausa, a menos que se tengan necesidades de timeout
especificas. (Para obtener mas detalles, consulte ).

7 Hacer clic en el boton Aceptar para guardar los ajustes de la conexion nueva
y cerrar el cuadro de didlogo Gestiéon de conexiones.

Resultado: Todas las conexiones recién agregadas se adjuntan a la tabla
Preferencias —Gestion de conexiones y, en la tabla Programa —
Depuracion —Conectar —Seleccionar una conexion.
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Configuracion de BootP

Proceso de BootP

Direccion MAC

TwidoPort espera una respuesta a la solicitud de envio del servidor BootP en el
plazo de dos minutos. Si no llega, TwidoPort asume la configuracion IP predeter-
minada creada a partir de una direccion MAC de esta estructura:

|85 | 16 | MACH4] | MACS] |

La direccion MAC tiene la estructura:
MAC[0] MAC[1] MAC[2] MAC[3] MAC[4] MAC[5].

Por ejemplo, si la direccion MAC es 0080F4012C71, la direccion IP predeter-
minada seria 85.16.44.113.
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12.2

Configuracion Telnet de TwidoPort

Objeto

En esta seccién se describe como se configura el médulo ConneXium TwidoPort

con una sesién de Telnet.

Contenido de esta seccion

Esta seccidn contiene los siguientes apartados:

Apartado Pagina
Introduccién de la configuracion Telnet 372
Menu principal de Telnet 373
Configuracion de IP/Ethernet 374
Configuracién de parametros serie 376
Configuracion de la pasarela 377
Configuracion de seguridad 379
Estadisticas Ethernet 380
Estadisticas serie 381
Almacenamiento de la configuracion 382
Restauracion de la configuracion predeterminada 383
Actualizacion del firmware de TwidoPort 384
Ha olvidado su contrasefia o configuracién IP? 386
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Introduccion de la configuracién Telnet

Descripcion general de la configuracion Telnet

Configure TwidoPort con una sesion Telnet (utilizando un cliente Telnet compatible
con VT100) en aquellos casos en los que no se encuentra una configuracion de
Twido especifica, o en los que la solicitud BootP no obtiene una respuesta tras dos
minutos (provocando la implementacién de la direccion IP predeterminada).

Preparacion de la configuracion Telnet

NOTA: Requisitos de Telnet de TwidoPort
Al configurar TwidoPort con Telnet, compruebe que:
e TwidoPort recibe alimentacion (de un autémata Twido) mediante su conexién
serie.

o Eleco local de Telnet se ha desactivado.

Para utilizar Telnet, agregue la direccion IP predeterminada de TwidoPort (o la
direccion IP de TwidoPort configurada) a la tabla de enrutamiento del PC utilizando
el comando:

C:\> route add 85.0.0.0 mask 255.0.0.0 local lr address of FC
Ejemplo:

Sila direccion IP del PCes 192.168.10.30 y ladireccion IP predeterminada (o la
direccion IP configurada) de TwidoPort es 85.16.44.113, el comando completo
seria:

C:\> route add 85.0.0.0 mask 255.0.0.0 192.168.10.30

372

35013228 06/2011



Configuracion de la pasarela Ethernet TwidoPort

Menu principal de Telnet

Inicio del menu principal de Telnet
Cuando inicie una sesién con Telnet (ejemplo, al escribir telnet 85.16.44.113

en un indicador de comando o utilizando Windows™ Hyperterminal™), el menu
principal de Telnet aparece después de que pulse Intro:

Telemecanigue 499 THWD B1 18@ Configuration and Diagnostics
<c» 2884 Schneider Autemation Inc

1> IP/Ethernet Settings
P Source: DEFAULI
IP Address: 85.16.44.113
Default Gateway: 85.16.44.113
Netmask: B.08.0.0
Ethernet Frame Type: ETHERMETII

2> Serial Configuration
Baud Rate: 192808
Data Bits: B
Parity: NONE
Stop Bits: 1
Protocol: RTU

3> Gateway Configuration
Slave Address Souwrce: UNIT_ID
Gateway Mode: SLAUE
MB Broadcasts: ENABLED
4> Security Configuration
E> Ethernet Statistics
6> Serial Statistics

Gommands: Drefault settings. S2rave. Flirmware Upgrade. Q@ruit without save
Select Command or» Parameter{i..6> to change:
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Configuracion de IP/Ethernet

Definicidn de la configuracion de IP/Ethernet

Siga las instrucciones que se indican a continuacion para modificar la configuracion

IP/Ethernet:

Paso

Accion

Comentario

1

Iniciar una sesion con Telnet.

Utilizar las anteriores instrucciones
para abrir el menu principal de Telnet
(véase pdgina 373).

Seleccionar (escribir) 1 para cambiar
la IP de origen a STORED Y pulsar
Intro.

STORED ya puede ser la IP de origen.

Definir los parametros IP
manualmente. (Consulte la
configuracion Ethernet de TwidoPort
después de esta tabla.)

Otros parametros incluyen:

® Direccién IP

® Pasarela predeterminada
® Mascara de red

® Tipo de trama Ethernet

Seleccionar Ry pulsar Intro.

Aparece el menu principal de Telnet.
(Es posible que tenga que pulsar
Intro de nuevo para actualizar la
pantalla).

IP Source

La opcion IP de origen indica la ubicacién desde la que se obtiene la
configuracion IP:

e STORED: desde la memoria flash local.
e SERVED: desde el servidor BootP.

e TWIDO: desde el autémata Twido.

La direccion IP predeterminada (DEFAULT) se obtiene de la direccion MAC. (Por
definicién, el valor predeterminado no se puede seleccionar.)

NOTA: Una configuracion IP valida en el autémata Twido anula la seleccion del

usuario.
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Ejemplo de configuracion Ethernet
La siguiente figura muestra un ejemplo de configuracion Ethernet de TwidoPort:

Telemecanigque 497 TWD 81 188 Configuration and Diagnost
{r) 2884 Schneider Automation Inc

IPEthernet Settings

1>IP Source: DEFAULT

2>IP Address: B5.16.44.4113
33Default Gateway: 85.16.44_113
4xHetmask: B.8.0.8

S53Ethernet Frame Type: ETHERMETZ2

Commands = Rieturn to Main Menu
Select Command or Parameter<l..M»> to change:
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Configuracion de parametros serie

Introduccion

NOTA: En circunstancias normales, no es necesario configurar los parametros
serie de TwidoPort, ya que el médulo admite un algoritmo de autobaudio que
elimina la necesidad de la configuracion serie.

Configuracion de los parametros serie
Para configurar los parametros serie de TwidoPort:

Paso Accion Comentario

1 Iniciar una sesién con Telnet. Utilizar las anteriores instrucciones
para abrir el menu principal de Telnet
(véase pdgina 373).

2 Seleccionar (escribir) 2 para cambiar | Consultar la siguiente figura.
la configuracion de serie.
3 Verificar o restablecer la Otros parametros incluyen:
configuracion. ® Velocidad en baudios
® Bits de datos
® Paridad
® Bits de parada
® Protocolo
4 Seleccionar Ry pulsar Intro. Aparece el menu principal de Telnet.

(Es posible que tenga que pulsar
Intro de nuevo para actualizar la
pantalla).

Ejemplo de configuracién de serie
La siguiente figura muestra un ejemplo de configuracion serie de TwidoPort:

Telemecanigue 499 TWD A1 1@ Configuwation and Diagnostics
<c> 2084 Schneider Automation Inc

Serial Configuration
1) Baud Rate: 19280
2) Data Bits: 8
3) Parity: MNONE
4y Stop Bits: 1
Protocol: RIU

Commands : Rleturn to Main Menu
Select Command or Parametepr<l..N> to change:
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Configuracion de la pasarela

Introduccion

NOTA: Por lo general, no es necesario configurar los parametros de pasarela de

TwidoPort.

Configuracion de los parametros de pasarela

Para configurar la pasarela de TwidoPort:

Paso

Accion

Comentario

1

Iniciar una sesioén con
Telnet.

Utilice las anteriores instrucciones para abrir el
menu principal de Telnet (véase pdgina 373).

Seleccionar (escribir) 3 para
cambiar los parametros de
pasarela.

Consulte la siguiente figura.

Los siguientes parametros de pasarela estan disponibles:

(1) Origen de la direccion
del slave

FIXED Si el origen de la direccion del
slave es FIXED, defina la
direccion con el valor del autémata
Twido de la direccion Modbus. Las
direcciones validas se encuentran

en un rango del 1 al 247.

Se utilizara el ID de unidad de la
trama Modbus/TCP.

UNIT_ID

(2) Modo Pasarela

SLAVE Unica opcién para esta version.

(3) Difusiones MB

DISABLED No se envia ninglin mensaje de
difusién en el puerto serie de

TwidoPort.

ENABLED Los mensajes de difusion se
envian desde el puerto serie del
autémata Twido. (Consulte la

siguiente nota).

Seleccionar R y pulsar
Intro.

Aparece el menu principal de Telnet. (Es posible
que tenga que pulsar Intro de nuevo para
actualizar la pantalla).

Nota

Twido no es compatible con ningin mensaje Modbus de difusién.
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Ejemplo de configuracion de pasarela
La siguiente figura muestra un ejemplo de configuracion de pasarela de TwidoPort:

Ielemecanigue 479 TWD A1 18@ Configuration and Diagnostics
Cc» 2884 Schneider Automation Inc

Gateway Configuration
1> 5lave Address Source: UNIT_ID
22 5lave Address: 20
3> Gateway Mode: SLAVE
4> MB Broadcasts: ENABLED

Commands: R)eturn to Main Menu
Belect Command or Parameter{l..4? to change:= _
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Configuracion de seguridad

Configuracion de la configuracion de seguridad
Use las siguientes instrucciones para cambiar la contrasefa predeterminada:

Paso Accion Comentario
1 Iniciar una sesién con Telnet. Utilice las instrucciones anteriores
para abrir el menu principal de Telnet
(véase pdgina 373).
2 Seleccionar (escribir) 4 y pulsar Aparece la pantalla de configuracion

Intro. de seguridad.

Seleccionar C y pulsar Intro.

Introducir la contrasefa anterior. Los usuarios autorizados conoceran la
contrasefa anterior (el valor
predeterminado es USERUSER).

5 Introducir una nueva contrasefa. Vuelva a escribir la nueva contrasena.
(Consulte la siguiente nota).

6 Volver a introducir la nueva Consulte la nota siguiente sobre

contrasena. contrasefas admitidas.

7 Seleccionar Ry pulsar Intro. Aparece el menu principal de Telnet.
(Es posible que tenga que pulsar
Intro de nuevo para actualizar la
pantalla).

Nota Detalles de contrasefa:

® Longitud minima: 4 caracteres
® Longitud méxima: 10 caracteres

e (Caracteres permitidos: de 0 a 9, de a a z, de A a z (no se admiten espacios)
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Estadisticas Ethernet

Visualizacion de estadisticas Ethernet
Para ver las estadisticas Ethernet de TwidoPort:

Paso Accidn Comentario
1 Iniciar una sesién con Telnet. Utilice las instrucciones anteriores
para abrir el menu principal de Telnet
(véase pdgina 373).
2 Seleccionar (escribir) 5 para ver la Consulte la figura que sigue a esta

pantalla Estadisticas del
médulo Ethernet.

tabla.

3 Pulsar Intro para actualizar la
pantalla.
4 Pulsar c para borrar las estadisticas y | Todos los contadores se restablecen

pulsar Intro.

en 0.

5 Seleccionar Ry pulsar Intro.

Aparece el menu principal de Telnet.
(Es posible que tenga que pulsar
Intro de nuevo para actualizar la
pantalla).

Pantalla Ethernet Module Statistics

Pantalla Estadisticas del médulo Ethernet de TwidoPort:

Telemecanique 4% TUD A1 188 Configuration and Diagnostics
¢c»> 2884 Schneider Automation Inc
ETHERHNET MODULE STATISTICS

Status: Bx7183

System Log Entry: Ho

Transmit Speed: 1BBBASE-T
FullrHalf Duplex= Half Duplex

IP Address: 192.168.1.141
Hac Address: B:BA:f4:8:4c:18
Subnet Mask: 255.255.8.8
Gateway Address: 192.168.1.1

Tranemit Statistics

Transmits: 63 Receives: 532
Transmit Retries:z B
Lost Carrier: B
Late Gollision: 8
Tx Buffer Errors: B
S1LO Underflow: 8

CRG_Errors: 8

Receive Statistics

Framing Errors:
Ouerflow Errors: B

Rx Buffer Errors: B

Functioning Errors

Missed Packets: @
a Collision Errvors: @
Transmit Timeouts: A
Memory Errors: @
Met: Interface Restarts: B

Broadcast Packets Received: 37

Multicast Packets Received: 7

Commands: [Enter] to Refreszh, CYlear Statistics,. Rreturn to Main Menu
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Estadisticas serie

Visualizacion de estadisticas serie
Para ver las estadisticas serie de TwidoPort:

Paso Accién Comentario
1 Iniciar una sesién con Telnet. Utilice las instrucciones anteriores
para abrir el menu principal de Telnet
(véase pdgina 373).
2 Seleccionar (escribir) 6 para ver la Consulte la figura que sigue a esta
pantallaEstadisticas seriey tabla.
pulsar Intro. Las estadisticas serie se actualizan.
3 Pulsar ¢ para borrar las estadisticas y | Todos los contadores se restablecen
pulsar Intro. en 0.
4 Seleccionar Ry pulsar Intro. Aparece el menu principal de Telnet.
(Es posible que tenga que pulsar
Intro de nuevo para actualizar la
pantalla).

Pantalla Serial Statistics

La pantalla Estadisticas serie de TwidoPort:

Telemecanigque 499 TWD B1 108 Configuration and Diagnostics
€c? 2084 Schneider Automation Inc

SERIAL STATISTICS

Serial Bus Btatistics
Bus Meszzage Count: 8284
Bus Comn. Error Count: B
Modbus Elave Statistics
£lave Message Count: 4142
£lave Exception Error Count: 31B7
£lave Ho Response Count: 8

Commands :

[Enter] to Refresh. Crlear Statistics.

Ryeturn to Main Menu

35013228 06/2011

381



Configuracion de la pasarela Ethernet TwidoPort

Almacenamiento de la configuracion

Almacenamiento de la configuracion
Para guardar los cambios realizados en la configuracion, escriba la contrasefa de

configuracion:
Paso Accion Comentario
1 Iniciar una sesion con Telnet. Utilice las instrucciones anteriores

para abrir el menu principal de Telnet
(véase pdgina 373).

Seleccionar S y pulsar Intro.

Introducir la contrasefna de La contrasefha predeterminada es
configuracion. USERUSER).
(Consulte la siguiente nota).

Nota Para obtener mas informacion sobre como definir una contrasefa de seguridad
personalizada, consulte Configuracion de seguridad, pagina 379.

Pantalla de confirmacion Save Configuration
La pantalla de confirmacion Guardar configuracién de TwidoPort:

Telemecanigque 499 TWD @1 18@ Configuration and Diagnostics
<c) 2884 Schneider Automation Inc

SAVE COMFIGURATION

Conf iguration successfully stored to Twido.
Reboot your module for the new Configuration to he in effect.

Rebooting in 5 Seconds. You will lose your telnet conmection.

Connection to host lost.
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Restauracion de la configuracion predeterminada

Restauracion de la configuracion predeterminada
Para restaurar la configuracion predeterminada de TwidoPort:

Paso Accidn Comentario

1 Iniciar una sesién con Telnet. Utilice las instrucciones anteriores
para abrir el menu principal de Telnet
(véase pdgina 373).

2 Seleccionar D para acceder a la Consulte la figura que sigue a esta
pantalla Configuracién tabla.
predeterminada
3 Pulsar Intro. Es necesario pulsar Intro para
acceder al menu principal.
4 Guardar la configuracion Consulte Almacenamiento de la
predeterminada. configuracion (véase pdgina 382), que

se ha descrito anteriormente.

Pantalla Default Configuration
La pantalla Configuracién predeterminada de TwidoPort:

Telenecanigue 479 TUD 81 188 Configuration and Diagnestics
{e B84 Schneider Automation Inc
DEFAULT CONFIGURATIOH

IP Address: 192.168.2.182
Gateway Address: 192.168.2.182
Subnet Mask: 255.255.8.8

Frame Type: Ethernet II
Serial Mode: 19208-8-H-1

Gateway Mode: Modhus/RTU £lave Attached

Broadcasts Disabled, Slave Address Source=Unit ID
Conf iguration Password: USERUSER
You must ¢S)ave the configuration to make it active.

Returning to Main Menu im 2 Seconds, Hit Enter to pefresh._
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Actualizacion del firmware de TwidoPort

Introduccion

NOTA:

1. Descargue la ultima version del firmware de TwidoPort antes de actualizar el
firmware con estas instrucciones.

2. Detenga el proceso antes de actualizar el firmware.

3. Las comunicaciones Modbus no estaran disponibles durante el procedimiento de
actualizacion del firmware.

Actualizacion del firmware

Para actualizar el firmware actual de TwidoPort con la tltima versién disponible,
siga este procedimiento:

Paso

Accion

Comentario

1

Iniciar una sesién con Telnet.

Utilice las instrucciones anteriores para
abrir el menu principal de Telnet
(véase pdgina 373).

Seleccionar (escribir) F para iniciar la
actualizacion del firmware.

Cinco segundos después de la
seleccion de F (actualizacion del
firmware), TwidoPort se reinicia y se
pierde la conexién Telnet.

En la linea de comando, escribir: £tp
y la direccion IP de TwidoPort.

Por ejemplo: ftp 85.16.44.113

Escribir: £tptwd

Cuando se solicita el nombre de inicio
de sesion.

Escribir: cd fw

Permite acceder al directorio £w.

Escribir: put App.out.
(Consultar las notas 1y 2)

Un mensaje indica que se ha accedido
al ftp satisfactoriamente. (Consulte la
nota 3)

Nota 1

La nomenclatura de los nombres de archivo distingue entre las mayusculas y

las minusculas.

Nota 2

Compruebe que App . out es el directorio de trabajo actual del cliente ftp.

Nota 3

Un mensaje sefala que TwidoPort se reiniciara automaticamente 5 segundos

después de un acceso ftp correcto.
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Actualizacion del firmware en progreso
La siguiente figura muestra una pantalla de actualizacién del firmware en
progreso.

Telenmecanigue 499 TWD 81 188 Configuration and Diagnostics

FIRMUARE UPGRADE IN-PROGRESS...
Module will reboot in 5 Seconds.
After Reboot. Connect via FIP to download new Firmware.

FIP Insteuactions:
¥ Connect wvia FIP: ftp 192_16B.2_168
2> Change to ~fw dirvectory: ftpdcd fu
3> Download new fu: Ftplput App.out

fAfter the FTP download is complete, the module will rebhoot automatically

Rebooting now. Goodhye.

Gonnection to hest lost.

Modo nucleo
Si no se cuenta con un firmware valido, TwidoPort pasa a modoNucleo. Siintenta
utilizar Telnet para conectar con TwidoPort mientras se encuentra en este modo,

aparecera:

Telemecanigue 499 TUWD A1 1898

Kernel Uersion 90.82d4

Download valid Exec.App.out, to leave kernel mode.

To exit type 'quit’ *QUIT’ or contral D
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Ha olvidado su contrasefia o configuracién IP?

Conexion en modo de copia de seguridad
Use estas instrucciones para conectarse a TwidoPort en modo de copia de

seguridad.

Paso

Accion

Comentario

1

Conectar el pin 3 al pin 6 (tierra) del
conector serie.

Utilice el conector en T RJ45 170 XTS
04 100 de Schneider. (Consulte la
ilustracion siguiente.)

Conectar através de FTP a TwidoPort.
(Consultar la nota.)

TwidoPort usa la siguiente

configuracion IP predeterminada:

® Direccion IP: 192.168.2.102

® Mascara de subred: 255.255.0.0

e Direccién de pasarela:
192.168.2.102

® Tipo de trama: Ethernet Il

Obtener el archivo fw/Conf.dat.

Abrir el archivo Conf.dat en un editor
de texto.

Obtenga la configuracién IP y la
contrasefa del archivo Conf.dat.

Nota

No es necesaria ninguna contrasefa.
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Conexion FTP
La siguiente ilustracién muestra cdmo conectarse a TwidoPort a través de FTP en

modo de copia de seguridad:

Verde/blanco
Verde

[1s5 w1100

[ seract
[ sarus
|

[ reowe

Bemact

[ConneXium
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12.3 Funciones de comunicacion

Objeto

En esta seccion se describen las funciones de comunicacion que admite la pasarela
Ethernet ConneXium TwidoPort.

Contenido de esta seccidon

Esta seccidn contiene los siguientes apartados:

Apartado Pagina
Funciones de Ethernet 389
Protocolo de comunicaciones Modbus/TCP 390
Cadigos de funcion Modbus compatibles localmente 391
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Funciones de Ethernet

Introduccion

TwidoPort ConneXium aporta conectividad Ethernet a la linea de productos Twido
de Schneider Electric. Es la pasarela entre un unico dispositivo Twido Modbus/RTU
(RS485) y la capa fisica de las redes Modbus/TCP en el modo slave. TwidoPort no
requiere una alimentacion independiente porque consigue la alimentacién desde el
autémata Twido a través de su puerto serie. Este modulo de pasarela s6lo admite
el modo slave.

Funciones de Ethernet

TwidoPort admite las siguientes funciones de Ethernet:

e Autonegociacion
TwidoPort admite la autonegociacién 10/100TX. Sélo se comunica en el modo
semiduplex.

e Auto-MDI/MDI-X
TwidoPort es compatible con la conmutacion automatica en la transmision y
recepcion de pares de cables para establecer comunicaciones con el dispositivo
de destino (auto-MDI/MDI-X). Por ello, TwidoPort interconecta de forma
transparente la infraestructura o los dispositivos de destino con cables cruzados
directos.
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Protocolo de comunicaciones Modbus/TCP

Acerca de Modbus

El protocolo Modbus es un protocolo master/slave que permite a un master solicitar
respuestas a los slaves o realizar acciones basandose en las solicitudes. El master
puede dirigirse a slaves particulares o iniciar una difusién de mensajes para todos
los slaves. Los slaves devuelven un mensaje (respuesta) a las solicitudes que se
les envian individualmente. No se devuelven respuestas a las solicitudes de
difusion desde el master.

Acerca del protocolo de comunicaciones Modbus/TCP

TwidoPort admite hasta 8 conexiones Modbus/TCP simultaneas. Si se intenta
utilizar mas de 8 conexiones, habra una pérdida del rendimiento, ya que TwidoPort
cierra la conexién con el mayor tiempo de inactividad para aceptar una nueva
solicitud de conexion.

Teoria de operaciones

Los clientes Modbus/TCP pueden comunicarse con Twido mediante TwidoPort, un
puente entre los dispositivos Twido (Modbus/RTU sobre conexion serie RS485) y
Modbus/TCP en redes Ethernet.

NOTA: Al implementar TwidoPort en una red, los requisitos de disefio del sistema
deben contar con el ancho de banda limitado inherente de las conexiones serie. Se
debe esperar un rendimiento pico de aproximadamente 40 transacciones Modbus
por segundo. La solicitud de varios registros en una unica solicitud es mas eficaz
que una solicitud separada para cada registro.

No se pueden iniciar solicitudes de lectura o escritura desde el autémata Twido a
través de TwidoPort.
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Caodigos de funcion Modbus compatibles localmente

Lista de cédigos de funcion

TwidoPort responde a los siguientes codigos de funcion Modbus compatibles
localmente sdlo cuando el ID de unidad se establece en 254. (Los cddigos de
funcién compatibles localmente son aquellos a los que TwidoPort responde
directamente, en vez del autémata Twido).

Cadigo de Cadigo de OPCODE Descripcion
funcion subfuncion
Modbus
8 0 N/A devolver los datos de consulta
8 10 N/A borrar contadores
8 11 N/A devolver conteo de mensajes del bus
8 12 N/A devolver conteo de error de comunicacion
de bus
8 13 N/A devolver conteo de error de excepcion de
bus
14 N/A devolver conteo de mensaje de slave
15 N/A devolver conteo de falta de respuestas
del slave
21 3 obtener estadisticas Ethernet
21 4 borrar estadisticas Ethernet
43 14 N/A leer ID del dispositivo (consulte la nota 7).
Nota 1 TwidoPort sélo es compatible con los ID de objetos basicos del cédigo de
funcién de identificacién del dispositivo de lectura tanto en acceso de flujo
como individual.

NOTA: Consulte las especificaciones Modbus en www.modbus.org para obtener
mas informacion acerca de los formatos de mensajes y clases de acceso.
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Funcionamiento del monitor de

operacion 1 3

Objeto

En este capitulo se ofrece informacion detallada acerca del uso del monitor de
operacion Twido opcional.

Contenido de este capitulo
Este capitulo contiene los siguiente apartados:

Apartado Pagina
Monitor de operacién 394
Identificacion del autdomata e informacién de estado 397
Objetos y variables del sistema 399
Ajustes del puerto serie 406
Reloj de fecha/hora 407
Factor de correccion de tiempo real 408
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Monitor de operacion

Introduccion

El monitor de operacion es una opcién de Twido que permite visualizar y controlar
datos de la aplicacién y algunas funciones del autémata, como el estado de
funcionamiento y el reloj de tiempo real (RTC). Esta opcidn esta disponible como un
cartucho (TWDXCPODC) para los autématas compactos o como un médulo de
ampliacion (TWDXCPODM) para los autématas modulares.

El monitor de operacidn tiene dos modos de funcionamiento:

e Modo de visualizacion: solo muestra datos.
e Modo de edicion: permite modificar datos.

NOTA: El monitor de operacidn se actualiza en un intervalo especifico del ciclo de
exploracion del autémata. Esto puede provocar confusién al interpretar la pantalla
de salidas especializadas para pulsos %PLS o %PWM. En el momento en el que
se muestreen estas salidas, los valores se estableceran siempre en cero y se
mostrara este valor.

Pantallas y funciones

El monitor de operacion proporciona las siguientes pantallas independientes con las

funciones asociadas que puede realizar para cada pantalla.

e Identificacion del autdmata e informacion de estado: monitor de operacion
Muestra la revision del firmware y el estado del autémata. Modifica el estado del
autdmata con los comandos Ejecutar, Inicial y Detener.

o Objetos y variables del sistema: pantalla de datos
Selecciona los datos de aplicacién por la direccion: %I, %Qy el resto de los
objetos de software en el autémata base. Controla y modifica el valor de un
objeto de datos de software seleccionado.

e Ajustes del puerto serie: pantalla de comunicaciones
Muestra y modifica los ajustes del puerto de comunicacion.

e Reloj de fecha/hora: pantalla de fecha y hora
Muestra y configura la fecha y la hora actuales cuando el RTC esté instalado.

e Correccion de tiempo real: factor RTC
Muestra y modifica el valor de correccion RTC para el RTC opcional.

NOTA:

1. La serie TWDLCe*40DRF de autématas compactos y el autdmata Twido Extreme
(TWDLEDCK?1) poseen un RTC integrado.

2. En los demas autdomatas, el reloj de fecha/hora y la correccion de tiempo real
solo estan disponibles si esta instalado el cartucho opcional (TWDXCPRTC) del
reloj de tiempo real (RTC).
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llustracion
A continuacion se muestra una vista del monitor de operacioén, que se compone de
una zona de visualizacion (en nuestro caso, en el modo Normal) y de cuatro teclas
de botones de comando de entrada.

Zona de visualizacidon

T M 123
v 123 4

esc 4 B iNtro
L J

i

Teclas de entrada

Area de visualizacion
El monitor de operacion proporciona una pantalla LCD capaz de mostrar dos lineas
de caracteres:

e La primera linea de la pantalla tiene tres caracteres de 13 segmentos y cuatro
caracteres de 7 segmentos.

e La segunda linea tiene un caracter de 13 segmentos, un caracter de 3
segmentos (para un signo mas/menos) y cinco caracteres de 7 segmentos.

NOTA: Si se encuentra en el modo Normal, la primera linea indica un nombre de
objeto y la segunda linea muestra su valor. Si se encuentra en el modo Datos, la
primera linea muestra el valor %SW68 y la segunda el valor %SW69.
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Teclas de entrada

Las funciones de los cuatro botones de comando de entrada dependen del modo

del monitor de operacion.

Tecla En modo de visualizacion En modo de edicion

ESC Rechaza los cambios y regresa a la
pantalla anterior.

‘ Pasa al siguiente valor del objeto que
se esté editando.

’ Avanza hasta la siguiente pantalla. Pasa al siguiente tipo de objeto que se
vaya a editar.

MOD/INT | Va al modo de edicion. Acepta los cambios y regresa a la

RO pantalla anterior.

Seleccion y navegacion por las distintas pantallas

La visualizacién o pantalla inicial del monitor de operacidn muestra la identificacion

del automata y la informacién de estado. Pulse el boton de comando W para
avanzar por cada una de las pantallas. Las pantallas del reloj de fecha/hora o del
factor de correccion de tiempo real (RTC) no se muestran si no se detecta el
cartucho de RTC opcional (TWDXCPRTC) en el autémata.

Como acceso directo, pulse la tecla ESC para regresar a la pantalla de visualizacién
inicial. Para la mayoria de las pantallas, al pulsar ESC regresara a la pantalla de
identificacion del automata e informacién de estado. Solo cuando se editen objetos
y variables del sistema que no sean la entrada inicial (%I0.0.0), al pulsar ESC
aparecera la entrada inicial o primera del objeto del sistema.

Para modificar el valor de un objeto, en lugar de pulsar el boton de comando ¥
para ir al primer digito de valor, vuelva a pulsar MOD/INTRO.
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Identificacion del automata e informacion de estado

Introduccion

Ejemplo

La visualizacion o pantalla inicial del monitor de operacién opcional Twido muestra
la identificacion del autémata y la informacion de estado.

La revision del firmware aparece en la esquina superior derecha de la zona de
visualizacion y el estado del autdmata se muestra en la esquina superior izquierda
de la zona de visualizacion, tal como se muestra a continuacién:

Estado del Revision del
autdomata firmware

Estados del autémata

Los estados del autémata incluyen lo siguiente:

e NCF: No configurado
El autdmata esta en estado NCF hasta que se carga una aplicacion. No se
permite ningun otro estado hasta que se carga un programa de aplicacion.
Puede comprobar la E/S modificando el bit S8 del sistema (consulte Bits de
sistema (%S), pdgina 720).

e STP: Detenido
Cuando hay una aplicacién presente en el autémata, el estado cambia a STP o
detenido. En este estado, la aplicacion no se esta ejecutando. Las entradas se
actualizan y los valores de datos se detienen con su ultimo valor. Las salidas no
se actualizan en este estado.

e INI: Inicial
Puede modificar el autdmata a estado INI o inicial sélo desde el estado STP. La
aplicacion no se esta ejecutando. Las salidas del autdémata se actualizan y los
valores de datos se establecen con su estado inicial. Las salidas no se actualizan
en este estado.

e RUN: En ejecucion
Cuando esta en estado RUN o en ejecucién, la aplicacion se esta ejecutando.
Las salidas del autémata se actualizan y los valores de datos se establecen con
arreglo a la aplicacion. Este es el Unico estado donde se actualizan las salidas.
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e HLT: Halted (Error de la aplicacion de usuario)
Si el autémata ha introducido un estado ERR o de error, la aplicacion se
detendra. Las entradas se actualizan y los valores de datos se detienen con su
ultimo valor. Desde este estado, las salidas no se actualizan. En este modo, el
cédigo de error se muestra en la zona inferior derecha del monitor de operacion
como un valor decimal sin signo.

o NEX: Not Executable (no ejecutable)
Se ha realizado una modificacién en linea en la l6gica de usuario. Consecuencia:
la aplicacién ya no se puede ejecutar. No volvera a este estado hasta que no se
resuelvan todas las causas del estado no ejecutable (NEX).

Visualizacion y cambio de estados del autémata

Con el monitor de operacion, puede cambiar a estado INI desde el estado STP o
desde STP a RUN, o bien desde RUN a STP. Realice lo siguiente para cambiar el
estado del autémata:

Paso Accidn

1 Pulsar la tecla B® hasta que aparezca el monitor de operaciones (o pulsar ESC).

Los estados del autémata actual aparecen en la esquina superior izquierda de la
zona de visualizacion.

Pulsar la tecla MOD/INTRO para activar el modo de edicién.

Pulsar la tecla ‘n para seleccionar un estado del autémata.

4 Pulsar la tecla MOD/INTRO para aceptar el valor modificado, o en la tecla ESC
para ignorar las modificaciones realizadas en el modo de edicién.
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Objetos y variables del sistema

Introduccion

Objetos y variables del sistema

El monitor de operacidén opcional proporciona estas funciones para controlar y
ajustar los datos de la aplicacion:

e Seleccion de los datos de la aplicacion por la direccidon (como %l o0 %Q).

e Control del valor de un objeto o una variable del software seleccionado.

e Cambio del valor del objeto de datos visualizado actualmente (incluido el forzado
de entradas y salidas).

En la tabla siguiente se enumeran los objetos y variables del sistema que pueden
visualizarse y modificarse mediante el monitor de operacion, en el mismo orden en
el que se accede a ellos.

Objeto Variable/Atributo Descripcion Acceso
Entrada Ylx.y.z Valor Lectura/forzado
Salida %Qx.y.z Valor Lectura/escritura/forzado
Temporizador % TMX.V Valor actual Lectura/escritura
% TMX.P Valor preestablecido Lectura/escritura
%TMX.Q Validar Lectura
Contador %Cx.V Valor actual Lectura/escritura
%Cx.P Valor preestablecido Lectura/escritura
%Cx.D Validar Lectura
%Cx.E Vacio Lectura
%Cx.F Completo Lectura
Bit de memoria %Mx Valor Lectura/escritura
Palabra de memoria YMWx Valor Lectura/escritura
Palabra constante YoKWx Valor Lectura
Bit de sistema % Sx Valor Lectura/escritura
Palabra de sistema %SWx Valor Lectura/escritura
Entrada analdgica %lWx.y.z Valor Lectura
Salida analégica %QWx.y.z Valor Lectura/escritura
Contador rapido (FC) %FCx.V Valor actual Lectura
%FCx.VD* Valor actual Lectura
%FCx.P Valor preestablecido Lectura/escritura
%FCx.PD* Valor preestablecido Lectura/escritura
%FCx.D Validar Lectura
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Objeto Variable/Atributo Descripcion Acceso

Contador muy rapido %VFCx.V Valor actual Lectura
%VFCx.VD* Valor actual Lectura
%VFCx.P Valor preestablecido Lectura/escritura
%VFCx.PD* Valor preestablecido Lectura/escritura
%VFCx.U Direccién de conteo Lectura
%VFCx.C Valor de captura Lectura
%VFCx.CD* Valor de captura Lectura
%VFCx.S0 Valor de umbral O Lectura/escritura
%VFCx.S0D* Valor de umbral 0 Lectura/escritura
%VFCx.S1 Valor de umbral 1 Lectura/escritura
%VFCx.S1D* Valor de umbral 1 Lectura/escritura
%VFCx.F Desborde Lectura
%VFCx.T Base de tiempo Lectura/escritura
%VFCx.R Habilitacion de la salida Lectura/escritura
%VFCx.S refleja Lectura/escritura

Habilitacién de la entrada
refleja

Palabra de entrada de red | %INWx.z Valor Lectura

Palabra de salida de red %QNWx.z Valor Lectura/escritura

Grafcet Yo XX Bit de pasos Lectura

Generador de pulsos %PLS.N Numero de pulsos Lectura/escritura
%PLS.ND* Numero de pulsos Lectura/escritura
%PLS.P Valor preestablecido Lectura/escritura
%PLS.D Validar Lectura
%PLS.Q Salida actual Lectura

Modulador de ancho de %PWM.R Coeficiente Lectura/escritura

pulso %PWM.P Valor preestablecido Lectura/escritura

Autémata del conmutador | %DRx.S Numero del paso actual Lectura

de tambor %DRx.F completo Lectura

Contador de pasos %SCx.n Bit del contador de pasos Lectura/escritura

Registro %Rx.| Entrada Lectura/escritura
%Rx.0 Salida Lectura/escritura
%Rx.E Vacio Lectura
%Rx.F Completo Lectura

Registro de bits de %SBR.x.yy Bit de registro Lectura/escritura

desplazamiento

Mensaje %MSGx.D Validar Lectura
%MSGx.E Error Lectura

Entrada slave AS-Interface | %IAx.y.z Valor Lectura/forzado

Entrada analdgica slave %IWAX.y.z Valor Lectura

AS-Interface

Salida slave AS-Interface | %QAXx.y.z Valor Lectura/escritura/forzado
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Objeto Variable/Atributo Descripcion Acceso
Salida analdgica slave AS- | %QWAX.y.z Valor Lectura/escritura
Interface
Entrada PDO de slave de | %IWCx.y.z Valor de palabra unica Leer
CANopen
Salida PDO de slave de %QWCx.y.z Valor de palabra unica Lectura/escritura
CANopen
Observaciones:

1.

(*) indica una variable de palabra doble de 32 bits. La opcién de palabra doble
esta disponible en todos los autématas excepto en los autdématas Twido
TWDLCeA10DRF.

. Las variables no se visualizaran si no se utilizan en una aplicacion, ya que Twido

utiliza una asignacién de memoria dinamica.

. Si el valor de %MW es superior a +32.767 o inferior a -32.768, el monitor de

operacion continuara parpadeando.

. Si el valor de %SW se superior a 65.535, el monitor de operacién contintia

parpadeando, excepto para %SWO0 y %SW11. Si se introduce un valor que es
superior al limite, el valor volvera al valor configurado.

. Si el valor introducido para %PLS.P es superior a los limites, el valor escrito sera

el valor de saturacion.

Visualizacion y modificacion de objetos y variables
Puede accederse a cada tipo de objeto del sistema comenzando con el objeto de
entrada (%), continuando hasta el objeto de mensaje (%MSG) y, finalmente,
realizando un bucle de vuelta hasta el objeto de entrada (%]).

Para visualizar un objeto de sistema:

Paso

Accion

1

Pulsar la tecla B® hasta que aparezca la pantalla de visualizacién de datos.

El objeto de entrada ("I") aparecera en la esquina superior izquierda de la zona
de visualizacion. La letra "I' (o el nombre del objeto visualizado anteriormente
como datos) no parpadea.

Pulsar la tecla MOD/INTRO para pasar al modo de edicion.
Laletra "I" del objeto de entrada (o el nombre del objeto visualizado anteriormente
como datos) empieza a parpadear.

Pulsar la tecla .‘. para avanzar de forma secuencial a través de la lista de
objetos.

Pulsar la tecla B® para avanzar de forma secuencial a través del campo de un
tipo de objeto y pulsar la tecla ‘ para aumentar el valor de dicho campo. Se

pueden utilizar las teclas B y ‘ para navegar y modificar todos los campos del
objeto visualizado.
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Paso Accion
5 Repetir los pasos 3 y 4 hasta finalizar la edicion.
6 Pulsar la tecla MOD/INTRO para aceptar los valores modificados.

Nota: Antes de aceptar cualquier modificacion, deben validarse el nombre y la
direccion del objeto. Es decir, deben existir en la configuracion del automata antes
de utilizar el monitor de operacion.

Pulsar ESC para rechazar los cambios realizados en el modo de edicién.

Valores de datos y formatos de visualizacion

En general, el valor de datos de un objeto o variable se muestra como entero con o
sin signo en la esquina inferior derecha de la zona de visualizacion. Ademas, todos
los campos suprimen los ceros no significativos de los valores visualizados. La
direccion de cada objeto aparece en el monitor de operacidn en uno de estos siete
formatos:

Formato de E/S

Formato de E/S de los slaves AS-Interface
Formato de E/S de los slaves CANopen
Formato del bloque de funcién

Formato simple

Formato de E/S de red

Formato de contador de pasos

Formato de registro de bits de desplazamiento

Formato de entrada/salida

Los objetos de entrada/salida (%I, %Q, %IW y %QW) tienen una direccion que
consta de tres elementos (ej.: %IX.Y.Z) que se visualizan del siguiente modo:

e Tipo de objeto y direccion del autdmata en la esquina superior izquierda.
e Direccion de ampliacion en la parte central superior.
e Canal de E/S en la esquina superior derecha.

En el caso de una sola entrada (%l) y una salida (%Q), el area inferior izquierda de
la visualizacion contendra un caracter que puede ser "U" para un bit no forzado
(unforced) o "F" para un bit forzado (forced). El valor de forzado se muestra en la
esquina inferior derecha de la pantalla.

El objeto de salida %Q0.3.11 aparece en la zona de visualizacién del siguiente
modo:
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Formato de E/S de los slaves AS-Interface

Los objetos de entrada/salida de los slaves AS-Interface (%IA, %QA, %IWA 'y
%QWA) tienen direcciones de cuatro elementos (por ejemplo: %IAx.y.z) y se
visualizan del siguiente modo:

e Tipo de objeto en la esquina superior izquierda.

e Direccion del master AS-Interface en el bus de ampliacién en la parte superior
central izquierda.

e Direccion del slave en el bus AS-Interface en la parte superior central derecha.

e (Canal de E/S del slave en la esquina superior derecha.

En el caso de una sola entrada (%IlA) y una salida (%QA), el area inferior izquierda
de la visualizacién contendra un caracter que puede ser "U" para un bit no forzado
(unforced) o "F" para un bit forzado (forced). El valor de forzado se muestra en la
esquina inferior derecha de la pantalla.

El objeto de salida %QA1.3A.2 aparece en la zona de visualizacion del siguiente

modo:
QA 1 3A 2
F 1

Formato de E/S de los slaves CANopen

Los objetos de E/S de PDO de slave CANopen (%IWC y %QWC) tienen direcciones
de cuatro elementos (es decir: %IWCx.y.z) y se visualizan del siguiente modo:

e Tipo de objeto en la esquina superior izquierda.

e Direccion del master CANopen en el bus de ampliacién en la parte superior
central izquierda.

e Direccion del slave en el bus CANopen en la parte superior central derecha.

e Canal de E/S del PDO de slave en la esquina superior derecha.

e Valor con signo del objeto en la zona inferior.

En el siguiente ejemplo, el objeto de salida de PDO %QWC1.3.2 contiene el valor
con signo +24680:

QWC 1 3 2
+ 24680
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Formato del bloque de funcién

Formato simple

Los bloques de funcion (%TM, %C, %FC, %VFC, %PLS, %PWM, %DR, %Ry
%MSGij) tienen direcciones de dos elementos, un nimero de objeto y una variable
o nombre de atributo, y se visualizan del siguiente modo:

Nombre del bloque de funcién en la esquina superior izquierda.

Numero del bloque de funcién (o instancia) en la esquina superior derecha.
Variable o atributo en la esquina inferior izquierda.

Valor del atributo en la esquina inferior derecha.

En el siguiente ejemplo, el valor actual del temporizador nimero 123 se establece
en 1.234.

T M 123
W 1234

Se utiliza un formato simple para los objetos %M, %MW, %KW, %MD, %KD, %MF,
%KF, %S, %SW y %X:

o Numero del objeto en la esquina superior derecha.
e Valor con signo para los objetos en la zona inferior.

En el siguiente ejemplo, el niumero de palabras de memoria 67 contiene el valor
+128.

+ 12 3

Formato de E/S de red

Los objetos de entrada/salida de red (%INW y %QNW) aparecen en la zona de
visualizacion del siguiente modo:

Tipo de objeto en la esquina superior izquierda.
Direccion del autdmata en la parte central superior.
Numero del objeto en la esquina superior derecha.
Valor con signo del objeto en la zona inferior.
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En el siguiente ejemplo, la primera palabra de entrada de red del autémata remoto
configurado en la direccién remota n.? 2 se establece con un valor -4.

Formato de contador de pasos
El formato de contador de pasos (%SC) muestra el nimero del objeto y el bit del
contador de pasos del siguiente modo:
e Nombre y nimero del objeto en la esquina superior izquierda.
e Bit del contador de pasos en la esquina superior derecha.
e Valor del bit del contador de pasos en la parte inferior.
En el siguiente ejemplo, el bit nimero 129 del contador de pasos nimero 3 se
establece en 1.

5 C 3 1209

Formato del registro de bits de desplazamiento
El registro de bits de desplazamiento (%SBR) aparece en la siguiente zona de
visualizacidn, tal como se indica aqui:
e Nombre y nimero del objeto en la esquina superior izquierda.
e Numero del bit de registro en la esquina superior derecha.
e Valor del bit de registro en la esquina inferior derecha.

El siguiente ejemplo muestra la visualizacion del registro de bits de desplazamiento
ndmero 4.

S B R 4 9
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Ajustes del puerto serie

Introduccion

El monitor de operacion permite visualizar los ajustes de protocolo y cambiar las
direcciones de todos los puertos serie configurados con TwidoSuite. El niumero
maximo de puertos serie es dos. En el ejemplo que aparece a continuacion, el
primer puerto se configura como protocolo Modbus con una direccién 123. El
segundo puerto serie se configura como conexion remota con una direccion de 4.

Visualizacion y modificacion de los ajustes del puerto serie

Los automatas Twido admiten hasta dos puertos serie.Para visualizar los ajustes
del puerto serie utilizando el monitor de operacion:

Paso Accion

1 Pulsar la tecla B® hasta que aparezca la pantalla de comunicacién. La Gnica letra

del ajuste del protocolo del primer puerto serie ("M", "R" 0 "A") se visualizara en la
esquina superior izquierda del monitor de operacion.

Pulsar la tecla MOD/INTRO para acceder al modo de edicion.

Pulsar la tecla B® hasta que se encuentre en el campo que desea modificar.

Pulsar la tecla 44 para incrementar el valor del campo.

Continuar con los pasos 3 y 4 hasta que se completen los ajustes de la direccion.

ol | WO|DN

Pulsar la tecla MOD/INTRO para aceptar los valores modificados o ESC para
rechazar las modificaciones realizadas durante el modo de edicion.

Nota: La direccién forma parte de los datos de configuracion del autémata. Si se cambia su
valor con el monitor de operacién ya no se podra conectar utilizando TwidoSuite como
entidad par. TwidoSuite le solicitara que realice una descarga para recuperar su estado de
entidad par.
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Reloj de fecha/hora

Introduccion

Puede modificar la fecha y la hora mediante el monitor de operacion si esta
instalado el cartucho opcional RTC (TWDXCPRTC) en el autémata Twido. El mes
se muestra en el extremo superior izquierdo de la pantalla HMI. Hasta que se haya
introducido una hora valida, el campo del mes contendra el valor "RTC". El dia del
mes se muestra en la esquina superior derecha de la pantalla. La hora del dia
aparece en formato militar. Las horas y los minutos se muestran en la esquina
inferior derecha de la pantalla, separados por la letra "h". El ejemplo que aparece a
continuacién muestra que el RTC se ha establecido para el 28 de marzo a las 2:22
de la tarde.

M A R 28
14h 2 2

NOTA:

1. La serie TWDLCA*40DRF de autématas compactos y el autémata Twido
Extreme (TWDLEDCK1) poseen un RTC integrado.

2. En los demas autdomatas, el reloj de fecha/hora y la correccion de tiempo real
solo estan disponibles si esta instalado el cartucho opcional (TWDXCPRTC) del
reloj de tiempo real (RTC).

Visualizacion y modificacion del reloj de fecha/hora

Para visualizar y modificar el reloj de fecha/hora:

Paso |Accion

1| pulsarla tecla B hasta que aparezca la pantalla de visualizacién de fecha/hora. El
valor del mes ("JAN", "FEB") aparecera en la esquina superior izquierda de la zona
de visualizacién. Si no se ha inicializado ningin mes, el valor "RTC" se mostrara en
la esquina superior izquierda.

Pulsar la tecla MOD/INTRO para acceder al modo de edicion.

Pulsar la tecla B» hasta encontrarse en el campo que se desea modificar.

Pulsar la tecla A‘ para aumentar el valor de dicho campo.

Continuar con los pasos 3 y 4 hasta que se haya completado el valor de fecha/hora.

Pulsar la tecla MOD/INTRO para aceptar los valores modificados o ESC para
rechazar las modificaciones realizadas durante el modo de edicion.
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Factor de correccion de tiempo real

Introduccion

Cada reloj de tiempo real (RTC) tiene un valor de factor de correccion de tiempo real
que se utiliza para corregir imprecisiones en el cristal del médulo RTC.

Puede ver y modificar el factor de correccion de tiempo real de las maneras

siguientes:

e Mediante el monitor de operacion;

e seleccionando Programa —Depuracién —Controlar el autémata —Configurar
el reloj de tiempo real en el panel de herramientas de tareas si esta conectado,

e utilizando bits y palabras del sistema (consulte, Bits de sistema y palabras de
sistema, pdgina 719.

Factor de correccion de tiempo real para bases compactas y modulares

Para las bases compactas y modulares, el factor de correccién de tiempo real es un
entero de 3 digitos sin signo (de 0 a 127). Este valor se muestra en la esquina
inferior derecha de la pantalla.

El ejemplo que aparece a continuacion muestra un factor de correccion de 127.

Visualizacion y modificacion de la correccion RTC
Para ver y modificar el factor de correccién de tiempo real, siga estos pasos:

Paso Accidn

1 Pulsar la tecla B hasta que aparezca la pantalla de visualizacion del factor de

correccion de tiempo real. Aparecera "RTC Corr" en la linea superior del monitor
de operacion.

Pulsar la tecla MOD/INTRO para activar el modo de edicién.

Pulsar la tecla B* hasta que se encuentre en el campo que desea modificar.

Pulsar la tecla ‘ para incrementar el valor del campo.

(é)] A W N

Continuar con los pasos 3 y 4 hasta que haya definido el valor de correccién de
tiempo real.

6 Pulsar la tecla MOD/INTRO para aceptar los valores modificados o ESC para
rechazar las modificaciones realizadas durante el modo de edicion.
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Factor de correccion de tiempo real para bases Twido Extreme
Para bases Twido Extreme TWDLEDCK1, el factor de correccién de tiempo real se

debe calcular de la manera siguiente:

Paso

Accidn

1

Definir el valor del reloj de tiempo real.

Tras unas semanas, determinar la desviacion del reloj de tiempo real en el PLC.

Calcular el factor necesario para una correccion de tiempo real semanalmente.

2
3
4

Definir el factor de correccion de tiempo real con este valor.

Resultado: el factor de correccion de tiempo real se agregara al (o restara del)

valor del reloj de tiempo real del PLC cada semana.

El factor de correccion de tiempo real para bases Twido Extreme es un valor de 6

bits:

Bits Descripcion Valores posibles

0

1

i E;;alljc;tg(r)Se correccionen | o y63

4

5

6 Signo del factor de 0: resta
correccion 1: suma
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Descripcion de lenguajes de

Twido

Objeto

Esta parte proporciona instrucciones para utilizar los lenguajes de programacion
Ladder, de lista y Grafcet para crear programas de control para controladores
programables Twido.

Contenido de esta parte

Esta parte contiene los siguientes capitulos:

Capitulo Nombre del capitulo Pagina
14 Lenguaje Ladder 413
15 Lenguaje Instruction List o Lista de instrucciones 439
16 Grafcet 451
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Lenguaje Ladder

14

Objeto
En este capitulo se describe la programacion con el lenguaje Ladder.

Contenido de este capitulo
Este capitulo contiene los siguiente apartados:

Apartado Pagina
Introduccién a los diagramas Ladder 414
Principios de programacion para diagramas Ladder 416
Bloques de diagramas Ladder 418
Elementos graficos del lenguaje Ladder 421
Instrucciones Ladder especiales OPEN y SHORT 424
Consejos sobre programacion 426
Reversibilidad de Ladder/Lista 431
Directrices para la reversibilidad Ladder Logic/Lista 433
Documentacion del programa 435
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Lenguaje Ladder

Introduccion a los diagramas Ladder

Introduccion

Los diagramas Ladder o de contacto son similares a los diagramas I4gicos de relé
que representan circuitos de control de relé. Las principales diferencias entre los
dos son las siguientes funciones de la programacion de Ladder que no aparecen en
los diagramas de logica de relé:

e Todas las entradas estan representadas por simbolos de contactos (—1).

e Todas las salida estan representadas por simbolos de bobinas (— ).

e Las operaciones numéricas estan incluidas en el conjunto de instrucciones de
Ladder gréficas.

Equivalentes Ladder a los circuitos de relé

La siguiente ilustracion muestra un diagrama simplificado del cableado de un
circuito de logica de relé y el diagrama Ladder equivalente.

LSs1 PR1 CRI1 M1
LS1 PB1 CR1 M1 2610.0 %102 %I04 2%Q0.4
| \ L ]| /
A A e [ ﬂ | || | | |
G - LS2 SS1
LS2 551 %I10.1  %l0.7
| | | |
A " | |
O

Circuito de légica de relé Diagrama Ladder

En la ilustracion anterior, todas las entradas asociadas a un periférico de
conmutacion en el circuito de logica de relé se representan en forma de contactos
del diagrama Ladder. La bobina de salida M1 del circuito en Igica de relé se
representa mediante un simbolo de bobina en el diagrama Ladder. Los nimeros de
direcciones que aparecen encima del simbolo de cada contacto y de cada bobina
del diagrama Ladder son referencias de los emplazamientos de las conexiones
externas de entrada y salida hacia el controlador.

414
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Escalones Ladder

Un programa en lenguaje de diagrama Ladder esta formado por "escalones" que
representan el conjunto de instrucciones graficas y aparecen entre dos barras
verticales. El controlador ejecuta los escalones de forma secuencial.

El conjunto de instrucciones graficas representa las siguientes funciones:

Entradas/salidas del controlador (botones de comando, sensores, relés, luces de
pilotos, etc.).

Funciones del controlador (temporizadores, contadores, etc.).

Operaciones logicas y matematicas (adicién, divisién, AND, XOR, etc.).
Operadores de comparacion y otras operaciones numéricas (A<B, A=B,
desplazamiento, rotacion, etc.)

Variables internas del controlador (bits, palabras, etc.).

Estas instrucciones graficas se organizan con conexiones horizontales y verticales
que conducen a una o varias salidas o acciones. Los escalones no admiten mas de
un grupo de instrucciones vinculadas.

Ejemplo de escalones Ladder
El siguiente diagrama es un ejemplo de un programa Ladder compuesto por dos

escalones.
%I0.1 %MA42
Ejemplo de escalén 1 4{ | < }7
%I0.3
%M42 %0Q1.2
Ejemplo de escaldn 2 AH ( )—
YoMW 22 =MW1 5+%KW1
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Principios de programacion para diagramas Ladder

Reticulado de programacion

Cada escalén de Ladder se compone de un reticulado de siete filas por once
columnas organizadas en dos areas como se muestra en la siguiente ilustracion.

Columnas
1 2 3 4 5 6 7 g8 9 10 11

Filas

4 Barras
Celdas de potenciales

5 /reti culado\‘

|
I

Area de comprobacisn | >{ |
|

Area de accidn |

«—»
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Areas del reticulado

El reticulado de programacion del diagrama Ladder esta dividido en dos areas:

o Area de comprobacién
Contiene las condiciones que se prueban para realizar acciones. Se compone de
las columnas de 1 a 10 y contiene contactos, bloques de funcion y bloques de
comparacion.

o Area de accién
Contiene la salida u operacién que sera realizada segun sean los resultados de
las pruebas llevadas a cabo en el area de comprobacion. Se compone de las
columnas de 8 a 11 y contiene bobinas y bloques de operacién.

Introduccion de instrucciones en el reticulado

Un escal6n de Ladder proporciona un reticulado de programacion de siete por once
que comienza en la primera celda de la esquina superior izquierda del reticulado.
La programacion consiste en introducir instrucciones en las celdas del reticulado.
Las funciones, comparaciones e instrucciones de prueba se introducen en celdas
en el area de comprobacién y se alinean a la izquierda. La légica de prueba
proporciona continuidad al area de actividad donde se introducen bobinas,
operaciones numeéricas e instrucciones de flujo del programa y se justifican a la
derecha.

El escalén se soluciona o ejecuta (pruebas realizadas y salidas asignadas) dentro
del reticulado de arriba a abajo y de izquierda a derecha.

Secciones y subrutinas

Cada seccion/subrutina se compone de los elementos siguientes:

e Un encabezado de seccion con un nimero de seccion (que el programa asigna
automaticamente), etiqueta de seccién/subrutina, un titulo de seccién/subrutina
definido por el usuario y cuatro lineas de comentarios del usuario. Consulte .

e Una secuencia de escalones debajo del encabezado de seccién/subrutina.

Cabeceras de escalon

Ademas del escaldn, una cabecera de escaldn aparece directamente por encima
del escaldn. Utilice la cabecera de escaldon para documentar el propésito l6gico del
escalén. La cabecera de escaldn puede contener la siguiente informacion:

Numero de escalén
Etiquetas (%Li)

Titulo de escalén
Comentarios de escalén

Para obtener mas informacion acerca de la utilizacion de la cabecera de escaldén
para documentar los programas, consulte Documentacion del programa,
pdgina 435.
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Bloques de diagramas Ladder

Introduccion

Los diagramas Ladder estan compuestos por bloques que representan el flujo de
programas y las funciones, por ejemplo:

Contactos

Bobinas

Instrucciones de flujo de programas
Bloques de funcién

Bloques de comparacion

Blogues de operacioén

Contactos, bobinas y flujo de programas

Las instrucciones contactos, bobinas y flujo de programas (saltar y llamadas)
ocupan una unica celda en el reticulado de programacién de Ladder. Los bloques
de funcion, comparacién y operacion ocupan varias.

A continuacion se muestran ejemplos de contactos y bobinas.

@ LD contacto - bobina
Escalon 1
CONTACT COoIL

%I04 %E0.4
|
I L

Bloques de funcion

Los bloques de funcién estan ubicados en el area de comprobacioén del reticulado
de programacion. El bloque debe aparecer en la primera fila; no deberian aparecer
instrucciones Ladder ni lineas de continuidad por encima ni por debajo del bloque
de funcion. Las instrucciones de prueba Ladder llevan al lateral de entrada del

blogue y las instrucciones de prueba o accion llevan al lateral de salida del bloque.

Los bloques de funcién estan colocados en vertical y ocupan dos columnas en
cuatro filas del reticulado de programacion.
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A continuacién se muestra un ejemplo de un bloque de funcién del contador.

Dl

Escalén 1
RESET COUNTER) SOWNGT_O
YFRF O

0.0 %C0 Q0.0

— P = £ {
A Y PSET_OUT

SET _OuT_
TEOP REACHED

%101 R Q0.1

ek o (X

UPCOUNT

%02

—| P I—cu Fi-

DOWNCOUNT

%02

— P e

Bloques de comparacion

Los bloques de comparacion estan ubicados en el area de comprobacion del
reticulado de programacion. El bloque puede aparecer en cualquier fila o columna
del area de comprobacion siempre que la longitud completa de la instruccién esté
en esta area.

Los blogues de comparacion estan colocados en horizontal y ocupan dos columnas
en una fila del reticulado de programacion,

tal y como se muestra en el ejemplo de bloque de comparacion siguiente.

e

Escaldn 1
YWO=%SWE0 QUTPUTSS

%10 4 Q0 5
-

Para editar el bloque de comparacion, haga clic en el campo situado sobre el cuadro
de comparacion y escriba la expresion que desee. Ambos simbolos y direcciones
se pueden utilizar aqui como operandos. Sin embargo, el campo de comentario esta
desactivado.
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Bloques de operacion

Los bloques de operacion estan ubicados en el area de accion del reticulado de
programacion. El bloque puede aparecer en cualquier fila del area de accion. La
instruccién esta justificada a la derecha; aparece en la derecha y termina en la
Ultima columna.

Los blogues de operacion estan colocados en horizontal y ocupan cuatro columnas
en una fila del reticulado de programacion.

A continuacion se muestra un ejemplo de un blogue de operacién.

e

Escalon 1

SEMIW1 20 = SQAT(%MA15)
SHORT ‘
\

Para editar el bloque de operacion, haga clic en el campo situado sobre el cuadro

de operacion y escriba la expresion que desee. Ambos simbolos y direcciones se

pueden utilizar aqui como operandos. Sin embargo, el campo de comentario (primer
cuadro) esta desactivado.

Si se han definido simbolos previamente, la expresidon se mostrara con direcciones
(cuadro inferior) y simbolos (cuadro superior) como se muestra en el ejemplo de un
bloque de operacidn siguiente. En este caso, la direccion %MW?2 se ha definido
previamente con el simbolo OPERATE_SWITCH.

e

Escaldn 1
CPERATE_SWITCH = %eh3 SQRT %M 5)

W2 = MW
SHORT ‘ |
\

420
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Elementos graficos del lenguaje Ladder

Introduccion

Contactos

Las instrucciones de los diagramas Ladder se componen de elementos graficos.

Los elementos graficos de los contactos se programan en el area de comprobacion
y ocupan una celda (el alto de una fila por el ancho de una columna).

un flanco descendente

i

Nombre Elemento Instruccién | Funcién
grafico

Contacto normalmente LD Establece contacto cuando el

abierto —{ }7 objeto de bit de control esta en
estado 1.

Contacto normalmente LDN Establece contacto cuando el

cerrado —</ ‘— objeto de bit de control esta en
estado 0.

Contacto para detectar LDR Flanco ascendente: detecta el

un flanco ascendente 4“3‘7 cambio de 0 a 1 del objeto de bit
de control.

Contacto para detectar LDF Flanco descendente: detecta el

cambio de 1 a 0 del objeto de bit
de control.

Elementos de conexiéon

Los elementos de conexion graficos se utilizan para insertar/eliminar bucles Ladder:

Nombre

Elemento
grafico

Funcion

Insertar una conexion.

Li

Insertar un bucle Ladder vacio.

Eliminar una conexion.

x

Eliminar un bucle Ladder vacio.

Nota:

1. Si el bucle Ladder contiene cualquier
elemento, en primer lugar debe eliminar todos
los elementos Ladder antes de eliminar el
bucle Ladder.

2. El acceso directo del teclado utilizado para
eliminar un elemento es Supr.
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Bobinas

Los elementos graficos de bobina se programan en el area de accion y ocupan una
celda (el alto de una fila por el ancho de una columna).

Nombre Elemento Instrucciéon | Funcion
grafico
Bobina directa ST El objeto de bit asociado toma el valor
—{ del resultado del area de
comprobacion.
Bobina inversa s STN El objeto de bit asociado toma el valor
4 del resultado en negativo del area de
comprobacion.
Establecer bobina S El objeto de bit asociado se establece
& en 1 cuando el resultado del area de
comprobacion es 1.
Restablecer bobina R El objeto de bit asociado se establece
—Rr en 0 cuando el resultado del area de
comprobacion es 1.
Llamada de JMP Se conecta a una instruccion
subrutina o salto -=>%lLi SR etiquetada ubicada delante o detras.
->>%8Ri
Bobina de condicion Lenguaje Grafcet. Se utiliza cuando la
de transicion programacion de las condiciones de
—(#— transicion asociadas a las transiciones
provoca una inversion de corriente en
el siguiente paso.
Retorno desde una RET Situado al final de las subrutinas para
subrutina <RET> regresar al programa principal.
Detener programa END Define el final del programa.
<END>

422
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Bloques de funcién

Los elementos graficos de los bloques de funcién se programan en el area de
comprobacion y requieren un espacio de cuatro filas por dos columnas de celdas
(excepto para contadores muy rapidos que requieren cinco filas por dos columnas).

Nombre Elemento
grafico

Funcion

Temporizadores,
contadores,
registros, etc.

Cada bloque de funcioén utiliza entradas y salidas
que permiten conexiones con otros elementos
graficos.

Nota: Las salidas de los bloques de funcién no
pueden conectarse entre si (conexiones
verticales).

Bloques de operacidon y comparacion

Los bloques de comparacion se programan en el area de comprobacién, mientras
que los de operacién lo hacen en el area de accion.

Nombre Elemento Funcién

grafico
Bloque de Compara dos operandos y la salida cambia a 1
comparacion cuando se comprueba el resultado.

Tamanfo: una fila por dos columnas

Blogue de operacion

E ‘

Realiza operaciones aritméticas y ldgicas.
Tamano: una fila por cuatro columnas
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Instrucciones Ladder especiales OPEN y SHORT

Introduccion

Ejemplos

Las instrucciones OPEN y SHORT proporcionan un método apropiado para depurar
y solucionar posibles problemas en los programas Ladder. Estas instrucciones
especiales alteran la légica de un escaldn, ya sea acortando o abriendo la
continuidad de un escaldn, tal como se explica en la tabla siguiente.

escaldn sin tener en cuenta los resultados de la
ultima operacion ldgica.

Instruccion Descripcion Instruccion de lista
OPEN Al principio del escaldn. LD 0

En un escaldn: establece una interrupcion en la AND 0

continuidad de un escalén Ladder sin tener en

cuenta los resultados de la ultima operacion l6gica.
SHORT Al principio del escaldn. LD 1

En un escalén: permite la continuidad a través del | OR 1

En la programacion de Lista, las instrucciones LD, OR y AND se utilizan para crear
las instrucciones OPEN y SHORT utilizando valores inmediatos de O y 1
respectivamente.

A continuacién se muestran ejemplos de uso de las instrucciones OPEN y SHORT.

%l0.1

%Q1.5

}7

%l0.9

-

%oM3

A—opEN ()

%00.1

%0Q1.6

(H

=l

LD
OR
ANDN
AND
ST

LD
OR

ST

%I0.1
%Q1.5
%M3

%Q0.1
%I0.9

%QL.6

424
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Cuando no se requiere una entrada RESET, como no es posible eliminar el
segmento de conexién de la entrada R del bloque de funcién, utilice el elemento
OPEN para interrumpir el segmento de entrada de forma permanente.

%10.2 %MO

-

CD

%M1 %Q0.1

-

BLK %C0
LD 0

R

LD %I0.2
AND %M0
CuU

OUT BLK

LD D
AND %M1
ST %Q0.1
END BLK
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Consejos sobre programacion

Tratamiento de los saltos de programa

Utilice los saltos de programa con cuidado para evitar bucles largos que prolonguen
el tiempo de ciclo. Evite los saltos en las instrucciones ubicadas "detras" (Aparece
una instruccién delante antes de un salto en un programa. Sin embargo, aparece
una instruccion detras después de un salto en un programa).

Programacion de salidas

Los bits de salida, al igual que los bits internos, sélo se deben modificar una vez en
el programa. En el caso de los bits de salida, sélo se tiene en cuenta el dltimo valor
examinado cuando se actualizan las salidas.

Utilizacion de los sensores de parada de emergencia de cableado directo

Los sensores utilizados directamente para paradas de emergencia no deben ser
procesados por el controlador. Se deben conectar directamente a las salidas
correspondientes.

Tratamiento de recuperacion de la alimentacion

Haga que la recuperacion de la alimentacién dependa de una operacién manual. Un
reinicio automatico puede provocar un funcionamiento no deseado de la instalacion
(utilice los bits de sistema %S0, %S1 y %S9).

Gestion de la hora y de los fechadores

Se debe comprobar el estado del bit de sistema %S51, que indica los posibles fallos
del RTC.

Comprobacion de errores y sintaxis

Cuando se introduce un programa, TwidoSuite comprueba la sintaxis de las
instrucciones, los operandos y sus asociaciones.
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Notas adicionales sobre como utilizar los paréntesis
Las operaciones de asignacion nunca deben aparecer entre paréntesis:

%I0.0

%l0.1
| |

%0Q0.1

H

I
9%10.2

}7

%I0.3

4{

(]

%0Q0.0

~
N

(]

LD
AND
OR(

)
ST

%010.0
%I10.1
%10.2
%
%

%Q0.1

Para realizar la misma funcion, deben programarse las siguientes ecuaciones:

%l0.0

%I0.1
| |

%0Q0.1

(]

H

||
%10.2

%l0.3

o

%I0.2

%0Q0.0

=

LD
MPS
AND(
OR(
AND
)

)
ST

MPP
AND
ST

%I0.0
%I0.1
%I0.2
%I0.3

%Q0.1

0%10.2
9%0Q0.0
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Si se realizan varias conexiones en paralelo, deberan encontrarse unas dentro de
otras o estar totalmente separadas:

%l10.0 %I0.1 2%10.5 %Q0.1
\ | | | | {

— | N N {

%I0.2  %I0.3

—

°510.6 2610.7

9%10.0 %I0.1 %10.5 %0Q0.1
\ % \ /
] | | ()
%I0.2 %I04
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No se puede programar el siguiente esquema:

%10.0

%I0.1
| |

%Q0.1

H

%l10.4

I
9%10.2

-

T><

%I0.3

%10.0

%

%I0.1
\

%l 0.5
|

%00.1

\
%10.2

|
%103

]

%l 0.4

><
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Para ejecutar esquemas equivalentes a estos, se deben modificar, tal como se

especifica a continuacion.

LD  %I0.0
0,
%100  %I0.1 %Q0.1 AND( 0A»Io.l
| N ) OR( %02
ﬁ | | ( AND  %I0.3
%102 %03 %
OR( %I04
AND  %I0.3
%l0.4 %I0.3 )
4‘ }* % 8T %Q0.1
LD  %I0.0
0,
%100  %I0.1 %10.5 %Q0.1 AND( 0410-1
| || | | p OR(  %I0.2
% | I | ( AND  %I0.3
)
%102 %I0.3 D %60
- D oulo
0 .
9%10.2 %I04 )
A )
ST 9%Q0.1
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Reversibilidad de Ladder/Lista

Introduccion

La reversibilidad de programa es una funcion del software de programacion
TwidoSuite que facilita la conversidon de secciones de programas de aplicacion de
Ladder a Lista y viceversa.

Puede definir la visualizacion predeterminada de programas de dos maneras: del
usuario. También puede alternar secciones del programa entre las vistas Lista y
Ladder.

NOTA: Al cambiar entre la vista de Ladder Logic y de lista, solo se invierten los
escalones de la seccién seleccionada. Esto le permite mostrar el programa con
algunas secciones en la vista de Ladder Logic y otras en la vista de lista en la misma
ventana.

Comprender la reversibilidad

Para llegar a comprender la funcion reversibilidad de programas, es necesario
examinar la relacidon de un escalén de Ladder Logic con la secuencia de Lista de
instruccion asociada.

e Escalon de Ladder: conjunto de instrucciones de Ladder que forma una
expresion logica.

e Secuencia de lista: conjunto de instrucciones de un programa de listas que
corresponde a las instrucciones de Ladder y relativo a la misma expresion légica.

La siguiente ilustracién muestra un escalén de Ladder normal y el equivalente de la
I6gica de programacion expresado como una secuencia de instrucciones de Lista.

%I0.5 %Q0.4
—ﬁ } { LD  %I0.3
OR %I04

%l0.4 ST %Q0.4

4{

Un programa de aplicacion se almacena en modo interno en forma de lista que el
programa ha vuelto a escribir en lenguaje Ladder o Lista. TwidoSuite emplea los
parecidos en la estructura de programa existentes entre los dos lenguajes, asi como
la imagen de lista interna del programa para visualizarlo en forma de lista (forma
basica) o grafica (en forma de diagrama Ladder), segun las preferencias del
usuario.

35013228 06/2011

431



Lenguaje Ladder

Garantizar la reversibilidad

Cualquier programa creado en forma de diagrama Ladder se puede convertir a
Lista. Por el contrario, algunas légicas de lenguaje Lista no se pueden convertir a
Ladder. Para garantizar una reversibilidad total entre el lenguaje Lista y el lenguaje
Ladder, hay que tener en cuenta las instrucciones de la seccion Directrices para la
reversibilidad Ladder Logic/Lista, pagina 433.
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Directrices para la reversibilidad Ladder Logic/Lista

Instrucciones basicas para la reversibilidad

Las instrucciones que aparecen a continuacidon son necesarias para la estructura
de un blogue de funcion reversible en lenguaje de lista:

e BLK indica el comienzo del bloque y define el inicio del escalén y de la parte de
entrada al bloque.

e OUT_BLK indica el comienzo de la parte de salida del bloque.

e END_BLK indica el final del bloque y del escaldn.

El uso de las instrucciones del bloque de funcion reversible no es obligatorio cuando
el programa de lista funciona correctamente. Es posible programar en lista algunas
instrucciones, lo cual no es reversible. Si desea mas informacion acerca de la
programacion de lista no reversible de blogues de funcion estandar, consulte
"Principios para programar bloques de funcion estandar, pagina 486".

Instrucciones no equivalentes que se deben evitar

Evite utilizar determinadas instrucciones de lista o determinadas combinaciones de
instrucciones y operandos, ya que no tienen ningun equivalente en diagramas
Ladder. Por ejemplo, la instruccion N (invierte el valor en el acumulador booleano)
no tiene una instruccién Ladder equivalente.

En la tabla que aparece a continuacion se enumeran todas las instrucciones de
programacion de lista que no se pueden invertir a Ladder.

Instruccion de lista Operando Descripcion

JMPCN YoLi NOT condicional de salto

N ninguno Negacion (NOT)

ENDCN ninguno NOT condicional de finalizacion

Escalones incondicionales

La programacion de escalones incondicionales también requiere las siguientes
directrices de programacion de lista para garantizar la reversibilidad de lista a
Ladder. Los escalones incondicionales no tienen pruebas ni condiciones. Las
salidas o instrucciones de accién siempre se ejecutan.
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El diagrama que aparece a continuacion muestra ejemplos de escalones
incondicionales y la secuencia de lista equivalente.

%Q0A
() LD 1
[+}

UMV — 0 ST %Q0.4
LD 1

}— [%MW5 :==0]

IMP  %L6

>>%L§

Tenga en cuenta que cada una de las secuencias de lista incondicionales
mencionadas con anterioridad comienza con una instruccion de carga seguida de
un 1, excepto la instruccion JMP. Esta combinacién ajusta el valor del acumulador
booleano a uno, de tal manera que pone la bobina a 1 (instruccién de almacena-
miento) y %MWS5 a cero cada vez que se ejecuta el programa. La excepcion es la
instruccién de lista incondicional JUMP (JMP %L6) que se ejecuta independien-
temente del valor del acumulador. No es necesario poner el acumulador en 1.

Escaldn de lista Ladder Logic

Si un programa de lista que no es totalmente reversible se invierte, las partes
reversibles se muestran en la vista Ladder y las partes que no se pueden invertir
aparecen como escalones de lista Ladder Logic.

Un escaldn de lista Ladder funciona como un editor de lista pequefio, permitiendo
al usuario visualizar y modificar las partes del programa Ladder que no se pueden
invertir.
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Documentacion del programa

Documentacion del programa

Puede documentar el programa introduciendo comentarios por medio de los
editores de lista y Ladder:

e Ultilice el editor de lista para documentar el programa con los comentarios de la
linea de lista. Estos comentarios pueden aparecer en la misma linea que las
instrucciones de programacion o en sus propias lineas.

e En el editor de Ladder, los encabezados de escaldn permiten documentar el
programa. Estos encabezados se encuentran en la parte superior del escalén.

El software de programacion TwidoSuite emplea estos comentarios con fines de
reversibilidad. Al convertir un programa de Lista en un programa de Ladder,
TwidoSuite emplea algunos de los comentarios de lista para crear un encabezado.
Para ello, los comentarios introducidos entre las secuencias de lista se emplean
como encabezados de escalon.

Ejemplo de comentarios de la linea de lista

A continuacion se muestra un ejemplo de un programa de lista con los comentarios
de la linea de lista.

1

6

8
9

---- ( * ESTE ES EL TITULO DE CABECERA PARA EL ESCALON 0 *)
---- { * ESTE ES EL PRIMER COMENTARIO DE CABECERA PARA EL ESCALON O *)
---- ( * ESTE ES EL SEGUNDO COMENTARIO DE CABECERA PARA EL ESCALON 0 *)
0 LD %I0.0 (*ESTO ES UN COMENTARIO DE LINEA *)
OR %l0. 1 (¥ LOS COMENTARIOS DE LINEA NO SE TIENEN EN CUENTA CUANDO SE
INVIERTE A LADDER * )
2 ANDM ©%6MI10
3 ST
---- ( * ESTA ES LA CABECERA PARA FL ESCALON 1 +)
---- ( * ESTE ESCALON CONTIENE UNA ETIQUETA * )
- ( * ESTE ES EL SEGUNDO COMENTARIO DE CABECERA PARA EL ESCALON 1 *)
---- (* ESTE ES EL TERCER COMENTARIO DE CABECERA PARA EL ESCALON 1 +)
- ( * ESTE ES EL CUARTO COMENTARIO DE CABECERA PARA EL ESCALON 1 *)
4 %L5:
5 LD %MI01
[ %6MW20 = %4KW2 * 16 |
---- (¥ ESTE ESCALON SOLO CONTIENE UN TITULO DE CABECERA * )
7 LD %Q0.5
OR %0, 3
ORR I0. 13
10 ST 96Q0.5

MI101
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Inversion de comentarios de lista a Ladder
Cuando se invierten las instrucciones de lista en un diagrama de Ladder, los
comentarios de la linea de lista aparecen en el editor de Ladder con arreglo a las
siguientes normas:

e El primer comentario que aparece en una linea por si solo se asigna a la
cabecera de escalén.

e Cualquier comentario encontrado después del primero se convierte en el cuerpo
del escalon.

e Una vez ocupadas las lineas del cuerpo de la cabecera, el resto de los
comentarios de linea entre las secuencias de lista se ignoran, igual que cualquier
otro comentario que aparezca en lineas de la lista que también contengan
instrucciones de lista.

Ejemplo de comentarios de cabecera de escaldn

A continuacion se muestra un ejemplo de un programa de Ladder con los
comentarios de cabecera de escalén.

" 2 Introduzca sus comertarios aoul. Intraduzca sus comentarios agul.
Introduzea sus comentarios soui. Introduzea sus comentarios agu
LD TITULO DE LA SECCION Introduzea sus comentarios soui. Introduzea sus comentarios agui
Escalén 1 %00 %10 O]
'} 14 ()
%I0.1

Ezcaldn 2

BhW20 - %KWZ™E
. [7] HATO1 : " i

Escalsn 3 %QOF’ %QO.?
1T L
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Inversion de comentarios de Ladder a lista

Cuando se invierte un diagrama de Ladder a instrucciones de lista, los comentarios
de la cabecera de escaldn aparecen en el editor de Ladder con arreglo a las
siguientes normas:

e Cualquier comentario de la cabecera de escaldn se inserta entre las secuencias
de lista asociadas.

e Cualquier etiqueta (%Li: ) o declaracién de subrutina (SRi:) se ubica en la
siguiente linea siguiendo a la cabecera e inmediatamente antes del comienzo de
la secuencia de lista.

e Silalista se invirti6 a Ladder, los comentarios ignorados volveran a aparecer en
el editor de lista.
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Lenguaje Instruction List o Lista

de instrucciones 1 5

Objeto

En este capitulo se describe la programacion en el lenguaje de lista de
instrucciones.

Contenido de este capitulo
Este capitulo contiene los siguiente apartados:

Apartado Pagina
Descripcion general de programas de lista 440
Operacion de las instrucciones de lista 442
Instrucciones del lenguaje de lista 443
Utilizacién de paréntesis 446
Instrucciones de stack (MPS, MRD, MPP) 449
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Descripcion general de programas de lista

Introduccion

Un programa escrito en lenguaje de lista esta formado por una serie de
instrucciones que el autdmata ejecuta de forma secuencial. Cada instruccion de
lista esta representada por una linea de programa y tiene tres componentes:

e Numero de linea
e (Cddigo de instruccion
o Operandos

Ejemplo de un programa de lista
A continuacién se muestra un ejemplo de un programa de lista.

0 LD %I10.1
\__—_______—‘
0,
LT 76Q0.3 0 LD %01
2 LDN %MO
3 ST %Q0.2 —E Operandos
4 LDR %I10.2
3 ST %Q0.4 Codigo de instruceién
6 LDF %I10.3 Numero de linea
7 ST %0Q0.5

Numero de linea

Los numeros de linea se generan automaticamente al introducir una instruccion.
Las lineas vacias y las lineas de comentario no tienen nimeros de linea.

Codigo de instruccion
El cédigo de instruccion es un simbolo para un operador que identifica la operacion
que se va a realizar utilizando los operandos. Los operadores tipicos especifican
operaciones numeéricas y booleanas.

Por ejemplo, en el programa de ejemplo anterior, LD es la abreviatura del cédigo de
instruccién para una instruccion LOAD. La instruccion LOAD coloca (carga) el valor
del operando %I0.1 en un registro interno llamado el acumulador.
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Operando

Hay dos tipos de instrucciones basicas:

e |Instrucciones de prueba
Estas instrucciones configuran o comprueban las condiciones necesarias para
realizar una accion. Por ejemplo, LOAD (LD) y AND.

e |Instrucciones de accion
Estas instrucciones realizan acciones como resultado de las condiciones
configuradas. Por ejemplo, instrucciones de asignacion como STORE (ST) y
RESET (R).

Un operando es un numero, direccion o simbolo que representa un valor que puede
manipular un programa en una instruccion. Por ejemplo, en el programa de ejemplo
anterior, el operando %Il0.1 es una direccidn que tiene asignado el valor de una
entrada del autémata. Una instruccion puede tener de cero a tres operandos
dependiendo del tipo de cddigo de instruccion.

Los operandos pueden representar los siguientes elementos:

Entradas y salidas del autdémata, como sensores, botones y relés.
Funciones de sistema predefinidas, como temporizadores y contadores.
Operaciones aritméticas, numéricas y de comparacion.

Variables internas del autémata, como bits y palabras.
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Operacion de las instrucciones de lista

Introduccion

Funcionamiento

Las instrucciones de lista s6lo poseen un operando explicito, ya que el otro es
implicito. El operando implicito corresponde al valor del acumulador booleano. Por
ejemplo, en la instruccion LD %Il0.1, %10.1 es el operando explicito. El operando
implicito se almacenara en el acumulador y se sobrescribira con el valor de %I0.1.

Una instruccién en lenguaje lista ejecuta una operacion especifica en el contenido
del acumulador y en el operando explicito y, a continuacion, sustituye el contenido
del acumulador por el resultado obtenido. Por ejemplo, la operacién AND %I1.2
realiza un AND légico entre el contenido del acumulador y el de la entrada 1.2, al
tiempo que sustituye el contenido del acumulador por el de dicho resultado.

El conjunto de las instrucciones booleanas, exceptuando las instrucciones de
carga, de almacenamiento y las instrucciones NOT, funciona con dos operandos.
El valor de los dos operandos puede ser True o False, y la ejecucion de las
instrucciones por parte del programa genera un valor Unico: puede ser True o False.
Las instrucciones de carga colocan en valor del operando en el acumulador,
mientras que las instrucciones de almacenamiento transfieren el valor del
acumulador al operando. La instruccion NOT no contiene ningun operando explicito
y su unico fin es invertir el estado del acumulador.

Instrucciones de lista admitidas

En la siguiente tabla se muestran algunas instrucciones de lista:

Tipo de instruccion Ejemplo Funcion

Instruccion de bit LD %M10 Lee el bit %M10 interno.
Instruccién sobre bloque | IN %TMO Inicia el temporizador % TMO.
Instruccién de palabra [%MW10 := %MW50+100] Operacién de adicion
Instrucciones del SR5 Llama la subrutina n.® 5.
programa

Instruccién Grafcet -*-8 Pason..8
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Instrucciones del lenguaje de lista

Introduccion

Un lenguaje de lista se compone de los siguientes tipos de instrucciones:

e |Instrucciones de prueba

e Instrucciones de accién
e |Instrucciones sobre bloques de funcion

En esta seccién se identifican y describen las instrucciones Twido para la
programacion de listas.

Instrucciones de prueba

En la tabla siguiente se describen las instrucciones de prueba en lenguaje de listas.

Nombre Elemento Funcién
grafico
equivalente
LD El resultado booleano es el mismo que el estado del
4‘ }7 operando.
LDN El resultado booleano es el mismo que el estado inverso del
4{/ }* operando.
LDR El resultado booleano cambia a 1 durante la deteccion del
—{P }7 operando (flanco ascendente) que cambiade O a 1.
LDF El resultado booleano cambia a 1 durante la deteccién del
A(N}* operando (flanco descendente) que cambia de 1 a 0.
AND El resultado booleano es igual a la instruccién l6gica AND
4{ ‘4{ ‘— entre el resultado booleano de la instruccién anterior y el
estado del operando.
ANDN El resultado booleano es igual a la instruccion l6gica AND
4{ ‘ ‘/}* entre el resultado booleano de la instruccién anterior y el
estado inverso del operando.
ANDR El resultado booleano es igual a la instruccién l6gica AND
4‘ HP}* entre el resultado booleano de la instruccién anterior y el
flanco ascendente del operando (1 = flanco ascendente).
ANDF El resultado booleano es igual a la instruccién l6gica AND

SR

entre el resultado booleano de la instruccién anterior y la
deteccion del flanco descendente del operando (1 = flanco
descendente).
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Nombre Elemento Funcién
grafico
equivalente
OR El resultado booleano es igual a la instruccion l6gica OR
—{ ‘ entre el resultado booleano de la instruccién anterior y el
4{ ‘j estado del operando.
AND( ‘ Instruccion l6gica AND (8 niveles de paréntesis)
OR( ‘ Instruccion l6gica OR (8 niveles de paréntesis)
XOR, OR exclusivo
XORN, ‘{ XOR }*
XORR,
XORF o
A{XORR}f
4{XORF}*
MPS . Conmutacion a las bobinas.
MRD — i o{ ]
MPP - (
I ( .
N - Negacion (NOT)

Instrucciones de accion

En la tabla siguiente se describen las instrucciones de accion en lenguaje de listas.

Nombre Elemento Funcién
grafico
equivalente
ST El operando asociado toma el valor del resultado del &rea
= de comprobacion.
STN = El operando asociado toma el valor inverso del resultado
< del area de comprobacion.
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Nombre Elemento Funcién
grafico
equivalente
S El operando asociado se establece en 1 cuando el
& resultado del area de comprobacion es 1.
R El operando asociado se establece en 0 cuando el
—R- resultado del area de comprobacién es 1.
JMP S5 0Li Se conecta de forma incondicional a una secuencia
R etiquetada ubicada delante o detras.
SRn >>%SRi Conexion al comienzo de una subrutina.
RET <RET> Retorno desde una subrutina.
END Fin del programa.
<END=>
ENDC Fin del programa condicionado en un resultado booleano
<ENDC=>
de 1.
ENDCN Fin del programa condicionado en un resultado booleano
<ENDCN> de 0

Instrucciones sobre bloques de funcién
En la tabla siguiente se describen los bloques de funcién en lenguaje de listas.

registros, etc.

Nombre Elemento grafico | Funcion

equivalente
Temporizadores, Para cada blogue de funcion existen instrucciones
contadores, 7 B para controlar el bloque.

Para cablear las entradas y salidas de bloques
directamente se utiliza una forma estructurada.
Nota: Las salidas de los bloques de funcién no se
pueden conectar entre si (conexiones verticales).
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Utilizacion de paréntesis

Introduccion

Ejemplo de uso de una instruccion AND

Los siguientes diagramas son ejemplos de utilizacion de paréntesis con una
instruccién AND: AND(...).

e El paréntesis de apertura se asocia con la instruccion AND u OR.
e El paréntesis de cierre es una instruccion necesaria siempre que se haya abierto
un paréntesis.

En las instrucciones logicas AND y OR, los paréntesis permiten determinar las
bifurcaciones de Ladder. Los paréntesis se asocian a instrucciones del modo
siguiente:

%I0.0  %I0.1

%60Q0.0

{

# | ||
L1
%I10.2

H—

%l10.0 %I0.1

s

2%Q0.1

{

H |

It

)7

)_

LD
AND
OR
ST

LD
AND(
OR

ST

9%I0.0
%I0.1
9%I0.2
%Q0.0

%10.0
%I0.1
%I0.2

%Q0.1
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Ejemplo de uso de una instruccién OR

Los siguientes diagramas son ejemplos de utilizacidon de paréntesis con una
instruccién OR: OR(...).

%I0.0
\

%lI0.1

%Q0.0

\
%10.2

%I0.3

—

LD %I0.0
AND  %I0.1

OR(  %I0.2

AND  %I03

)

ST 9%0Q0.0

Modificadores

En la siguiente tabla se enumeran los modificadores que pueden asignarse a los

paréntesis.
Modificador | Funcién Ejemplo
N Negacion AND(N u OR(N
F Flanco descendente AND(F u OR(F
R Flanco ascendente AND(R u OR(R
[ Comparacion Consulte Instrucciones de comparacion,
pagina 515

Intercalado de paréntesis

Es posible intercalar hasta ocho niveles de paréntesis.

Tenga en cuenta las siguientes reglas para intercalar paréntesis:

e (Cada paréntesis de apertura debe tener su paréntesis de cierre correspondiente.
o No se deben colocar etiquetas (%Li:), subrutinas (SRi:), instrucciones de salto
(JMP) ni instrucciones de bloque de funcion en instrucciones entre paréntesis.
e No se deben programar instrucciones de almacenamiento ST, STN, S o R entre
paréntesis.
e No se pueden utilizar instrucciones de stack MPS, MRD o MPP entre paréntesis.
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Ejemplos de intercalado de paréntesis
Los siguientes diagramas muestran ejemplos de intercalado de paréntesis.

%I0.0 %10.1 2400.0 LD %10.0
o o o$ : AND(  %T0.1
| || L OR(N  %I0.2
%10.2  %M3 AND  %M3

[ )

[ | )
ST %Q0.0
9 o o o o LD 210.1
@10‘.1 @‘Iol.z A:‘IO‘& ?10‘.4 %Q0.0 AND( %102

P

%\ T L gl;D iigi
%105 9%I10.6 ( 010
AND  %I0.6

)
%I10.7 %I0.8 AND %I04
OR(  %I0.7
AND  %I0.8

)

)
ST 9%00.0

448

35013228 06/2011



Lenguaje Instruction List o Lista de instrucciones

Instrucciones de stack (MPS, MRD, MPP)

Introduccion

Las instrucciones de stack procesan el direccionamiento a bobinas. Las
instrucciones MPS, MRD y MPP utilizan un area de almacenamiento temporal
llamada stack, que puede almacenar hasta ocho expresiones booleanas.

NOTA: Estas instrucciones no se pueden utilizar en una expresién entre paréntesis.

Funcionamiento de las instrucciones de stack
En la siguiente tabla se describe el funcionamiento de las tres instrucciones de

stack.
Instrucciéon | Descripcion Funcién
MPS Introducir memoria en Almacena el resultado de la ultima instruccion
stack l6gica (contenidos del acumulador) en la parte

superior del stack (introducir) y desplaza el resto
de valores a la parte inferior del stack.

MRD Leer memoria desde stack | Lee la parte superior del stack en el acumulador.

MPP Sacar memoria de stack Copia el valor de la parte superior del stack en el
acumulador (sacar) y desplaza el resto de
valores hacia la parte superior del stack.

Ejemplos de instrucciones de stack
Los siguientes diagramas son ejemplos de utilizacion de las instrucciones de stack.

%10.0 %Ml %01 %Q0.0 LD %I10.0
L0 | ( AND %M1
RASERE ol () s
MPS %10.2 %Q0.1 AND %10.1
| ST %Q0.0
MRD %103 %Q0.2 MRD
AND %10.2
| —— — ST %Q0.1
MPP %I04 %Q0.3 MRD
N AND %10.3
{ ST %(Q0.2
MPP
AND %10.4
ST %Q0.3
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Ejemplos de funcionamiento de stack

Los siguientes diagramas muestran el funcionamiento de las instrucciones de stack.

%I04
]

%010

%l[0.0 %I0.1 %I0.3

R ET

YoM 1

2600.0

20Q0.1

-

%Q0.2

{1

9400.3

-

LD
MPS
AND
MPS
AND(
OR

ST
MPP
ANDN
ST
MRD
AND
ST
MPP
AND
ST

%I0.0

wio:1 L[] llllll
%m3l4*==llllll

%MO

%Q0.0

%M1

%Q0.1

‘7
) INEEEEE

%I04 [ [ IEEEEEN

%¢Q0.2¢
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16

Objeto

En este capitulo se describe la programacion con el lenguaje Grafcet.

Contenido de este capitulo

Este capitulo contiene los siguiente apartados:

Apartado Pagina
Descripcion de las instrucciones Grafcet 452
Descripcion de la estructura del programa Grafcet 457
Acciones asociadas a pasos Grafcet 460
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Descripcion de las instrucciones Grafcet

Introduccion

Las instrucciones Grafcet de TwidoSuite ofrecen un método sencillo para traducir
una secuencia de ajuste (diagrama Grafcet).

La cantidad méxima de pasos Grafcet depende del tipo de automata Twido. La
cantidad de pasos activados en cualquier momento esta limitado sélo por la
cantidad total de pasos.

Para los automatas TWDLCAA10DRF y TWDLCAA16DRF estan disponibles los
pasos 1 a 62. Los pasos 0 y 63 estan reservados para el procesamiento previo y
posterior. Para todos los demas autématas, estan disponibles los pasos 1 a 95.
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Instrucciones Grafcet

En la tabla siguiente se enumeran todas las instrucciones y objetos necesarios para
programar un diagrama Grafcet.

Representacion Transcripcion en el Funcién
grafica (1) lenguaje de
TwidoSuite
llustracion:
D Paso inicial == Comenzar el paso inicial (2).
#i Activar el paso i tras desactivar el paso
I Transicion actual.
| Iniciar el paso i y validar la transicién
Paso asociada (2).
# Desactivar el paso actual sin activar
ningun otro paso.
#Di Desactivar el paso i y el paso actual.
=*= POST Iniciar procesamiento posterior y
finalizar procesamiento secuencial.
Yo Xi Se puede comprobar y escribir el bit

Xi

-

Xi
(s
Xi

—R

asociado con el paso i (el nimero
maximo de pasos depende del
autémata).

LD %Xi, LDN %Xi
AND %Xi, ANDN %X:i,
OR %Xi, ORN %Xi
XOR %Xi, XORN %Xi

Comprobar actividad del paso i.

S %Xi

Activar el paso i.

R %Xi

Desactivar el paso i.

(1) No se admite representacion grafica.

(2) El primer paso =*=i 0 -*-i escrito indica el inicio del procesamiento secuencial y,

por lo tanto, el final del procesamiento previo.
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Ejemplos de Grafcet
Secuencia lineal:

s %I0.5 %521 D %05
j i° : # }7( )_ ST %321
== 1
1 [ H o LD %I0.1
%10.1 2 # 2
%k 2
-+ %I0.1 4{ #}7 LD %I10.2
63
%10.2 3 3
2 %o (0] LD %I03
4 1
4 w%l02 =+= POST
%I0.3 1 LD %Xl
3 — %Qo.3 % }—(#% i?) 3?2%3'1
=% =POST ST %Q0.2
T %l03 %X1 %Q0.1 ]§1I“) %33
0 .
ninEmmtn
%X2 %Q0.2
—
%4X3 %Q0.3
—

No admitido Twido Ladder Instruccion de Twido
Programa de lenguaje Programa de lista
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Secuencia alternativa:

%I0 3 == 1
LD %I0.3
%L0.3 %l0.4
04104 LD %I04
# 6
R .
% 5
| %l0s | elos LD %05
%10.5 # 7
7 4{ _*_ 6
LD  %I056
%I0.6 # 7
No admitido Twido Ladder Instruccién de Twido
Programa de lenguaje Programa de lista
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Secuencias simultaneas:

8 . g
77%10.7 25107 9 LD 9%10.7
# # 9
L A ||
9 10
. # * 9
| %108 | %109 LD 210.8
2%10.8 11 # 11
11 12 4{ }—(#)_ % 10
S
[ean T ;D f;/;10.9
%I10.9 12
- 11
#
13 % }—( i LD %MO
AND  %XI12
%MO  %X12 12 zD }g
slemiatin
13 - 12
LD %MO
§ # AND  %XI1l
-"-12 #D 11
%MD %X1l 11 # 13
H | ]
13
#—
No admitido Twido Ladder Instruccién de Twido

Programa de lenguaje

Programa de lista

NOTA: Para que un diagrama Grafcet funcione, se debe declarar al menos un paso
activo mediante la instruccion =*=i (paso inicial), o el diagrama debe ubicarse con
antelacion durante el procesamiento previo utilizando el bit de sistema %S23 y la

instruccion S %Xi.
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Descripcion de la estructura del programa Grafcet

Introduccion
Un programa Grafcet de TwidoSuite consta de tres partes:

e Procesamiento previo
o Procesamiento secuencial
o Procesamiento posterior

Procesamiento previo

El procesamiento previo consta de las siguientes partes:
Recuperacion de la alimentacion

Gestién de errores

Cambios de modo de funcionamiento

Pasos de ubicacion previa de Grafcet

e Entrada logica

El flanco ascendente de la entrada %I0.6 establece el bit %S21 en 1. De este modo,
deshabilita los pasos activos y habilita los pasos iniciales.

%l0.6 %522 000  LDN %I10.6
/| (g 001 8 %322
% | b % 002 ST %MO
95MO 003 LDR %I10.6
7( F 004 S %521
%I0.6 24821
b 5

El procesamiento previo comienza con la primera linea del programa y finaliza con
la primera aparicién de una instruccion "= *="o0 "- * -".

Existen tres bits de sistema designados al control de Grafcet: %S21, %S22 'y %S23.
La aplicacion establece cada uno de estos bits de sistema en 1 (si es necesario),
normalmente durante el procesamiento previo. El sistema lleva a cabo la funcion
asociada cuando finaliza el procesamiento previo y, entonces, el sistema restablece
el bit de sistema en 0.

Bit de sistema Nombre Descripcion
%S21 Inicializacion Todos los pasos activos se desactivan y los pasos
de Grafcet iniciales se activan.
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Bit de sistema Nombre Descripcion

%S22 Reinicializacion | Se desactivan todos los pasos.
de Grafcet

%S23 Ubicacion Este bit se debe establecer en 1 si los objetos %Xi han
previa de sido escritos de manera explicita por la aplicacién
Grafcet durante el procesamiento previo. Si el procesamiento

previo mantiene el bit en 1 sin ninglin cambio explicito
de los objetos %Xi, Grafcet se congela (no se tienen en
cuenta las actualizaciones).

Procesamiento secuencial

El procesamiento secuencial se realiza en el diagrama (instrucciones que
representan el diagrama).

e Pasos

e Acciones asociadas a los pasos

e Transiciones

e Condiciones de transicion

Ejemplo:
== ]
. . 005  =*= 1
/010.‘2 /(’\Iof 2 006 LD %10.2
; [ 007  ANDN %I0.3
%0 | 0‘ | (# 008 # 2
AIO.‘B A‘IOi2 f3 009 LD %10.3
— —/] (#)— 010 ANDN %I0.2
olr # 3
s 012 * 2
013 LD 0410.4
24104 1 ol4  # 1
| , 015 % 3
% | (#)— 0l6 LD %10.5
017 # 1
ko3
%10.5 1
| /
| ¥

El procesamiento secuencial termina con la ejecucion de la instruccion "= * = POST"
o con la finalizacién del programa.
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Procesamiento posterior
El procesamiento posterior consta de las siguientes partes:
e Comandos del procesamiento secuencial para controlar las salidas
e Dispositivos de bloqueo especificos para las salidas

Ejemplo:
=*=POST
Xl %Q0.1 018 —*=  POST
% | ( 019 LD %X1
! 020 ST %Q0.1
9%X2 2%Q0.2 021 LD %2
| . 022 ST %Q0.2
ﬁ | \ 023 LD 963
"3 %03 || |35 NN oo
0 .
% | e 026 AND  %I07
027

%M1 %02 %07 028 )ST %Q0.3

| |1 ||

— |
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Acciones asociadas a pasos Grafcet

Introduccion

Un programa Grafcet de TwidoSuite ofrece dos modos para programar acciones

asociadas con los pasos:
e En la seccidn de procesamiento posterior

e En las instrucciones de lista 0 escalones de Ladder de los propios pasos

Asociacion de acciones en el procesamiento posterior

En caso de que existan limitaciones en el modo de seguridad o de ejecucion, es
preferible programar acciones en la seccion de procesamiento posterior de una
aplicacion Grafcet. Puede utilizar las instrucciones de lista Establecer y Restablecer
0 conectar bobinas en el programa Ladder para activar los pasos de Grafcet (%Xi).

Ejemplo:

%X1

9%Q0.1
{

|

%X2

9002
{

|

%X2

%Q0.3

ol

018
019
020
021
022
023
024

ke

LD
ST
LD
ST
LD
ST

POST
%X1
%Q0.1
%32
%Q0.2
%X3
%Q0.3

Asociacion de acciones desde una aplicacion

Puede programar las acciones asociadas a los pasos dentro de las instrucciones de
lista 0 escalones de Ladder. En este caso, la instruccion de lista o el escalon de

Ladder no se examina a menos que esté activo el paso. Este es el modo mas eficaz,
claro y sostenible de utilizar Grafcet.
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Ejemplo:
Y
%Q0.5 020  -*- 3
( ®l LD 1
(8— 022 8 9400.5
23 LD %MI0
4 024 # 4

( 025 % 4
4{ #)_ 026 LD 1
027 R 2%00.5
el 028 ..
%005 029

(R
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Descripcion de instrucciones y

funciones

IV

Objeto

Esta seccidn ofrece descripciones detalladas de las instrucciones basicas y
avanzadas, asi como de los bits y de las palabras de sistema de los lenguajes

Twido.

Contenido de esta parte

Esta parte contiene los siguientes capitulos:

Capitulo Nombre del capitulo Pagina
17 Instrucciones basicas 465
18 Instrucciones avanzadas 537
19 Bits de sistema y palabras de sistema 719
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17

Objeto

En este capitulo se proporcionan detalles acerca de las instrucciones y los bloques
de funcién utilizados para crear programas basicos de control para autématas
Twido.

Contenido de este capitulo
Este capitulo contiene las siguientes secciones:

Seccion Apartado Pagina
171 Procesamiento booleano 466
17.2 Bloques de funcién basicos 483
17.3 Procesamiento numérico 508
17.4 Instrucciones del programa 528
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171 Procesamiento booleano

Objeto

En esta seccidn se proporciona una introduccion al procesamiento booleano,
incluidas las descripciones y directrices de programacion para instrucciones
booleanas.

Contenido de esta seccion
Esta seccidn contiene los siguientes apartados:

Apartado Pagina
Instrucciones booleanas 467
Comprensién del formato para describir instrucciones booleanas 469
Instrucciones de carga (LD, LDN, LDR, LDF) 471
Instrucciones de asignacion (ST, STN, R, S) 473
Instrucciones AND légicas (AND, ANDN, ANDR, ANDF) 475
Instrucciones OR ldgicas (OR, ORN, ORR, ORF) 477
OR exclusivo, instrucciones (XOR, XORN, XORR, XORF) 479
Instruccion NOT (N) 481
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Instrucciones booleanas

Introduccion

Las instrucciones booleanas pueden compararse con los elementos graficos de
Ladder. En la tabla siguiente se muestran estas instrucciones.

Elemento Instruccién Ejemplo Descripcién

Elementos de La instrucciéon Cargar | LD %I0.0 El contacto se cierra cuando el

prueba (LD) equivale a un bit %10.0 se encuentra en
contacto abierto. estado 1.

Elementos de La instruccion ST %Q0.0 El objeto de bit asociado toma

accion Almacenar (ST) un valor légico del acumulador
equivale a una bobina. de bits (resultado de logica

anterior).

El resultado booleano de los elementos de prueba se aplica a los elementos de
accién como muestran las siguientes instrucciones.

LD  %I0.0
AND %I0.1
ST %Q0.0

Comprobacion de las entradas del autémata
Pueden utilizarse instrucciones de prueba booleana para detectar flancos
ascendentes o descendentes en las entradas del autdmata. Se detecta un flanco
cuando el estado de una entrada cambia de "explorar n-1" a "explorar n". Dicho
flanco permanece detectado durante la exploracién actual.

Deteccion de flanco ascendente
Lainstruccion LDR (Cargar flanco ascendente) equivale a un contacto de deteccion
de flanco ascendente. El flanco ascendente detecta el cambio del valor de entrada
deOai.
Se utiliza un contacto de deteccion de transicidn positiva para detectar un flanco
ascendente como se muestra en el siguiente diagrama.

%I0.0
LDR %I0.0 —( P}f P: Contacto de deteccion de transicion positiva
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Deteccion de un flanco descendente

La instruccion LDF (Cargar flanco descendente) equivale a un contacto de
deteccion del flanco descendente. El flanco descendente detecta el cambio del
valor de entrada de ajuste de 1 a 0.

Se utiliza un contacto de deteccion de transicion negativa para detectar un flanco
descendente como se muestra en el siguiente diagrama.

%I10.0
LDF %I0.0 {N‘f Numero: Contacto de deteccién de transicién negativa

Deteccion de un flanco
En la tabla siguiente se resumen las instrucciones de deteccion de flancos y su

cronograma:
Flanco Instruccion de Diagrama Cronograma
prueba Ladder
Flanco LDR %I0.0 4
ascendente / Flanco ascendente
%I0.0
#P}— %10.0 tiempo
Resultado T=1 exploracién
booleano del autémata
tiempo ©
Flanco LDF %I0.0
descendente Flanco descendente
%I0.0 %10.0
olU. i
—{N }7 tiempo
Resultado 44—
booleano T=1 exploracion
del autémata
tiempo’™

NOTA: A partir de ahora sera posible aplicar las instrucciones sobre flancos a los
bits internos %Mi.
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Comprension del formato para describir instrucciones booleanas

Introduccion

Ejemplos

Todas las instrucciones booleanas de esta seccién se describen utilizando la
siguiente informacién:

e Breve descripcion

e Ejemplo de la instruccion y del correspondiente diagrama de Ladder
e Lista de operandos permitidos

e Cronograma

Las siguientes explicaciones proporcionan mas detalles acerca del modo en que se
describen las instrucciones booleanas en esta seccion.

La siguiente ilustracién muestra el modo en que se proporcionan ejemplos para
cada instruccion.

¢ 12al0.1 %%Q0.3 LD  %I0.1 ‘)
( nl — ( >—| ST %003
200 20Q0.2 LDN %MO
}7
:.;0 1 %éo 4 ST %Q0.2
i : ; LDR %I0.1
N . 5T %Q0.4
iy s LDF %03
3T %Q0.5
Equivalentes del diagrama de Ladder Instrucciones de lista

Operandos permitidos

En la tabla siguiente se definen los tipos de operandos permitidos utilizados para
las instrucciones booleanas.

Operando Descripcion

0/ Valor inmediato de 0 6 1

%l Entrada del autémata %li.j

%Q Salida del autémata %Qi.j

%M Bit interno %Mi

%S Bit de sistema %Si

%X Bit de pasos %Xi

%BLK.x Bit del bloque de funcién (por ejemplo, %TMi.Q)

Yo:Xk Bit de palabra (por ejemplo, %MWi:Xk)

[ Expresién de comparacion (por ejemplo, [%MWi<1000])

35013228 06/2011

469



Instrucciones basicas

Cronogramas

En la siguiente ilustracidon puede apreciarse el modo en que se muestran los
cronogramas de cada instruccion.

LD

%I10.1

%Q0.3

Cronograma para la
instruccion LD

Estado de la entrada

il —

Estado de la salida

Los cronogramas para los cuatro tipos de
instrucciones de carga se agrupan
conjuntamente.
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Instrucciones de carga (LD, LDN, LDR, LDF)

Introduccion

Las instrucciones de carga LD, LDN, LDR y LDF corresponden respectivamente a
los contactos abierto, cerrado, flanco ascendente y flanco descendente (LDR y LDF
solo se utilizan con entradas y palabras internas del autdémata y con entradas de
slaves AS-Interface y PDO CANopen).

Ejemplos
Los siguientes diagramas son ejemplos de instrucciones de carga.

%10.1 %Q0.3
| { LD  %I0.1
| 4 olU.

%MO 250002 ST %Q0.3
| ; LDN  %MO

1 - - ST %Q0.2

Yol0.2 /oQO.4 LDR  %I0.2

7| { ST %Q0.4

%10.3 2%00.5 LDF  %Il0.3
| ' ST %Q0.5

i { Q

Operandos permitidos

En la tabla siguiente se enumeran los tipos de instrucciones de carga, sus
equivalentes en lenguaje Ladder, asi como los operandos autorizados.

Instruccion de Equivalente en Operandos permitidos

lista Ladder

LD 0/1, %I, %lA, %IWCx.y.z:Xk, %Q, %QA, %M,
# }* %S, %X, %BLK.X, %*:Xk,[

LDN ) 0/1, %I, %lA, %IWCx.y.z:Xk, %Q, %QA, %M,
AMf %S, %X, %BLK.X, %*:Xk,[

LDR %l, %lA, %M
-

LDF %l, %lA, %M

4
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Cronograma

El siguiente diagrama muestra el cronograma de las instrucciones de carga.

%Q0.3

%Q0.2

%Q0.4

%Q0.5

472

35013228 06/2011



Instrucciones basicas

Instrucciones de asignacion (ST, STN, R, S)

Introduccion

Ejemplos

Las instrucciones de asignacion ST, STN, S y R corresponden respectivamente a
las bobinas directa, inversa, de ajuste y de restablecimiento.

Los esquemas siguientes son ejemplos de instrucciones de asignacion.

%I0.1

%Q0.3

-

(H

2%Q0.2

('

%0Q0.4

%l0.2
|

(51
%00.4

(R}—

LD  %I0.1
ST %Q0.3
STN  %Q0.2
] %Q0.4
LD  %I02
R %Q0.4

Operandos permitidos

En la tabla siguiente se enumeran los tipos de instrucciones de asignacion con los
operandos equivalentes y permitidos de Ladder.

Instruccién de
lista

Equivalente Ladder

Operandos permitidos

ST ( N %Q,%QA,%M,%S,%BLK.x,%*:Xk
I
STN (/) %Q,%QA%M,%S,%BLK.x,%*:Xk
S %Q,%QA,%M,%S,%X,%BLK.X,%*:Xk
(s)
R %Q,%QA,%M,%S,%X,%BLK.x,%*:Xk

35013228 06/2011

473




Instrucciones basicas

Cronograma
La siguiente ilustracién muestra el cronograma de las instrucciones de asignacion.
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Instrucciones AND légicas (AND, ANDN, ANDR, ANDF)

Introduccion

Las instrucciones AND realizan una operacion logica AND entre el operando (o su
inverso; o su flanco ascendente o descendente) y el resultado booleano de la
instruccién anterior.

Ejemplos
Los siguientes diagramas son ejemplos de instrucciones AND légicas.

LD 9410.1
%01 %Ml %Q0.3
° ° Q AND  %MI
% | } } { ST %Q0.3
%M2 %102 %00.2 LD %M2
L1 / ANDN  %I0.2
— . ST %Q0.2
%103 %[04 %Q0.4 LD 2510.3
| Ipl It 0
— e R
(+] .
9%M3  %I0.5 %6Q0.5 LD %M3
| I { .
— N {8y ANDE  9%l0.5
8 %Q0.5

Operandos permitidos
En la tabla siguiente se enumeran los tipos de instrucciones AND con operandos
equivalentes y permitidos de Ladder.

Instruccién de Equivalente Ladder Operandos permitidos
lista
AND 0/1, %I, %IA, %Q, %QA, %M, %S, %X,

4{ H ‘— %BLK.x, %e:XK, [

0/1, %l, %IA, %Q, %QA, %M, %S, %X,

ANDN N H /% %BLK.X, %e:XK, [

ANDR 4{ HP‘* %l, %IA, %M

ANDF %l, %IA, %M

o
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Cronograma

El siguiente diagrama muestra la temporizacién de las instrucciones AND.

AND

%I10.1

ANDN

%M2

ANDR

ANDF

%I0.3

%M3

%I10.2

476
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Instrucciones OR logicas (OR, ORN, ORR, ORF)

Introduccion

Ejemplos

Las instrucciones OR realizan una operacion Idgica OR entre el operando (o su

inverso; o su flanco ascendente o descendente) y el resultado booleano de la
instruccién anterior.

Los siguientes diagramas son ejemplos de instrucciones OR ldgicas.

%00.3

(-

%Q0.2
(

L

%(0.4

(5

%Q0.5

%l 0.6

(5

LD
OR
ST

LD
ORN
ST

LD
ORR

LDF
ORF

%10.1
%M1
26Q0.3

%M2
%10.2
%Q0.2

%M3
%10.4
2%Q0.4

%10.5
%I0.6
9%Q0.5
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Operandos permitidos
En la tabla siguiente se enumeran los tipos de instrucciones OR con operandos

Cronograma

equivalentes y permitidos de Ladder.

Instruccion de
lista

Equivalente
Ladder

Operandos permitidos

A
i

OR O/, %1, %IA, %Q, %QA, %M, %S, %X, %BLK.X,
— Dﬁ %e:Xk

ORN 0/1, %1, %IA, %Q, %QA, %M, %S, %X, %BLK.xX,
AT e
— /}J

ORR - %l, %IA, %M
-

ORF %l, %IA, %M

El siguiente diagrama muestra la temporizacion de las instrucciones OR.

OR

ORN

ORR ORF

478
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OR exclusivo, instrucciones (XOR, XORN, XORR, XORF)

Introduccion

Ejemplos

La instruccion XOR lleva a cabo una operacién OR exclusiva entre el operando y el
resultado booleano de la instruccion precedente.

La instruccion XORN lleva a cabo una operaciéon OR exclusiva entre el inverso del
operando y el resultado booleano de la instruccion precedente.

La instruccion XORR lleva a cabo una operacion OR exclusiva entre el flanco
ascendente del operando y el resultado booleano de la instruccion precedente.

La instruccion XORF lleva a cabo una operacion OR exclusiva entre el flanco
descendente del operando y el resultado booleano de la instruccion precedente.

Las instrucciones XOR pueden utilizarse como se muestra en el ejemplo siguiente.

Esquema con la instruccidn XOR:

%410.1 %M1 %Q0.3 LD %I0.1
\ I%or| { XOR %M1
! N b ST %Q0.3

Esquema NOT con la instruccién XOR:

%lI0.1 %M1 %Q0.3 LD %]10.1

}7/} { ANDN %M1

0,
%M1 %l0.1 OR( %M1

P ANDN  %l0.1

ST %Q0.3

Operandos permitidos

En la tabla siguiente se enumeran los tipos de instrucciones XOR y operandos
permitidos.

Instruccion de lista Operandos permitidos

XOR %l, %lA, %Q, %QA, %M, %S, %X, %BLK.X, %*:Xk
XORN %l, %lA, %Q, %QA, %M, %S, %X, %BLK.X, Y%*:Xk
XORR %l, %IA, %M

XORF %l, %IA, %M
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Cronograma

El siguiente diagrama muestra la temporizacion de las instrucciones XOR.

XOR

Casos especiales

A continuacion, se indica una serie de reglas especiales que se deben observar al
utilizar instrucciones XOR en programas de Ladder Logic:

e No inserte contactos XOR en la primera posicion de un escalon.
e No inserte contactos XOR de forma paralela con otros elementos de Ladder
Logic (consulte el siguiente ejemplo).

Tal como se muestra en el siguiente ejemplo, la insercion de un elemento de forma
paralela con el contacto XOR generara un error de validacion.

%M13

%I1.5 %Q1.10

\ | \ {
‘XOR‘ L
%M10
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Instruccion NOT (N)

Introduccion
La instruccion NOT (N) niega el resultado booleano de la instruccion anterior.

Ejemplo
A continuacién se muestra un ejemplo de uso de la instruccion NOT.

LD %I0.1
OR 0%5M2
ST %Q0.2
N

AND  %M3
ST %Q0.3

NOTA: La instruccion NOT no es reversible.

Operandos permitidos
No aplicable.
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Cronograma
El siguiente diagrama muestra la temporizacion de la instruccion NOT.

NOT

%10.1

%M2

%Q0.2

%M3

%Q0.3
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17.2

Bloques de funcion basicos

Objeto

Esta seccion proporciona descripciones y directrices de programacion para utilizar

bloques de funcién basicos.

Contenido de esta seccion

Esta seccidn contiene los siguientes apartados:

Apartado Pagina
Blogues de funcién estandar 484
Principios para programar bloques de funcién estandar 486
Blogue de funcién del temporizador (% TMi) 488
Tipo de temporizador TOF 490
Tipo de temporizador TON 491
Tipo de temporizador TP 492
Programacién y configuracion de temporizadores 493
Blogue de funcion del contador progresivo/regresivo (%Ci) 496
Programacion y configuracién de contadores 499
Bloque de funcién del registro de bits de desplazamiento (%SBRi) 502
Bloque de funcién del contador de pasos (%SCi) 505
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Instrucciones basicas

Bloques de funcidén estandar

Introduccion

Los bloques de funcién son los origenes de los objetos de bit y las palabras
especificas utilizados por el programa. Los bloques de funcidn basicos
proporcionan funciones simples como, por ejemplo, temporizadores o conteo
progresivo/regresivo.

Ejemplo de un bloque de funcién
A continuacion se muestra una ilustracion del bloque de funcién del contador

progresivo/regresivo.
%Ci
1R B l—
5 apry P
%Ci.P 9999
—CD F

Blogue del contador progresivo/fregresivo

Objetos bits

Los objetos bits corresponden a las salidas de los bloques. Es posible acceder a
estos bits mediante las instrucciones de verificacidon booleanas a través de uno de
los métodos siguientes:

e Directamente (por ejemplo, LD E), si estan cableados al bloque en programacion
reversible (consulte Principios para programar bloques de funcion estdndar,
pdgina 486).

e Especificando el tipo de bloque (por ejemplo, LD %Ci.E).

Puede accederse a las entradas en forma de instrucciones.
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Objetos de palabra

Los objetos de palabra corresponden a parametros y valores especificados, tal
como se indica a continuacion:

e Parametros de configuracion de bloques: es posible acceder a algunos
parametros a través del programa (por ejemplo, parametros de preseleccion),
aunque a otros no (por ejemplo, base de tiempo).

e Valores actuales: por ejemplo, %Ci.V, el valor de conteo actual.

Objetos palabras y objetos bits accesibles

En la siguiente tabla se describen los objetos palabras y los objetos bits de bloques
de funcién a los que puede acceder el programa.

Bloque de Simbolo | Rango (i) | Tipos de | Descripcion Direccion | Acceso
funcion objetos de
estandar escritura
Temporizador | %TMi 0-127 Palabra | Valor actual %TMi.V no
Valor %TMi.P si
preestablecido
Bit Salida del %TMi.Q no
temporizador
Contador pro- | %Ci 0-127 Palabra | Valor actual %Ci.V no
gresivo/regre- Valor %CiP  |sf
sivo preestablecido
Bit Salida de %Ci.E no
transgresionpor
debajo de rango
(vacio)
Salida %Ci.D no
predeterminada
alcanzada
Salida de %Ci.F no
desborde (lleno)
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Principios para programar bloques de funcion estandar

Introduccion

Utilice uno de los métodos que aparecen a continuacion para programar bloques de
funcion estandar:

e Instrucciones de bloque de funcién (por ejemplo, BLK %TM2): método reversible
de programacion en lenguaje Ladder reversible que permite que las operaciones
que se van a realizar en el bloque se lleven a cabo en un unico lugar del

programa.

e |Instrucciones especificas (por ejemplo, CU %Ci): método no reversible que
permite que las operaciones que van a realizarse en las entradas del bloque se
lleven a cabo en varias partes del programa (por ejemplo, 1ine 100 CU %Cl1,

line 174 CD %Cl1,line 209 LD %C1.D).

Programacion reversible
Utilice las instrucciones BLK, OUT_BLK y END_BLK para la programacion

reversible:

e BLK: indica el principio del bloque.
e OUT_BLK: se utiliza para cablear directamente las salidas de bloque.
o END_BLK: indica el final del bloque.

Ejemplo con salidas cableadas

El siguiente ejemplo muestra la programacion reversible de un bloque de funcién
del contador con salidas cableadas.

%I1.1

-

%I1.2 %MO

T

R

CU

CD

%C8

ADIY
%C1.P 9999

E

D

%M1 %Q0.4

HHCH

BLK  %CS
LDF  %Il.1
R

LD %12
AND  %M0
U
OUT_BLK
LD D
AND %M1
ST %QU4
END_BLK

Procesamiento
de entrada

Procesamiento
de salida
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Ejemplo sin salida cableada

Este ejemplo muestra la programacion reversible de un bloque de funcién del
contador sin cableado en las salidas.

%I1.1
4{1\1}“ R % E BLK  %C8
LDF  %Il1.1
-3 R Procesamiento
o112 %MD ADJY D LD %I1.2 de entrada
% ‘ F cy YeCLP 9999 AND  %MO
Ccu
END BLK
D F LD  %C8D b ot
AND %M j rocelzamlen 0
e salida
%6C8.D %M1 %Q0.4 ST %Q0.4 ]
| /
- | { H

NOTA: Solo se pueden colocar instrucciones de entrada y de prueba en el bloque
relevante entre las instrucciones BLK y OUT_BLK (o entre BLK y END_BLK cuando
no se programa OUT_BLK).
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Bloque de funcion del temporizador (%TMi)

Introduccion

Existen tres tipos de bloques de funcion del temporizador:

e TON (temporizador de retraso durante el ajuste): este tipo de temporizador
permite gestionar los retrasos durante el ajuste.

e TOF (temporizador de retraso durante el restablecimiento): este tipo de
temporizador permite gestionar los retrasos durante el restablecimiento.

e TP (pulso de temporizador): utilice este tipo de temporizador para generar pulsos

de duracién determinada.

Los retrasos o periodos de pulsos de los temporizadores se pueden programar y
modificar mediante TwidoSuite.

llustraciéon

A continuacion se muestra una ilustracion del bloque de funcion del temporizador.

Parametros

%TMi
N Qr—

TYPE TON
TB 1 min
ADIY
%TMi.P 9998

Bloque de funcion del temporizador

El bloque de funcion del temporizador dispone de los parametros enumerados a

continuacion.

Parametro Etiqueta | Valor
Ndmero de %TMi De 0 a 63: TWDLCAA10DRF y TWDLCAA16DRF.
temporizador De 0 a 127 para los demas autématas.
Tipo TON ¢ retraso durante el ajuste (valor predeterminado)
TOF * retraso durante el restablecimiento
TP * pulso (monoestable)
Base de tiempo B 1 min (predeterminado), 1 s, 100 ms, 10 ms, 1 ms

488
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Parametro Etiqueta | Valor

Valor actual %TMi.V Palabra que aumenta de 0 a %TMi.P cuando el
temporizador esta en funcionamiento. Se puede leer y
comprobar, pero no se puede escribir desde el programa.
%TMi.V se puede modificar utilizando el Editor de tablas de
animacion.

Valor %TMi.P 0 -9.999. Palabra que se puede leer, comprobar y escribir

preestablecido desde el programa. El valor predeterminado es 9.999. El
periodo o retardo generado es %TMi.P x TB.

Editor de tablas de | Y/N Y: Si, el valor preestablecido %TMi.P se puede modificar

animacion mediante el Editor de tablas de animacion.
Numero: No, el valor preestablecido %TMi.P no se puede
modificar.

Entrada de IN Inicia el temporizador en flanco ascendente (tipos TON o

validacion (o de la TP) o en flanco descendente (tipo TOF).

instruccion)

Salida del Q El bit asociado %TMi.Q se ajusta en 1 dependiendo de la

temporizador funcion realizada: TON, TOF, o TP.

NOTA: Cuanto mayor sea el valor preestablecido, mayor sera la precision del

temporizador.

35013228 06/2011
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Tipo de temporizador TOF

Introduccion

Utilice el tipo de temporizador TOF (temporizador de retardo a la desconexion) para
controlar las acciones de retardo a la desconexion. Este retardo se puede
programar con TwidoSuite.

Cronograma
El siguiente cronograma ilustra el funcionamiento del temporizador de tipo TOF.

Operacion
En la siguiente tabla se describe el funcionamiento del temporizador de tipo TOF.

Fase Descripcién

1 El valor actual %TMi.V se establece en 0 en un flanco ascendente en la entrada
IN, aun cuando el temporizador se encuentre en ejecucion.

2 El bit de salida %TMi.Q se establece en 1 cuando se detecte un flanco
ascendente en la entrada N.

El temporizador inicia en el flanco descendente de la entrada IN.

4 El valor actual %TMi.V aumenta a %TMi.P en incrementos de una unidad por
pulso de la base de tiempo TB.

5 El bit de salida %TMi.Q se restablece en 0 cuando el valor actual llega a
%TMi.P.
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Tipo de temporizador TON

Introduccion

Utilice el tipo de temporizador TON (temporizador de retardo a la conexion) para
controlar las acciones de retardo a la conexion. Este retardo puede programarse
con TwidoSuite.

Cronograma
El siguiente cronograma ilustra el funcionamiento del temporizador de tipo TON.

Operacion
En la siguiente tabla se describe el funcionamiento del temporizador de tipo TON.

Fase Descripcion
1 El temporizador inicia en el flanco ascendente de la entrada IN.
2 El valor actual %TMi.V aumenta de 0 a %TMi.P en incrementos de una unidad

por pulso de la base de tiempo TB.

El bit de salida %TMi.Q se establece en 1 cuando el valor actual llega a % TMi.P.

El bit de salida % TMi.Q permanece en 1 mientras la entrada IN esté en 1.

Si se detecta un flanco descendente en la entrada IN, el temporizador se
detiene, aun cuando el temporizador no haya alcanzado el valor %TMi.P, y
%TMi.V se establece en 0.
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Tipo de temporizador TP

Introduccion

Cronograma

Funcionamiento

El tipo de temporizador TP (pulso de temporizador) se utiliza para generar pulsos
de duracién determinada. Este retardo puede programarse con TwidoSuite.

El siguiente cronograma ilustra el funcionamiento del temporizador de tipo TP.

En la siguiente tabla se describe el funcionamiento del temporizador de tipo TP.

Fase

Descripcion

1

El temporizador se ejecuta en el flanco ascendente de la entrada IN. El valor
actual %TM.i.V se pone en 0 si el temporizador aun no se ha ejecutado.

El bit de salida %TMi.Q se establece en 1 cuando se inicia el temporizador.

El valor actual %TMi.V del temporizador aumenta de 0 a %TMi.P en
incrementos de una unidad por pulso de la base de tiempo TB.

El bit de salida %TMi.Q se establece en 0 cuando el valor actual llega a %TMi.P.

El valor actual %TMi.V se establece en 0 cuando %TMi.V es igual a %TMi.P y
la entrada IN vuelve a 0.

El temporizador no se puede restablecer en cero. Cuando %TMi.V es igual a
%TMi.P y la entrada IN se establece en 0, %TMi.V se ajusta en 0.
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Programacion y configuracion de temporizadores

Introduccion

Ejemplos

Configuracion

Los bloques de funcidn de temporizador (% TMi) se programan de la misma manera,
independientemente del modo en que vayan a utilizarse. La funcién de
temporizador (TON, TOF o TP) se selecciona durante la configuracion.

La ilustracion siguiente es un bloque de funcién de temporizador con ejemplos de
programacion reversible y no reversible.

%I0.1

R I ) e—

%TMi

Tipo TON

TB 1 min
ADIY
%TMi.P 9.999

%003

Programacion reversible

BLK  %TMi1

LD %I0.1
IN

OUT BLK

LD Q

ST %Q0.3
END BLK

Programacion no reversible

LD
IN
LD
ST

%Il0.1
%TMI1

% TM1.Q

%Q0.3

Durante la configuracion, deben introducirse los siguientes parametros:

Tipo de temporizador: TON, TOF o TP.
Base de tiempo: 1 min, 1 s, 100 ms, 10 ms o 1 ms
Valor preestablecido (% TMi.P): De 0 a 9999
Ajuste: comprobado o no comprobado

35013228 06/2011
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Casos especiales

La tabla siguiente contiene una lista de casos especiales para programar el bloque
de funcion de temporizador:

Caso especial Descripcion

Efecto de un reinicio en frio (%S0=1) Fuerza el valor actual en 0. Establece la salida
%TMi.Q en 0. El valor preestablecido se
restablece en el valor definido durante la

configuracion.
Efecto de un reinicio en caliente No tiene ningun efecto en los valores actuales y
(%S1=1) preestablecidos del temporizador. El valor actual

no varia durante un corte de alimentacion.

Efecto de una detencion del autémata | La detencién del autémata no inmovilizara el valor
actual.

Efecto de un salto del programa Un salto sobre el bloque del temporizador no
inmovilizara el temporizador. El temporizador
continia aumentando hasta que alcanza el valor
preestablecido (% TMi.P). En este punto, el bit de
finalizacion (% TMi.Q) asignado a la salida Q del
bloque del temporizador cambia de estado. Sin
embargo, la salida asociada conectada
directamente a la salida del bloque no se activa 'y
el autémata no la explora.

Comprobacion por bit %TMi.Q (bit de Es recomendable realizar una prueba del bit

finalizacion) %TMi.Q una unica vez en el programa.
Efecto de modificar el valor La modificacion del valor preestablecido mediante
preestablecido % TMi.P una instruccion o un ajuste del valor sélo tiene

efecto cuando se vuelve a activar el temporizador.

Temporizadores con una base de tiempo de 1 ms

La base de tiempo de 1 ms solo esta disponible con los primeros seis
temporizadores. Las cuatro palabras de sistema %SW76, %SW77, %SW78 y
SW?79 se pueden utilizar como "relojes de arena". El sistema hace que estas cuatro
palabras disminuyan individualmente cada milisegundo si tienen un valor
positivo.

Se pueden conseguir varias temporizaciones cargando de manera sucesiva una de
estas palabras o realizando comprobaciones de los valores intermedios. Si el valor
de una de estas cuatro palabras es menor que 0, no se modificara. Es posible
inmovilizar un temporizador estableciendo el bit 15 correspondiente en 1y, a
continuacion, cancelando la inmovilizacion mediante su restablecimiento en 0.
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Ejemplo de programacion

A continuacion se muestra un ejemplo de programacién de un bloque de funcion del

temporizador.
LDR  %l0.1 (inicio del temporizador en el flanco ascendente de
%I0.1)
[%oSWT76:=XXXX] (XXXX = valor necesario)
LD %I0.2 (gestidon opcional de inmovilizaciéon, la entrada 10.2
queda inmovilizada)
3T %SW70:X13
LD [%oSW76=0] (comprobacion final del temporizador)
ST %MO
2410.1 %SWT6=XXXX
e _H
%l0.2 %SW76:X15
| [
% | s P
%SW76:=0 %MO
{
a (O

35013228 06/2011
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Bloque de funcion del contador progresivo/regresivo (%Ci)

Introduccion

El bloque de funcion del contador (%Ci) cuenta los eventos de forma progresiva y
regresiva. Estas dos operaciones se pueden realizar simultdneamente.

llustracion
A continuacién se muestra una ilustracion del bloque de funcién del contador
progresivo/regresivo.
%
| E I
|7 apiy |
o
| oy %CiP 9999
—CD F|—
Blogue de funcién del contador progresivofregresivo
Parametros

El bloque de funcién del contador contiene los parametros siguientes:

Parametro Etiqueta Valor
Numero de contador | %Ci deOa127
Valor actual %Ci.V La palabra se incrementa o reduce de acuerdo con las

entradas (o instrucciones) CU y CD. Se puede leery
comprobar, pero no se puede escribir desde el
programa. Si desea modificar %Ci.V, utilice el editor de

datos.
Valor preestablecido | %Ci.P 0 <%Ci.P £9.999. La palabra se puede leer,
comprobar y escribir (valor predeterminado: 9.999).
Edicién con el Editor | ADJ ® Y: Si, el valor preestablecido se puede modificar
de tablas de mediante el Editor de tablas de animacion.
animacion o Numero: No, el valor preestablecido no se puede
modificar mediante el Editor de tablas de
animacion.
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Funcionamiento

Parametro Etiqueta

Valor

Restablecer entrada | R
(o instruccién)

En estado 1: %Ci.V = 0.

Restablecer entrada | S
(o instruccién)

En estado 1: %Ci.V = %Ci.P.

Conteo progresivo de | CU
la entrada (o
instruccion)

Incrementos %Ci.V en un flanco ascendente.

Conteo regresivode |CD
la entrada (o

Disminuciones %Ci.V en un flanco ascendente.

instruccion)

Conteo regresivo de | E (Vacio) | El bit asociado %Ci.E = 1, cuando el contador

la salida de desborde regresivo %Ci.V cambia de 0 a 9.999 (establecido en 1
cuando %Ci.V alcanza 9.999 y se restablece en 0 si el
contador contintia con el conteo regresivo).

Salida D (Hecho) | El bit asociado %Ci.D = 1, cuando %Ci.V = %Ci.P.

predeterminada

alcanzada

Conteo progresivo de | F
la salida de desborde

(Completo)

El bit asociado %Ci.F = 1, cuando %Ci.V cambia de
9.999 a 0 (ajustado en 1 cuando %Ci.V alcanza Oy se
restablece en 0 si el contador contindia con el conteo
progresivo).

En la tabla siguiente se describen las fases principales de funcionamiento del

contador progresivo/regresivo.

Funcionamiento | Accidn

Resultado

Conteo

Aparece un flanco ascendente
en la entrada de conteo
progresivo CU (o se activa la
instruccion CU).

El valor actual de %Ci.V aumenta en
una unidad.

El valor actual de %Ci.V es
igual al valor %Ci.P
preestablecido.

El bit de salida "preestablecida
alcanzada" %Ci.D cambia a 1.

El valor actual %Ci.V cambia de
9.999 a 0.

El bit de salida %Ci.F (desborde de
conteo progresivo) cambia a 1.

Si el contador continda con el
conteo progresivo.

El bit de salida %Ci.F (desborde de
conteo progresivo) se restablece en
cero.

35013228 06/2011
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Casos especiales

Funcionamiento

Accidn

Resultado

Conteo regresivo

Aparece un flanco ascendente
en la entrada de conteo
regresivo CD (o se activa la
instruccion CD).

El valor actual de %Ci.V disminuye en
una unidad.

El valor actual %Ci.V cambia de
0 a 9.999.

El bit de salida %Ci.E (desborde de
conteo regresivo) cambia a 1.

Si el contador contintda con el
conteo regresivo.

El bit de salida %Ci.F (desborde de
conteo regresivo) se restablece en
cero.

Conteo progresi-
vo/regresivo

Para utilizar las funciones de conteo progresivo y regresivo al mismo
tiempo (o activar las dos instrucciones CD y CU), deberan controlarse
las entradas CU y CD correspondientes. Estas dos entradas se exploran
sucesivamente. Si las dos se encuentran en 1, el valor actual se

mantendra sin cambios.

Puesta a cero

Reestablecimiento en 1 de la
entrada R (o se activa la
instruccion R).

El valor actual %Ci.V se fuerza en 0.
Las salidas %Ci.E, %Ci.D y %Ci.F
estdn en 0. La entrada restablecida
tiene prioridad.

Preajuste

Si la entrada se establece en 1
(o si se activa la instruccion S) y
la entrada restablecida en cero
esta en el estado 0 (o se
inactiva la instruccion R).

El valor actual %Ci.V toma el valor
%Ci.P y la salida %Ci.D se establece
en 1.

En la tabla siguiente se muestra una lista de casos especiales de funcionamiento y
configuracién de los contadores.

Caso especial

Descripcién

Efecto de un reinicio en frio (%S0=1) °

El valor actual %Ci se establece en 0.

® Los bits de salida %Ci.E, %Ci.D y %Ci.F se
establecen en 0.

e Elvalorpreestablecido se inicializa con el valor

definido durante la configuracién

Efecto de un reinicio en caliente
(%S1=1) de una detencioén del autémata

No tiene ningun efecto sobre el valor actual del
contador (%Ci.V).

Efecto de modificar el valor
preestablecido %Ci.P

La modificacion del valor preestablecido mediante
una instruccién o ajustandolo entra en vigor
cuando la aplicacion procesa el blogue (activacion
de una de las entradas).
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Programacion y configuracion de contadores

Introduccion

El ejemplo siguiente muestra un contador que permite contar hasta un maximo de
5.000 elementos. Cada pulso de entrada %l1.2 (cuando el bit interno %M0 esta en
1) incrementa el contador %C8 hasta su valor preestablecido final (bit %C8.D=1).
El contador se restablece mediante la entrada %l1.1.

35013228 06/2011
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Ejemplo de programacion

Configuracion

La siguiente ilustracidn es un bloque de funcion del contador con ejemplos de
programacion reversibles y no reversibles.

%l1.2

H

%l1.1

%

— 3
%MO0

}iC‘U

— CD

%C8

ADIY
%Ci.P 9999

E —

D —

Programacién

reversible

%C8.D %26020.0
| {
[ \
Diagrama Ladder
BLK % C8 LD %l1.1
LD %I1.1 R %C8
R LD %l1.2
LD %l1.2 AND  %MO
AND  %MO CcuU % C8
CU LD %C8.D
END BLK ST 260Q0.0
LD %C8.D
ST %Q0.0

Programacién no reversible

Durante la configuracion, deben introducirse los siguientes parametros:

e Valor preestablecido (%Ci.P): definido en 5.000 en este ejemplo

o Ajuste: si
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Ejemplo de contador progresivo/regresivo

A continuacién se muestra una ilustracion del bloque de funcién del contador
progresivo/regresivo.

%MO %I0.0 o6MO
ﬂ/}—{ ~r w1 El— (R}

— 8 MO

D——{s |

CuU
%MO  %l0.0

B

Diagrama Ladder

En este ejemplo, si tomamos %C1.P 4, el valor actual del contador %C1.V
aumentara de 0 a 3 y disminuira luego de 3 a 0; mientras %I0.0=1 %C1.V oscila
entre Oy 3.
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Bloque de funcion del registro de bits de desplazamiento (%SBRi)

Introduccion

llustracion

Parametros

El bloque de funcion del registro de bits de desplazamiento (%SBRi) proporciona un
desplazamiento de bits de datos binarios a la izquierda o la derecha (0 6 1).

A continuacion se muestra un ejemplo de un blogue de funcién del registro de

desplazamiento.

CU

CD

%SBRi1

El bloque de funcidn del registro de bits de desplazamiento contiene los siguientes

parametros.
Parametro Etiqueta Valor
Numero de registro %SBRi DeOa7
Bit de registro %SBRi.j Los bits 0 a 15 (j = 0 a 15) del registro de
desplazamiento pueden probarse mediante una
instruccion de prueba y escribirse utilizando una
instruccion de asignacion.
Restablecer entrada (o | R Cuando el parametro de funcion R es 1, los bits de
instruccion) registro de 0 a 15 %SBRi.j se establecen en 0.
Desplazar hacia la Cu En un flanco ascendente, desplaza un bit de
entrada izquierda (o registro a la izquierda.
instruccion)
Desplazar hacia la CD En un flanco ascendente, desplaza un bit de

entrada derecha (o

instruccion)

registro a la derecha.

502

35013228 06/2011




Instrucciones basicas

Operacion

Programacion

La siguiente ilustracion muestra un modelo de bit antes y después de una operacion
de desplazamiento.

Estado inicial
de la operacién ‘1‘1‘0‘0‘0‘0‘0‘0‘1 1‘0‘1‘1‘1‘0‘0‘

Blt 15 Blt 0
CU %SBRi realiza un
desplazamiento a la
izquierda

El bit 15 se pierde ‘1‘0‘0|0‘0‘0‘0‘1|1|0|1‘1‘1|0‘0‘0‘
Bit 15 Bit 0

Esto también es aplicable para una solicitud de desplazamiento de un bit a la
derecha (Bit 15 a Bit 0) mediante la instruccién CD. El bit O se pierde.

Si un registro de 16 bits no es adecuado, es posible utilizar el programa para
mostrar en cascada varios registros.

En el siguiente ejemplo, un bit se desplaza a la izquierda cada segundo mientras el
bit 0 asume el estado opuesto al bit 15.

Programacién
reversible
%SBRO.15 %SBRO.O
# ; / )7 LDN  %SBR0.13
\ N ST %SBRO.0
BLK  %SBRO
LD %36
CU
%SBRO END BLK
—R
%36 Programacioén
4{ }7CU no reversible
LDN  %SBRO.15
—CD ST %SBRO.O
LD %36
Ccu %SBRO
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Casos especiales

La siguiente tabla contiene una lista de casos especiales para programar el bloque
de funcién del registro de bits de desplazamiento.

Caso especial Descripcién

Efecto de un reinicio en frio (%S0=1) | Establece todos los bits de la palabra de registro en
0.

Efecto de un reinicio en caliente No tiene efecto sobre los bits de la palabra de

(%S1=1) registro.
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Bloque de funcidn del contador de pasos (%SCi)

Introduccion

llustraciéon

Parametros

Un bloque de funcion del contador de pasos (%SCi) permite realizar una serie de
pasos a los que se pueden asignar acciones. El desplazamiento de un paso a otro
depende de eventos internos o externos. Cada vez que un paso esté activo, el bit
asociado (bit de contador de pasos %SCi.j) se establece en 1. El contador de pasos
puede controlar los bits de salida (%Qi.j), los bits internos (%Mi) o bits de salida
slave de AS Interface (%QAXx.y.z). Sélo se puede activar un paso de un contador de

pasos cada vez.

A continuacién, se muestra un ejemplo de un bloque de funcién del contador de

pasos.

%SCi

El bloque de funcién de pasos contiene los parametros siguientes:

(o instruccién)

Parametro Etiqueta Valor

Numero del contador | %SCi 0-7

de pasos

Bit del contador de %SCi.J Los bits del contador de pasos 0 a 255 (j=de O a

pasos 255) se pueden comprobar mediante una operacién
I6gica de carga y se pueden escribir mediante la
instruccion de asignacion.

Restablecer entrada | R Cuando el parametro de funcién R es 1, se

restablece el contador de pasos.
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Parametro Etiqueta Valor

Entrada (o Cu En un flanco ascendente, aumenta un paso el
instruccion) de contador de pasos.

aumento

Entrada (o CD En un flanco ascendente, disminuye un paso el
instruccién) de contador de pasos.

disminucion

Cronograma

El cronograma que aparece a continuacion muestra el funcionamiento del bloque
del contador de pasos.

Entrada CU ; ; ‘;

Entrada CD ‘; ‘; ‘;
e Jol 0 [ 2 [s 2 [0 [ o |
paso activo

Programacion

A continuacién, se muestra un ejemplo de un bloque de funcién del contador de
pasos.

e La entrada %I0.2 aumenta el contador de pasos 0.

e El contador de pasos 0 se restablece en 0 cuando llega al paso 3 o mediante la
entrada %I0.3.

e Elpaso 0 controla la salida %Q0.1, el paso 1 controla la salida %Q0.2 y el paso
2 controla la salida %Q0.3.
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Caso especial

La ilustracidon que aparece a continuacién muestra tanto la programacion reversible
como la no reversible relativas al ejemplo.

%SC0.3
%I0.3 %SC0
— | R
%l0.2
H
— CD

%SC0.0 2%Q0.1
H | -
%SC0.1 2%Q0.2
H | (-
%SC0.2 %Q0.3

(1

Programacién

reversible
BLK  %SC0
LD %SC0.3
OR %I0.3
R
LD %10.2
CcuU
END BLK
LD %SC0.0
ST %Q0.1
LD %SC0.1
ST 9%Q0.2
LD %SC0.2
ST %Q0.3

Programacién
no reversible

LD %SC0.3
OR %I10.3
R %S3C0
LD %I10.2
CcuU %3C0
LD %SC0.0
ST %6Q0.1
LD %SC0.1
ST 26Q0.2
LD %SC0.2
ST 26Q0.3

La siguiente tabla contiene una lista de casos especiales de funcionamiento del
bloque de funcion del contador de pasos.

Caso especial

Descripcion

Efecto de un reinicio en frio (%S0=1)

Inicializa el contador de pasos.

(%S1=1)

Efecto de un reinicio en caliente

No tiene ningun efecto sobre el contador de pasos.
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17.3 Procesamiento numeérico

Objeto

Esta seccidn ofrece una introduccidn al procesamiento numérico. Incluye
descripciones y directrices de programacion.

Contenido de esta seccion
Esta seccidn contiene los siguientes apartados:

Apartado Pagina
Introduccidn a las instrucciones numéricas 509
Instrucciones de asignacion 510
Instrucciones de comparacion 515
Instrucciones aritméticas en enteros 517
Instrucciones logicas 520
Instrucciones de desplazamiento 522
Instrucciones de conversién 524
Instrucciones de conversion de palabras simples y dobles 526
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Introduccion a las instrucciones numéricas

Presentacion

Normalmente, las instrucciones numéricas se aplican a palabras de 16 bits
(consulte Objetos de palabra, pdgina 27) y a palabras dobles de 32 bits

(véase pdgina 31). Se escriben entre corchetes. Si el resultado de la operacion de
I6gica anterior era verdadero (acumulador booleano = 0), se ejecuta la instruccion
numérica. Si el resultado de la operacion logica anterior era falso, (acumulador
booleano = 0), la instrucciéon numérica no se ejecuta y el operando permanece
intacto.
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Instrucciones de asignacion

Introduccion

Las instrucciones de asignacion se utilizan para cargar el operando Op2 en el
operando Op1.

Asignacion
Sintaxis de las instrucciones de asignacion.

[Op1:=0p2] <=>| Op2->Op1

Pueden realizarse operaciones de asignacion en:
Cadenas de bits

Palabras

Palabras dobles

Flotantes

Tablas de palabras

Tablas de palabras dobles

Tablas de flotantes

Asignacion de cadenas de bits

Las operaciones pueden llevarse a cabo en las cadenas de bits siguientes (consulte
la seccidn Objetos estructurados, pdgina 44):

Cadena de bits -> cadena de bits (Ejemplo 1)

e Cadena de bits -> palabra (Ejemplo 2) o palabra doble (indexada)

e Palabra o palabra doble (indexada) -> cadena de bits (Ejemplo 3)

e Valor inmediato -> cadena de bits
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Ejemplos
Ejemplos de asignaciones de cadenas de bits.
26Q0:8:=%M64:8
LD 1

— [26Q0:8:=%M64:8] (Ex. 1)

2102 2%MW100:=%I0:16 LD 570,
# ‘7 - [¢6MW100:=%I0:16] (Ex. 2)

%103 %M104:16:=%KW0 LDR  %I03
% P % . [¢6M104:16=%KW0] (Ex. 3)

Normas de uso:

e Para la asignacion de cadena de bits -> palabra: Los bits de la cadena se
transfieren a la palabra comenzando por la derecha (primer bit de la cadena al
bit 0 de la palabra), y los bits de palabra no implicados en la transferencia
(longitud 46) se ponen en 0.

e Parala asignacion de palabra -> cadena de bits: los bits de palabra se transfieren
desde la derecha (bit de palabra 0 al primer bit de la cadena).

Asignaciones de cadenas de bits
Sintaxis de las asignaciones de cadenas de bits.

Operador Sintaxis Operando 1 (Op1) Operando 2 (Op2)
= [Op1 :=0p2] %MWi,%QWi, %QWCi | Valorinmediato, %MWi,
%QWAI,%SWi %KWi, %IW,%IWAI,
El operando 1 (Op1) %MWIi[%MWi], %MDi, | %IWCi %INWi, %QWi,
asume el valor del %MDi[%MWi] %QWAIi %QWCi,
operando 2 (Op2) %Mi:L, %Qi:L, %Si:L, %QNWi, %SWi,
Yo Xi:L %BLK X, %eMWi[%MWi],

%KWi[%MWil,
%MDI[%MWi],
%KDI[%MWi],
%Mi:L,%Qi:L, %Si:L,
%Xi:L, %li:L

NOTA: La abreviatura %BLK.x (por ejemplo, %CO0.P) se utiliza para describir
cualquier palabra de bloque de funcion.
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Asignacién de palabras

Las operaciones de asignacion se pueden ejecutar en las palabras y en las palabras
dobles siguientes:

e Palabra (indexada) -> palabra (Ejemplo 2) (indexada o no)

Palabra doble (indexada) -> palabra doble (indexada o no)

Valor entero inmediato -> palabra (Ejemplo 3) o palabra doble (indexadas o no)
Cadena de bits -> palabra o palabra doble

Flotante (indexada o no) -> flotante (indexada o no)

Palabra o palabra doble -> cadena de bits

Valor flotante inmediato -> flotante (indexado o no)

Ejemplos
Ejemplos de asignaciones de palabras.
2%8W112:=%MW100
LD 1
— || [%SWI12:=%MW100] (Ex. 1)
o402 %MWO[%MW10]:=0%K W0 [%MW20] LD %10.2
4{ }7 L || [oMWO[%MW10]:= (Ex. 2)
%K WO[%MW20]]
9410.3 %MW10:=100
A{P}i | | || LDR  %I03 (Ex. 3)
[%MW10:=100]
Sintaxis

Sintaxis de asignaciones de palabras.

‘ Operador Sintaxis

= [Op1:=0p2]
El operando 1 (Op1) asume el valor del operando 2 (Op2)
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En la tabla siguiente se detallan los operandos:

Tipo

Operando 1 (Op1)

Operando 2 (Op2)

palabra, palabra
doble, cadena de
bits

%BLK.X, %MWi, %QWi, %QWAI,
%QWCi, %SWi %MWI[MWi],
%MDi, %MDi[%MW;j], %Mi:L,
%Qi:L, %Si:L, %Xi:L

Valor inmediato, %MWi, %KWi,
%IW, %IWAI, %IWCi, %QWi,
%QWAI,%QWCi, %SWi,
%MWI[MWi], %KWi[MWi], %MDi,
%MDIi[%MWj], %KDi, %KDi[MWj]
%INW, %Mi:L, %Qi:L, %QNW,
%Si:L, %Xi:L, %li:L

Flotante

%MFi, %MFi[%MWij]

Valor flotante inmediato, %MFi,
%MFi[%MW;j], %KFi, %KFi[%MWj|]

NOTA: La abreviatura %BLK.x (por ejemplo, %R3.) se utiliza para describir
cualquier palabra de blogue de funcidn. Para las cadenas %Mi:L, %Si:L y %Xi:L, la
direccion de base del primer bit de la cadena debe ser un multiplo de 8 (0, 8, 16, ...,

96, ...).

Asignacion de tablas de palabras, palabras dobles o flotantes

Pueden realizarse operaciones de asignacion en las siguientes tablas de palabras
de objetos (consulte la seccion Tablas de palabras, pdgina 45):
e Valor entero inmediato -> tabla de palabras (Ejemplo 1) o de palabras dobles
e Palabra -> tabla de palabras (Ejemplo 2)
e Tabla de palabras -> tabla de palabras (Ejemplo 3)

La longitud de la tabla (L) debe ser igual para ambas tablas.
e Palabra doble -> tabla de palabras dobles
e Tabla de palabras dobles -> tabla de palabras dobles

La longitud de la tabla (L) debe ser igual para ambas tablas.
e Valor flotante inmediato -> tabla de flotantes
e Flotante -> tabla de flotantes
e Tabla de flotantes -> tabla de flotantes

La longitud de la tabla (L) debe ser igual para ambas tablas.
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Ejemplos

Ejemplos de asignaciones de tablas de palabras:

%eMW0:10:=100

%I0.2 YoMW0:10:=%MW11

H -

%I0.3 %MW 10:20:=2%KW30:20

7

LD 1
[%MW0:10:=100] (Ex. 1)
LD  %I0.2
[%6MWO0:10:=%MW11] (Ex. 2)
LDR  %I03
[%MW10:20:=%KW30:20]  (Ex. 3)

Sintaxis

Sintaxis de las asignaciones de tablas de palabras, palabras dobles y flotantes.

Operador Sintaxis

= [Op1:=0p2]
El operando 1 (Op1) asume el valor del operando 2 (Op2)

En la tabla siguiente se detallan los operandos:

Tipo

Operando 1 (Op1)

Operando 2 (Op2)

Tabla de palabras

%MWi:L, %SWi:L

%MWi:L, %SWi:L, Valor entero inmediato,
%MWi, %KWi, %IW, %QW, %IWA,
%QWA, %SWi, %BLK.x

Tablas de palabras | %MDi:L Valor entero inmediato, %MDi,
dobles %KDi,%MDi:L, %KDi:L
Tablas de flotantes | %MFi:L Valor flotante inmediato, %MFi, %KFi,

%MFi:L, %KFi:L

NOTA: La abreviatura %BLK.x (por ejemplo,

palabra de bloque de funcion.

R3.1) se utiliza para describir cualquier
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Instrucciones de comparacion

Introduccion
Las instrucciones de comparacion se utilizan para comparar dos operandos.

En la tabla siguiente se enumeran los diferentes tipos de instrucciones de
comparacion.

Instrucciéon | Funcidn

> Comprueba si el operando 1 es mayor que el operando 2.
>= Comprueba si el operando 1 es mayor o igual que el operando 2.
< Comprueba si el operando 1 es menor que el operando 2.
<= Comprueba si el operando 1 es menor o igual que el operando 2.

= Comprueba si el operando 1 es igual al operando 2.

<> Comprueba si el operando 1 es distinto al operando 2.

Estructura

La comparacidn se ejecuta entre corchetes siguiendo las instrucciones LD, AND y
OR. El resultado es 1 cuando la comparacion solicitada es verdadera.

Ejemplos de instrucciones de comparacion.

%MW10>100 %Q0.3
< (v || LD [%eMW10>100]
> ST %6Q0.3
o, MO YoMW 20<%KW35 %00.2 LD  9%MO
AND [%MW20 < %KW35]
= I S
4{ }7 ST %Q0.2
%10.2 %6Q0.4 LD %lo2
| / OR  [%MF30==%MF40]
4{ | L ) ST %0Q0.4
%oMF30==%MFE 40
<
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Sintaxis

Sintaxis de las instrucciones de comparacion:

Operador Sintaxis
>, >=, <, <=, =, <> LD [Op1 Operador Op2]
AND [Op1 Operador Op2]
OR [Op1 Operador Op2]
Operandos:
Tipo Operando 1 (Op1) Operando 2 (Op2)
Palabras %MWi, %KWi, %INWi, %IW, Valor inmediato, %MWi, %KWi,

%IWAI, %IWCi, %QNWi, %QWi,
%QWAI, %QWCi, %QNWi,
%SWi, %BLK.x

%INWi, %IW, %IWAI, %IWCi,
%QNWi, %QW, %QWAI,
%QWCi, %SWi, %BLK.x, %MWi
[%MWi], %KWi [%MWi]

Palabras dobles

%MDi, %KDi

Valor inmediato, %MDi, %KDi,
%MDi [Y%eMWi], %KD [%MWi]

Palabras de punto
flotante

%MFi, %KFi

Valor flotante inmediato, %MFi,
%KFi, %MFi [%MWi], %KFi
[%oMWI]

NOTA: Las instrucciones de comparacion pueden utilizarse entre paréntesis.

Ejemplo de utilizacién de una instruccion de comparacion entre paréntesis:

LD %MO

AND(  [%MF20 > 10.0]
OR %I10.0

)

ST %Q0.1
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Instrucciones aritméticas en enteros

Introduccion

Las instrucciones aritméticas se utilizan para realizar operaciones aritméticas entre
dos operandos enteros o en un operando entero.

En la tabla siguiente se enumeran los diferentes tipos de instrucciones aritméticas.

Instruccion Funcion

+ Agregar dos operandos.

- Sustraer dos operandos.

*

Multiplicar dos operandos.

/ Dividir dos operandos.

REM Resto de la division de dos operandos
SQRT Raiz cuadrada de un operando

INC Aumentar un operando.

DEC Disminuir un operando.

ABS Valor absoluto de un operando

Estructura
Las operaciones aritméticas se realizan del siguiente modo:

26M0 YMW 0:=%MW10+100 LD %Mo

{ % o [%MWO0:=%MW10 + 100]
%I0.2 %MWO:SQRT(%MWIO) LD 9610.2

4{ }7 L [46MWO=SQRT(%MW10)]
%I0.3 INC %MW100 LDR  %I03

4{ P }7 L] [INC %MW 100]
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Sintaxis

La sintaxis depende de los operadores utilizados, tal como se muestra en la
siguiente tabla.

Operador Sintaxis

+ -, %/, REM [Op1: = Op 2 Operador Op3]

INC, DEC [Operador Op1]

SQRT (1) [Op1: = SQRT(Op2)]

ABS (1) [Op1: = ABS(Op2)]
Operandos:

Tipo Operando 1 (Op1) Operandos 2y 3 (Op2 & 3) (1)
Palabras %MWi, %QWi, %QWAI, | Valor inmediato, %MWi, %KWi, %INW,
%QWCi, %SWi %IW, %IWAI, %IWCi, %QNW, %QW,
%QWAI, %QWCi, %SWi, %BLK.x

Palabras dobles %MDi Valor inmediato, %MDi, %KDi

NOTA: (1) Con este operador, Op2 no puede ser un valor inmediato.

La funcion ABS sélo se puede emplear con palabras dobles (%MD y %KD) y comas
flotantes (%MF y %KF). Por lo tanto, OP1 y OP2 deben ser palabras dobles o
comas flotantes.

Desborde y condiciones de error

Adicion

e Desborde en la operacién con palabras
Si el resultado supera la capacidad de la palabra de resultados, el bit %S18
(desborde) se establece en 1y el resultado no es significativo (consulte el
ejemplo 1 en la siguiente pagina). El programa de aplicaciéon gestiona el bit
%S18.

Nota:

Para las palabras dobles, los limites son -2.147.483.648 y 2.147.483.647.

Multiplicacion

e Desborde durante la operacion

Si el resultado supera la capacidad de la palabra de resultados, el bit %S18
(desborde) se establece en 1y el resultado no es significativo.

Division/resto

e Divisién por 0
Si el divisor es 0, la division es imposible y el bit del sistema %S18 se establece
en 1. El resultado es incorrecto.
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e Desborde durante la operacion
Si el cociente de la divisién supera la capacidad de la palabra de resultados, el
bit de sistema %S18 se establece en 1.

Extraccion de la raiz cuadrada

e Desborde durante la operacion
La extraccion de la raiz cuadrada sélo se realiza en valores positivos. De este
modo, el resultado siempre es positivo. Si el operando de la raiz cuadrada es
negativo, el bit del sistema %S18 se establece en 1y el resultado es incorrecto.

NOTA: El programa de aplicacion es responsable de la gestion de los bits de
sistema %S17 y %S18. El controlador los establece en 1y el programa debe
restablecerlos para que puedan volver a utilizarse (para ver un ejemplo, consulte la
pagina anterior).

Ejemplos
Ejemplo 1: desborde durante la adicidn

%MO YoMW 0 =%MW1+%MW2

LD % MO

‘{ }7 ] [2%MWO=%MW1 + %MW2]
%S18 %MW 10:=%MW0 LDN  %sis
0
ﬂ / % ] [%6MW 10:=%MWO]
04818 %MW10:=32767 LD 04518

%518

= | [eMw10=32767]
R %318
/
(R}

Si %MW1 =23.241 y %MW2=21.853, el resultado real (45.094) no puede
expresarse en una palabra de 16 bits, el bit %S18 se establece en 1 y el resultado
obtenido (-20.442) es incorrecto. En este ejemplo, cuando el resultado es superior
a 32.767, su valor se fija en 32.767.
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Instrucciones légicas

Introduccion

Las instrucciones logicas se utilizan para realizar operaciones légicas entre dos
operandos 0 en un operando.

En la tabla siguiente se enumeran los diferentes tipos de instrucciones logicas:

Instruccion Funcién

AND AND (ambito de bit) entre dos operandos

OR OR ldgica (ambito de bit) entre dos operandos

XOR OR exclusiva (dmbito de bit) entre dos operandos
NOT Complemento légico (dmbito de bit) de un operando

Estructura
Las operaciones de ldgica se realizan tal como se muestra a continuacion:

%MO %MW0:=2%MW10 AND 16#FF00

LD %MO
4{ }7 1 | |[%eMW0:=2%MW10 AND 16#FF00]

[%MW0:=%KW5 OR %MWI10]

LD 1
[9eMW0:=2%KW3 OR %MW10]

9%10.3 %MW102:=NOT (%MW100)

4{ }7 | |||LD  %I03
[2%MW102:=NOT{ %MW 100)]
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Sintaxis

Ejemplo:

La sintaxis varia segun el operador que se utilice:

Operador Sintaxis Operando 1 (Op1) | Operandos 2y 3
(Op2y 3)

AND, OR, XOR | [Op1 : = Op2 Operador Op3] | %MWi, %QWi, Valor inmediato (1),

NOT [Op1:=NOT(Op2)] %QWAI, %QWCi, | %MWi, %KWi, %IW,

%SWi

%IWAI, %IWCi,
%QW, %QWAI,
%QWCi, %SWi,
%BLK.x

NOTA: (1) Con NOT, Op2 no puede ser un valor inmediato.

A continuacién, se muestra una instruccion AND logica.

[$MW15:=%MW32 AND $MW12]
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Instrucciones de desplazamiento

Introduccion

Las instrucciones de desplazamiento mueven los bits de un operando un
determinado numero de posiciones hacia la izquierda o hacia la derecha.

En la tabla siguiente se enumeran los tipos de instrucciones de desplazamiento.

Instruccion

Funcion

Desplazamiento légico

SHL(op2,i)

Desplazamiento ldgico
de i posiciones hacia la
izquierda

SHR(op2,i)

Desplazamiento légico
de i posiciones hacia la
derecha

F 0
~—{ LTI [ s—

%S17

F 0
—U L

%817
Desfase de rotacion
ROR(0p2,i) Desfase de rotacion de i
posiciones hacia la
izquierda F 0
e BEERERNEREEREEEE.
%S17
ROR(op2,i) | Desfase de rotacién de i F 0
posiciones hacia la [T
derecha
%817

NOTA: Bit del sistema %S17 (véase pdgina 720) se usa para indicar el ultimo bit

expulsado.
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Estructura

Sintaxis

Las operaciones de desplazamiento se realizan tal como se muestra a

continuacion:

%l0.1
P %oMWO:=SHL(%MW10, 5 LDR %l0.1
% F ° =SHL(o 3 [%6MW0 =SHL(%MW10, 5]
%el0.2 LDR  %I0.2
- [p|| oeMwio=ROREaEKWS, 8) || || [%MW10 =ROR(%KWS, $)]

La sintaxis depende de los operadores utilizados, tal como se muestra en la

siguiente tabla.

Operador Sintaxis

SHL, SHR [Op1: = Operador (Op2,i)]

ROL, ROR

Operandos:

Tipos Operando 1 (Op1) | Operando 2 (Op2)
Palabras %MWi, %QWi, %MWi, %KWi, %IW,

%QWAI, %QWCi,
%SWi

%IWAI, %IWCi,
%QW, %QWAI,
%QWCi, %SWi,
%BLK.x

Palabra doble

%MDi

%MDi, %KDi
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Instrucciones de conversion

Introduccion

Las instrucciones de conversion realizan conversiones entre distintas representa-
ciones de numeros.

En la tabla siguiente se enumeran los tipos de instrucciones de conversion.

Instruccion Funcion
BTI Conversiéon BCD --> binario
ITB Conversion binario --> BCD

Revision del cédigo BCD

Decimal codificado en binario (BCD) representa un digito decimal (0 a 9) con cédigo
de cuatro bits. Un objeto de palabra de 16 bits puede contener, de este modo, un
numero expresado con cuatro cifras (0000 - 9.999) y un objeto de palabra de 32 bits
puede contener un nombre expresado por ocho cifras.

Durante una conversion, el bit de sistema %S18 se establece en 1 si el valor no es
BCD. Este bit se debe verificar y restablecer en 0 por el programa.

Representacién BCD de numeros decimales:

Decimal | 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9
BCD 0000 |0001 |0010 |0011 |O100 |O101 |0110 |0O111 |1000 |1001
Ejemplos:

e La palabra %MWS5 expresa el valor BCD "2450", que corresponde al valor
binario: 0010 0100 0101 0000

e La palabra %MW12 expresa el valor decimal "2450", que corresponde al valor
binario: 0000 1001 1001 0010

La palabra %MWS5 se convierte en la palabra %MW12 mediante la instruccion BTI.
La palabra %MW12 se convierte en la palabra %MW5 mediante la instruccion ITB.
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Estructura
Las operaciones de conversion se realizan del siguiente modo:
%M0 %MW 0:=B TI(%MW10)
| LD %MO
# % [%MW0 =BTI(%MW10)]
0, = 0,
04102 %MW 10:=ITB(%KW9) LD %02
4{ }7 - [%6MW10 :=ITB(%KW9)]
Sintaxis

La sintaxis depende de los operadores utilizados, tal como se muestra en la
siguiente tabla.

Operador Sintaxis
BTI, ITB [Op1: = Operador (Op2)]
Operandos:
Tipo Operando 1 (Op1) | Operando 2 (Op2)
Palabras %MWi, %QWi, %MWi, %KWi, %IW,
%QWAI, %QWCi, | %IWAI, %IWCi,
%SWi %QW, %QWAI,
%QWCi, %SWi,
%BLK.x
Palabras dobles %MDi %MDi, %KDi

Ejemplos de aplicacion:
La instruccion BTI se utiliza para procesar un valor tedrico en las entradas del
controlador a través de las ruedas codificadoras en BCD.
La instruccion se utiliza para mostrar los valores numéricos (por ejemplo, el

resultado de un calculo, el valor actual de un bloque de funcién) en monitores de
operacion con codificacion BCD.
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Instrucciones de conversion de palabras simples y dobles

Introduccion

En la tabla siguiente se describen las instrucciones de conversiones de palabras
simples y dobles:

Instruccion Funcién

Lw Extrae el byte menos significativo de una palabra doble a una palabra.
HW Extrae el byte mas significativo de una palabra doble a una palabra.
CONCATW Concatena dos palabras para formar una palabra doble.

DWORD Convierte una palabra de 16 bits en una palabra doble de 32 bits.

Estructura
Las operaciones de conversion se realizan del siguiente modo:

oM0_ %MWO:=HW(%MD1()

#% LD  %MO
[%6MW0 =HW(%MDI10)]

0102 %MD10:=DWORD(%KW9)
LD %I0.2

4{ F [%6MD10 =DWORD{%KWS)]

%l0.3 %MD11 =CONCATW(%MW10, %MWS5)

#}» LD %I0.3
[%6MD11:=CONCATW(%MW10,%MW3)]
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Sintaxis

La sintaxis depende de los operadores empleados, tal como se indica en la tabla

siguiente: |
Operador Sintaxis Operando 1 | Operando 2 | Operando 3
(Op1) (Op2) (Op3)

LW, HW Op1 = Operador (Op2) %oMWi %MDi, %KDi |[-]

CONCATW | Op1 = Operador (Op2, Op3) %MDi YoMWi, Y%MWi,
%KWi, valor | %KWi, valor
inmediato inmediato

DWORD Op1 = Operador (Op2) %MDi %MW, [-]
% KWi
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17.4 Instrucciones del programa

Objeto

En esta seccién se muestra una introduccién de las instrucciones del programa.

Contenido de esta seccion
Esta seccidn contiene los siguientes apartados:

Apartado Pagina
Instrucciones END 529
Instruccion NOP 531
Instrucciones de salto 532
Instrucciones de subrutina 534

528 35013228 06/2011



Instrucciones basicas

Instrucciones END

Introduccion

Las instrucciones END definen el final de la ejecucion de un ciclo de programa.

END, ENDC y ENDCN
Existen tres instrucciones de fin disponibles:

e END: fin incondicional del programa.

e ENDC: fin de programa si el resultado booleano de la instruccién de prueba

precedente es 1.

e ENDCN: fin de programa si el resultado booleano de la instruccion de prueba

precedente es 0.

De forma predeterminada (modo normal), cuando se activa el fin de un programa,

las salidas se actualizan y se inicia el siguiente ciclo.

Si el ciclo es periédico, cuando se alcanza el final del periodo se actualizan las

salidas y se inicia el ciclo siguiente.

Ejemplos
Ejemplo de una instruccion END incondicional.
%ol 1 %Q0.1 LD %M1
| ( ST %Q0.1
4‘ | ' >7 LD %M2
ST %Q0.2
%M2 %Q0.2

)

END } END
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Ejemplo de una instruccion END condicional.

%M1 %Q0.1 D oMl
— | ( | || sT %ot
LD %M2
ST %Q0.2
%2 %Q0.2
| {
%I0.2 LD %10.2 Si %l0.2 = 1, finaliza

4( | END > ENDC —> la exploracion del
| programa.

LD %M?2
ST %Q0.2
YoM 2 260Q0.2 8i %I0.2 = 0, continla
4{ | { la
! \ exploracion del
..................................... programa hasta que
se reciba de nuevo la
END } END instruccion END.
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Instruccion NOP

NOP

La instruccion NOP no realiza ninguna operacion. Utilicela para "reservar" lineas en
un programa para que pueda insertar instrucciones mas adelante sin modificar los
numeros de linea.
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Instrucciones de salto

Introduccion

Las instrucciones de salto provocan que la ejecucion de un programa se interrumpa
inmediatamente y que continde a partir de la linea después de la linea del programa
que contiene la etiqueta %Li (i = de 0 a 15 para un médulo sin ampliaciéon de E/S
TWDLCxx10DRF/TWDLCxx16DRF y de 0 a 63 para los demas).

JMP, JMPC y JMPCN

Existen tres instrucciones de salto diferentes disponibles:

e JMP: salto de programa incondicional.

e JMPC: salto de programa si el resultado booleano de la Idgica precedentes es 1.

e JMPCN: salto de programa si el resultado booleano de la légica precedentes es
0.

Ejemplos
Ejemplos de instrucciones de salto.

000 LD %M15

001 JMPC  %IL8 Salto a la etiqueta %L3 si
002 I.D [%eMW24=%MW12] %M15 esta ajustado en 1
003 ST %M15

004 JMP 051,12 Salto incondicional a la
005 %L8: el etiqueta %L12:

006 LD %M12

007 AND %M13

008 ST %M12

009 JMPCN %112 Salto a la etiqueta %L12 si
010 OR %MI11 %M12 esta ajustado en 0
0118 200.0

012 %112: e

013 LD %10.0
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Directrices

e Las instrucciones de salto no estan permitidas entre paréntesis y no deben
situarse entre las instrucciones AND(, OR(, y una instruccion de cierre de
paréntesis ")".

e La etiqueta sdlo puede situarse entes de una instruccion LD, LDN, LDR, LDF o
BLK.

e El nudmero de etiqueta de la etiqueta %Li debe definirse una sola vez en un
programa.

e Elsalto de programa se realiza hacia una linea de programacion ubicada delante
o detras. Cuando el salto esta ubicado detras, debe prestarse especial atencion
al tiempo de ciclo del programa. Un tiempo de ciclo prolongado puede provocar
el arranque del watchdog.
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Instrucciones de subrutina

Introduccion

Las instrucciones de subrutina hacen que un programa realice una subrutina y
regrese al programa principal.

SRn, SRn: y RET

Las subrutinas constan de tres pasos:

e Lainstruccidon SRn llama a la subrutina a la que hace referencia la etiqueta SRn
si el resultado de la instruccion booleana precedente es 1.

e La subrutina esta indicada mediante la etiqueta SRn:, conn =0 a 15 para
TWDLCAA10DRF, TWDLCAA16DRF y entre 0 y 63 para los autématas
restantes.

e Lainstruccion RET situada al final de la subrutina devuelve el flujo de programas
al programa principal.

Ejemplo
Ejemplos de instrucciones de subrutina.

000 LD %M15

001 AND %oM>

002 ST %Q0.0

003 LD [%MW24>2%MW12]

004 SRS —  Salto hacia la subrutina SR8
005 LD %I0.4 - |

006 AND M13

007

008

009

010 END

011 SRS8: B E—

012 LD 1

013 IN % TMO

014 LD %TMO.Q

015 ST %M15

010 RET . WWuelta a la subrutina principal
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Directrices

e Una subrutina no debe llamar a otra subrutina.

e Las instrucciones de subrutina no estan permitidas entre paréntesis y no deben
situarse entre las instrucciones AND(, OR(, y una instruccion de cierre de
paréntesis ")".

e La etiqueta no sélo puede situarse antes de una instrucciéon LD o BLK para
indicar el inicio de una ecuacién booleana (o escaldn).

e Lallamada de la subrutina no debe ir seguida por una instruccién de asignacion.
Esto se debe a que es posible que la subrutina modifique el contenido del
acumulador booleano. Por lo tanto, es posible que tenga un valor de retorno
diferente al que tenia antes de la llamada (consulte el siguiente ejemplo).

Ejemplo de programacion de una subrutina.

L. %160
%10.0 SRO
/ S 0.0
| S59%SR0
%Q0.0 LD %I0.0
—{ — ST %Q0.0
SRO
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18

Objeto

Este capitulo proporciona detalles acerca de las instrucciones y los bloques de
funcién utilizados para crear programas de control avanzados para autdématas
programables Twido.

Contenido de este capitulo

Este capitulo contiene las siguientes secciones:

Seccion Apartado Pagina
18.1 Bloques de funcion avanzados 538
18.2 Funciones de reloj 583
18.3 Guia de inicio rapido del PID Twido 594
18.4 Funcién PID 617
18.5 Instrucciones de flotantes 678
18.6 Instrucciones ASCII 689
18.7 Instrucciones sobre las tablas de objetos 700
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18.1

Bloques de funciéon avanzados

Objeto

Esta seccidn contiene una introduccién a los bloques de funcién avanzados,

incluyendo ejemplos de programacion.

Contenido de esta seccidon

Esta seccidn contiene los siguientes apartados:

Apartado Pagina

Objetos de palabra y de bit asociados a bloques de funcién avanzados 539
Principios de programacion de bloques de funciones avanzados 541
Blogue de funcién de registro LIFO/FIFO (%Ri) 543
Operacién LIFO 545
FIFO, funcionamiento 546
Programacion y configuracion de registros 547
Bloque de funciones de modulacién de ancho de pulso (%PWM) 550
Blogue de funcion de la salida del generador de pulsos (%PLS) 554
Blogue de funcién del controlador del conmutador de tambor (%DR) 557
Funcionamiento del bloque de funcién del controlador del conmutador de 559
tambor %DRi

Programacion y configuracion de los autématas del conmutador de tambor 561
Bloque de funcién de contador rapido (%FC) 563
Bloque de funciones de contadores muy rapidos (%VFC) 566
Transmision/recepcion de mensajes: la instruccion de intercambio (EXCH) 578
Bloque de funciones de control de intercambio (%MSGx) 579
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Objetos de palabra y de bit asociados a bloques de funcién avanzados

Introduccion

Los bloques de funcion avanzados utilizan palabras y bits especializados de tipo
similar al de los bloques de funcion estandar. Los bloques de funcidn avanzados

incluyen:

Objetos accesibles a través del programa

La tabla siguiente contiene una descripcion general de las palabras y bits accesibles
desde el programa y asociados a los diversos bloques de funcién avanzados.

Tenga en cuenta que el acceso de escritura que figura en la tabla depende del

Registros LIFO/FIFO (%R)

Autématas del conmutador de tambor (%DR)
Contadores rapidos (%FC)

Contadores muy rapidos (%VFC)

Salida de modulacién de ancho de pulso (%PWM)
Salida del generador de pulsos (%PLS)

Registro de bits de desplazamiento (%SBR)
Contador de pasos (%SC)

Bloque de control de mensajes (%MSG)

parametro "Ajustable" seleccionado durante la configuracion. Con este ajuste se
permite o se deniega el acceso a las palabras o bits desde TwidoSuite o la interfase

de operador.

Bloque de Palabras y bits asociados Direccion Acceso
funcion de
avanzado escritura
%R Palabra | Entrada de registro %Ri.l Si

Palabra | Salida de registro %Ri.0 Si

Bit Salida de registro llena %Ri.F No

Bit Salida de registro vacia %Ri.E No
%DR Palabra | Numero del paso actual %DRi.S Si

Bit El dltimo paso equivale al paso | %DRi.F No

actual

%FC Palabra | Valor actual %FCi.V Si

Palabra | Valor preestablecido %FCi.P Si

Bit Hecho %FCi.D No
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Bloque de Palabras y bits asociados Direccion Acceso
funcién de
avanzado escritura
%VFC Palabra | Valor actual %VFCi.V No
Palabra | Valor preestablecido %VFCi.P Si
Bit Direccion de conteo %VFCi.U No
Palabra | Valor de captura %VFCi.C No
Palabra | Valor de umbral 0 %VFCi.S0 Si
Palabra | Valor de umbral 1 %VFCi.S1 Si
Bit Desborde %VFCi.F No
Bit Salida refleja 0 habilitada %VFCi.R Si
Bit Salida refleja 1 habilitada %VFCi.S Si
Bit Salida de umbral 0 %VFCi.THO | No
Bit Salida de umbral 1 %VFCi.TH1 | No
Bit Base de tiempo de medida de | %VFCi.T Si
frecuencia
%PWM Palabra | Porcentaje de pulsos en 1 con | %PWMi.R Si
relacion al periodo total
Palabra | Periodo preestablecido %PWMi.P Si
%PLS Palabra | Numero de pulsos %PLSIi.N Si
Palabra | Valor preestablecido %PLSi.P Si
Bit Salida actual habilitada %PLSi.Q No
Bit Generacion lista %PLSi.D No
%SBR Bit Bit de registro %SBRi.J No
%SC Bit Bit del contador de pasos %SCi.J Si
%MSG Bit Hecho %MSGi.D No
Bit Error %MSGi.E No
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Principios de programacion de bloques de funciones avanzados

Presentacion

Todas las aplicaciones Twido se almacenan en forma de programas de lista, incluso
si se han escrito en el editor de Ladder y, por lo tanto, los controladores Twido se
pueden denominar "maquinas" de lista El término "reversibilidad" se refiere a la
capacidad de TwidoSuite de representar una aplicacion de lista en formato Ladder
y de nuevo como aplicacion de lista. De forma predeterminada, todos los programas
de Ladder son reversibles.

Aligual que los blogues de funciones basicos, los bloques de funciones avanzados
también deben tener en cuenta las reglas de reversibilidad. Las instrucciones que
aparecen a continuacion son necesarias para la estructura de los bloques de
funciones reversibles en lenguaje de lista.

e BLK: indica el inicio del bloque y la parte de entrada del bloque de funciones.
e OUT_BLK: indica el comienzo de la parte de salida del bloque de funciones.

e END_BLK: indica el final del bloque de funciones.

NOTA: El uso de estas instrucciones de bloque de funciones reversible no es
obligatorio para que el programa de lista funcione correctamente. En lenguaje de
lista pueden programarse algunas instrucciones como no reversibles.

Entradas y salidas especializadas

Las funciones avanzadas contador rapido, contador muy rapido, PLS y PWM
utilizan entradas y salidas especializadas, pero estos bits no estan reservados para
el uso exclusivo por parte de ningun bloque individual. De hecho, se debe gestionar
el uso de estos recursos especializados.

Cuando utilice estas funciones avanzadas, debera gestionar la asignacion de las
entradas y salidas especializadas. Para ayudarle a configurar estos recursos,
TwidoSuite muestra detalles sobre la configuracién de las entradas/salidas y
notifica al usuario si una entrada o salida especializada ya esta siendo utilizada por
otro bloque de funciones configurado.

En las tablas siguientes se resumen las dependencias de las entradas y salidas
especializadas y las funciones especificas.

Si se utilizan con funciones de recuento:

Entradas | Uso

%I0.0.0 %VFCO0: administracion progresiva/regresiva o fase B
%10.0.1 %VFCO: entrada de pulsos o fase A

%10.0.2 %FCO0: entrada de pulsos o entrada preestablecida %VFCO
%10.0.3 %FC1: entrada de pulsos o entrada de captura %VFCO
%I10.0.4 %FC2: entrada de pulsos o entrada de captura %VFC1
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Entradas |Uso

%I10.0.5 %VFC1: entrada preestablecida

%I10.0.6 %VFC1: administracion progresiva/regresiva o fase B
%I10.0.7 %VFC1: entrada de pulsos o fase A

Si se utilizan con funciones especiales o de recuento:

Salidas Uso

%Q0.0.0 | Salida PWMO o %PLS0
%Q0.0.1 | Salida PWM1 o %PLS1
%Q0.0.2 | Salidas reflejas para %VFCO
%Q0.0.3
%Q0.0.4 | Salidas reflejas para %VFC1
%Q0.0.5

Utilizacion de las entradas y salidas especializadas

TwidoSuite aplica las reglas siguientes para el uso de entradas y salidas

especializadas.

e Cada bloque de funciones que utilice E/S debe ser configurado y referenciado en
la aplicacion. La E/S especializada sélo se asigna cuando se configura un bloque
de funciones, y no cuando se referencia en un programa.

e Una vez configurado un bloque de funciones, su entrada y salida especializadas
no pueden ser utilizadas por la aplicacion o por otro bloque de funciones.

Por ejemplo, si configura %PLS0, no podra utilizar %Q0.0.0 en %DRO0
(controlador del tambor) o en la légica de la aplicacion (es decir, ST %Q0.0.0).

e Si un bloque de funciones necesita una entrada o salida especializada que ya
esta siendo utilizada por la aplicacion o por otro bloque de funciones, dicho
bloque de funciones no se podra configurar.

Por ejemplo, si configura %FCO0 como contador progresivo, no podra configurar
%VFCO para que utilice %10.0.2 como entrada de captura.

NOTA: Para modificar el uso de la E/S especializada, debera deshacer la
configuracién del bloque de funciones estableciendo el tipo de objeto en "no
utilizado" y, a continuacidn, eliminar las referencias al bloque de funciones en su
aplicacion.
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Bloque de funcion de registro LIFO/FIFO (%Ri)

Introduccion

llustraciéon

Parametros

Un registro es un bloque de memoria que puede almacenar hasta 16 palabras de
16 bits respectivamente de dos modos distintos:

e Cola (First In, First Out), conocida como FIFO.
e Stack (Last In, First Out), conocido como LIFO.

A continuacion se muestra una ilustracion del bloque de funcién de registro.

%Ri

TIPO FIFO

Bloque de funcién de registro

El bloque de funcion del contador contiene los siguientes parametros:

Parametro Etiqueta Valor

Numero de registro | %Ri deO0a3

Tipo FIFO o LIFO | Cola o stack

Palabra de entrada | %Ri.l Palabra de entrada de registro. Se puede leer,
verificar y escribir.

Palabra de salida %Ri.0 Palabra de salida de registro. Se puede leer, verificar
y escribir.

Entrada de | (Entrada) Con cada flanco ascendente, almacena el contenido

almacenamiento (o de la palabra %Ri.l en el registro.

instruccion)
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Parametro Etiqueta Valor

Entrada (o O (Salida) Con cada flanco ascendente, carga una palabra de

instruccion) de datos del registro en la palabra %Ri.O.

recuperacion

Restablecer entrada | R Con el estado 1, inicializa el registro.

(o instruccion) (Restablecer)

Salida vacia E (Vacio) El bit asociado %Ri.E indica que el registro esta
vacio. Se puede verificar.

Salida llena F (Completo) | El bit asociado %Ri.F indica que el registro esta

completo. Se puede verificar.
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Operacion LIFO

Introduccion

Funcionamiento

En la siguiente tabla se describe la operacién LIFO.

En la operacion LIFO (Last In, First Out), el ultimo elemento de datos introducido es
el primero que se recupera.

Paso

Descripcién

Ejemplo

1

Cuando se recibe una solicitud
de almacenamiento (flanco
ascendente en la entrada | o
activacion de lainstruccion 1), el
contenido de la palabra de
entrada %Ri.l (Qque ya esta
cargada) se almacena en la
parte superior del stack (fig. a).
Cuando el stack estd completo
(salida F=1), no es posible
continuar el almacenamiento.

Almacenamiento del contenido de
%Ri.l en la parte superior del stack.

80

50

Cuando se recibe una solicitud
de recuperacion (flanco
ascendente en la entrada

O o activacion de la instruccion
0), la palabra de datos superior
(la ultima palabra introducida)
se carga en la palabra %Ri.0
(fig. b). Cuando el registro esta
vacio (salida E=1) no es posible
continuar la recuperacion. La
palabra de salida %Ri.O no se
modifica y conserva su ultimo
valor.

Recuperacion de la palabra de
datos mas alta del stack.

%Ri.0

50

80
50

El stack se puede restablecer
en cualquier momento (estado
1 en la entrada R o activacion
de la instruccién R). El
elemento sefalado por el
puntero ocupa el lugar superior
en el stack.
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FIFO, funcionamiento

Introduccion

En la operacion FIFO (First In, First Out), el primer elemento de datos introducido
es el primero que se recupera.

Funcionamiento
En la siguiente tabla se describe la operacion FIFO.

Paso | Descripcion Ejemplo

1 | Cuando se recibe una solicitud de
almacenamiento (flanco ascendente
en la entrada | o activacion de la
instruccion I), el contenido de la
palabra de entrada %Ri.l (que ya esta
cargada) se almacena en la parte
superior de la cola (fig. a). Cuando la
cola esta llena (salida F=1) no es

Almacenamiento del contenido
de %Ri.l en la parte superior de
la cola.

posible continuar el almacenamiento. 80

50

2 | Cuando se recibe una solicitud de . .
Recuperacién del primer

recuperacion (flanco ascendente en la
entrada O o activacion de la . .
instruccién O), la palabra de datos despues en %Ri.0.

inferior de la cola se carga en la 20 {b)
palabra de salida %Ri.O y el contenido % RI.O
del registro se desplaza una posicién 80 oTAl.
hacia abajo en la cola (fig. b).
Cuando el registro esta vacio (salida
E=1) no es posible continuar la

elemento de datos que se carga

recuperacion. La palabra de salida 20
%Ri.0 no se modifica y conserva su 80
ultimo valor.

3 | La cola se puede restablecer en
cualquier momento (estado 1 en la
entrada R o activacion de la instruccion
R).
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Programacion y configuracion de registros

Introduccidén
El siguiente ejemplo de programacion muestra el contenido de una palabra de
memoria (%MW34) que se carga en un registro (%R2.1) con la solicitud de
almacenamiento %I0.2 si el registro %R2 no esta completo (%R2.F = 0). La solicitud
de almacenamiento en el registro se realiza mediante %M1. La solicitud de
recuperacion se realiza mediante la entrada %I10.3, y %R2.0 se carga en %MW20
si el registro no esta vacio (%R2.E = 0).
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Ejemplo de programacion

En la siguiente ilustracidon se muestra un bloque de funciones de registro con
ejemplos de programacion reversibles y no reversibles.

%M1

%l0.3

%l0.3

et

— L

%R2E

%R2

TIPO FIFO

e

E —

Fl—

%eMW20:=%R2.0

H |

l_
}7

%Ioiz %‘Rz‘-F %R2.I:=06MW34
|
— /1 .
%M1
/
{
Diagrama Ladder
BLK %R2 LD %M1
LD %M1 I %R2
1 LD 9510.3
LD %I0.3 ANDN %R2E
ANDN %R2.E o) %R2
o [%MW20:=%R2.0]
END BLK LD %10.2
LD %I0.3 ANDN %R2.T
[%MW20:=%R2.0] [%R2.1=2%MW34]
LD %I10.2 ST %M1
ANDN %R2.F

[%oR2.I:=0%MW34]

ST

%M1

Programa reversible

Programa no reversible
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Configuracion

Casos especiales

El Unico parametro que se debe introducir durante la configuracion es el tipo de

registro:

e FIFO (predeterminado) o
e LIFO

La tabla siguiente contiene una lista de casos especificos para programar el bloque
de funciones de registro de bits de desplazamiento:

Caso especial

Descripcién

Efecto de un reinicio en frio (%S0=1)

Inicializa el contenido del registro. El bit de salida
%Ri.E asociado a la salida E se establece en 1.

Efecto de un reinicio en caliente
(%S1=1) de una detencidn del
controlador

No tiene ningun efecto sobre el valor actual del
registro ni sobre el estado de sus bits de salida.
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Bloque de funciones de modulaciéon de ancho de pulso (%PWM)

Introduccion

EL bloque de funciones de modulacién de ancho de pulsos (%PWM) genera una
sefal de ondas cuadradas en los canales de salidas especializadas %Q0.0.0 o
%Q0.0.1, con un ancho variable y, por lo tanto, un ciclo de servicio. Los
controladores con salidas de relé para estos dos canales no admiten esta funcion
debido a una limitacién de frecuencia.

Existen dos bloques %PWM disponibles. El bloque %PWMO utiliza la salida
especializada %Q0.0.0, mientras que el bloque %PMW1 utiliza la salida
especializada %Q0.0.1. Los bloques de funcién %PLS compiten para utilizar estas
mismas salidas especializadas; por lo tanto, debera elegir entre las dos funciones

llustracion
Bloque PWM y cronograma:
%PWMO ‘ ‘ ‘ ‘
IN ! ! I
|--—|-| I,‘-‘\ncho programable
Tp
™ | |
%PWMi.P
o WL | | periodo fijo
e i configurable
T
Parametros

En la tabla siguiente se enumeran los parametros del bloque de funciones PWM.

Parametro Etiqueta Descripcién
Base de tiempo | TB 0,142 ms, 0,57 ms, 10 ms, 1 s (valor predeterminado)
Preselecciondel | %PWMi.P 0 < %PWMIi.P <= 32767 con una base de tiempo de 10 ms
periodo olms
0 < %PWMIi.P <= 255 con una base de tiempo de 0,57 ms
00,142 ms
0 = Funcién no utilizada.

550 35013228 06/2011




Instrucciones avanzadas

Parametro Etiqueta Descripcion

Ciclo de servicio | %PWMi.R Este valor indica el porcentaje de la sefial en estado 1 en
un periodo. Por lo tanto, el ancho Tp es igual a:

Tp =T * (%PWMi.R/100). Esta palabra es la que controla
el ciclo de servicio del periodo. Esta palabra es la que
controla el ciclo de servicio del periodo. Para obtener la
definicién de T, consulte "Rango de periodos" en la
siguiente seccion.

El valor predeterminado es 0. Los valores superiores a
100 se consideran iguales a 100.

Entrada de IN En estado 1, la sefial de modulacion de ancho de pulso se
generacion del genera en el canal de salida. En estado 0, el canal de
pulso salida se pone en 0.

Rango de periodos

El valor preestablecido y la base de tiempo se pueden modificar durante la
configuracién. Se utilizan para fijar el periodo de sefial T=%PWMi.P * TB. Cuanto
menores sean los coeficientes que deban obtenerse, mayor debera ser el
%PWMi.P seleccionado. Rango de periodos disponibles:

e De 0,142 ms a 36,5 ms en pasos de 0,142 ms (de 27,4 Hz a 7 kHz)

e De 0,57 ms a 146 ms en pasos de 0,57 ms (de 6,84 Hz a 1,75 kHz)

e De 10 ms a 5,45 min. en pasos de 10 ms

e De1sa9,1horasenpasosdeis

Para una base de tiempo rapida (0,147 ms y 0,142 ms), todos los valores estan
funcionando. Para bases de tiempo de 10 ms y 1s, el valor preestablecido
determina el nimero de "pasos" entre 0 y 100%. Por ejemplo:

%PWMO.P = 2 => los coeficientes disponibles son 0%, 50%, 100%

%PWMO.P =5 => los coeficientes disponibles son 0%, 20%, 40%, 60%, 80%, 100%
%PWMO.P = 10 => los coeficientes son 0-10-20-30-40-50-60-70-80-90-100 %
NOTA: El bloque de funciones PWM no funciona si el valor establecido es igual a 1.
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Funcionamiento

La frecuencia de la sefial de salida se ajusta durante la configuracion seleccionando
la base de tiempo TBy el preajuste %PWMi.P. Si se modifica el ciclo de servicio %
PWMI.R en el programa, se modula el ancho de la sefal. A continuacion se incluye
un diagrama de pulsos para el bloque de funciones PWM con ciclos de servicio
cambiantes.

Entrada IN ——I I—

80% |
50% L
Ratio 20% |

Salida especializada W

Programacion y configuracion

En este ejemplo, el programa modifica el ancho de sefal de acuerdo con el estado
de las entradas del controlada %I10.0.0 y %10.0.1.

Si %10.0.1 y %I0.0.2 se establecen en 0 y el coeficiente %PWMO.R se establece en
el 20%, la duracion de la sefial en estado 1 serd: 20% x 500 ms = 100 ms.

Si %I0.0.0 se establece en 0y %I10.0.1 se establece en 1, el coeficiente %PWMO0.R
se establece en el 50% (duracion 250 ms).

Si %10.0.0 y %10.0.1 se establecen en 1, el coeficiente %PWMO.R se establece en
el 80% (duracién 400 ms).
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Casos especiales

Ejemplo de programacion:

%lI0.0  %l0.1

%PWMOR:=20

i

%l0.0  %l01

Y%PWMO.R:=50

%l10.0  %l0.1

Y%PWMO0.R:=80

H

2ePWMO
%610.2
R
TB
%PWMIi0.P

LDN %I0.0
ANDN  %I0.1
[%6PWMO.R=20]
LD %I0.0
ANDN  %I0.1
[%6PWMO.R:=50]
LD %I10.0
AND %I0.1
[%PWMO.R:=80]
BLK %PWMO
LD %I0.2

N

END_BLK

En la tabla siguiente se muestra una lista de casos especificos de funcionamiento

del bloque de funciones PWM.

Caso especial

Descripcién

Efecto de un reinicio en frio (%S0=1)

Establece el coeficiente %PWMi.R en 0. Ademas, el
valor de %PWMi.P se restablece al valor
configurado, y esto prevalecera sobre cualquier
cambio efectuado con el Editor de tablas de
animacion o el monitor de operacién opcional.

Efecto de un reinicio en caliente
(%S1=1)

No tiene ningun efecto.

Incidencia del hecho de que las salidas
sean especificas del bloque %PWM

Si se fuerza la salida %Q0.0.0 0 %Q0.0.1 mediante
un dispositivo de programacion, no se detiene la
generacion de la sefal.
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Bloque de funcion de la salida del generador de pulsos (%PLS)

Introduccion
El bloque de funcion %PLS se utiliza para generar sefales de onda cuadradas.
Existen dos funciones %PLS disponibles en los canales de salidas especializadas
%Q0.0.0 0 %Q0.0.1. El bloque de funcion %PLS permite un ancho de sefial (o ciclo
de servicio) Unico del 50%. Puede limitar el nimero de pulsos o el periodo en el que
se ejecutard el tren de pulso. Este se puede determinar en el momento de la
configuracién o de la actualizacion desde la aplicacion de usuario.

NOTA: Los autématas con salidas de relé para estos dos canales no admiten la
funcién %PLS.

Representacion
Ejemplo del bloque de funcién del generador de pulsos en modo de palabra:

%PLS0 TON
_ o l— -
TB O
SINGLE . ; ] _
ADIJ 44— Periodo de la variable
%PLS1.P T
— R D ——

o TON=T/2 para las bases de tiempo 0,142 ms y 0,57 ms
= (%PLSi.P*TB)/2
o TON=[parte entera(%PLSi.P)/2]*TB para las bases de tiempo de 10 ms a 1 s.
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Especificaciones

La tabla que aparece a continuacion contiene las caracteristicas del bloque de

funcion PLS:

Funcién Objeto Descripcion

Base de B 0,142 ms, 0,57 ms, 10 ms, 1 s

tiempo

Periodo %PLSi.P Los pulsos de la salida %PLS1 no se detienen cuando se

preestablecido alcanza %PLS1.N o0 %PLS1.ND* para las bases de tiempo
0,142 msy 0,57 ms.
® 1< %PLSi.P <=32.767 con una base de tiempo de 10 ms

ols
® 0 < %PLSi.P <= 255 con una base de tiempo de 0,57 ms
00,142 ms
® 0 = funcién no utilizada
Para obtener un ciclo de servicio preciso con bases de
tiempo de 10 ms y 1 s, se aconseja tener un %PLSi >= 100
si P es impar.

Numero de %PLSi.N El nimero de pulsos que se va a generar en el periodo T

pulsos %PLSi.ND* | puede limitarse al rango 0 < = %PLSi.N < = 32.767 en el
modo estandar o0 0 <= %PLSi.ND <=4.294.967.295 en modo
de palabra doble. El bit predeterminado se establece en 0.
Para generar un ndmero ilimitado de pulsos, %PLSi.N o
%PLSIi.ND se establece en cero. El nimero de pulsos
siempre puede modificarse, independientemente del valor de
la opcion Ajustable.

Ajustable Y/N Si se establece en Y, es posible modificar el valor
preestablecido %PLSi.P mediante el HMI o el Editor de
tablas de animacién. Si se establece en N, se indica que no
se puede acceder al valor preestablecido.

Entrada de IN En estado 1, la generacion de pulsos se realiza en el canal

generacion de de salida especializada. En estado 0, el canal de salida se

pulsos establece en 0.

Restablecer R Enelestado 1, las salidas %PLSi.Qy %PLSi.D se establecen

entrada en 0. El nimero de pulsos generado en el periodo T se
establece en 0.

Generacionde | %PLSi.Q El estado 1 indica que la sefal de pulsos se genera en el

salida de canal de salida especializada configurado.

pulsos actual

Salida de %PLSi.D En estado 1, la generacion de la sefial ha concluido. Se ha

generacion de alcanzado el numero de pulsos deseados.

pulsos

concluida

NOTA: (*) Significa una variable de palabra doble.

35013228 06/2011

555




Instrucciones avanzadas

Rango de periodos

Funcionamiento

Casos especiales

El valor preestablecido y la base de tiempo se pueden modificar durante la

configuracion. Se utilizan para fijar el periodo de senal T=%PLSi.P * TB. Rango de
periodos disponibles:

De 0,142 ms a 36,5 ms en pasos de 0,142 ms (de 27,4 Hz a 7 kHz)
De 0,57 ms a 146 ms en pasos de 0,57 ms (de 6,84 Hz a 1,75 kHz)

[ )
e De 20 ms a 5,45 min en pasos de 10 ms
[ )

De 2sa9,1 horas enpasosde 1 s

A continuacién se muestra una ilustracion del bloque de funcién %PLS.

Entrada IN J |_| I_l |_

Namero de pulsos

Salida especializada—l_l—l_l—l_l—l_l—l_l—l_l | U l
%PLSIQ _ | L |
[ [

%PLSI.D
Caso especial Descripcion
Efecto de un reinicio en frio Establece el %PLSi.P en el valor definido durante la
(%S0=1) configuracion.
Efecto de un reinicio en No tiene ningun efecto.
caliente (%S1=1)
Efecto de modificacion del Entra en vigor inmediatamente.
valor preestablecido
(%PLSi.P)

Efecto del hecho de que las | Si se fuerza la salida %Q0.0.0 0 %Q0.0.1 mediante un
salidas sean especificas del | dispositivo de programacion, no se detiene la generacion de

bloque %PLS la sefal.

NOTA: %PLSx.D se establece cuando se ha alcanzado el nimero de pulsos
deseado. Se restablece configurando las entradas INo R en 1.
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Bloque de funcion del controlador del conmutador de tambor (%DR)

Introduccion

El controlador del conmutador de tambor funciona segun un principio similar a un
controlador del conmutador de tambor electromecanico con cambios de pasos
asociados a eventos externos. En cada paso, el punto superior de una leva
proporciona un comando que es ejecutado por el controlador. En el caso de un
controlador del conmutador de tambor, estos puntos superiores se simbolizan
mediante el estado 1 para cada paso y se asignan a bits de salida %Qi.j, bits
internos %Mi o bit de salida slave de AS interface %QAXx.y.z, conocidos como bits
de control.

llustraciéon

A continuacién se muestra una ilustracion del bloque de funcién del controlador del
conmutador de tambor.

%DRi

—f U
PASOS 8

Bloque de funcién del controlador del conmutador de tambor
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Parametros
El bloque de funcion del controlador del conmutador de tambor contiene los
siguientes parametros:
Parametro Etiqueta Valor
Numero %DRi De 0 a 3 para controladores compactos; de 0 a 7 para
controladores modulares.
Numero del paso %DRi.S 0<%DRi.S<7. Palabra que se puede leer y escribir. El
actual valor escrito debe ser un valor inmediato decimal.
Cuando se escribe, el efecto se produce en la
siguiente ejecucioén del bloque de funcidn.
Cantidad de pasos De 1 a 8 (valor predeterminado)
Entradaderetornoal | R En estado 1, ajusta el controlador del conmutador de
paso 0 (o ala (Restablecer) | tambor al paso 0.
instruccion)
Entrada (o U (alta) Con un flanco ascendente, hace que el controlador
instruccién) de del conmutador de tambor avance un paso y actualiza
avance los bits de control.
Salida F (llena) Indica que el paso actual equivale al ultimo paso
definido. El bit asociado %DRi.F se puede verificar
(por ejemplo, %DRi.F=1, si %DRi.S= cantidad de
pasos configurada - 1).
Bits de control Salidas o bits internos asociados al paso (16 bits de
control) y definidos en el editor de configuracion.
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Funcionamiento del bloque de funcién del controlador del conmutador de
tambor %DRi

Introduccion
El autémata del conmutador de tambor esta compuesto por:

e Una matriz de datos constantes (CAM) organizada en ocho pasos (de0a7)y 16
bits de datos (estado del paso) distribuidos en columnas numeradas (de 0 a F).

e Se asocia una lista de bits de control a una salida configurada (%Qi.j.k), a una
palabra de memoria o a una salida slave des AS-Interface (%QAXx.y.z). En el
transcurso del paso actual, los bits de control adquieren los estados binarios
definidos para este paso.

El ejemplo de la tabla siguiente resume las principales caracteristicas del autémata
del conmutador de tambor.

Columna 0 1 2 D (0] F

Bits de control  %QO0.1 %Q0.3  %Q1.5 %Q0.6 %Q0.5  %Q1.0
0 pasos 0 0 1 1 1 0

1 paso 1 0 1 1 0 0

5 pasos 1 1 1 0 0

6 pasos 0 1 1 0 1

7 pasos 1 1 1 1 0

Funcionamiento

En el ejemplo anterior, el paso 5 es el paso actual; los bits de control %Q0.1, %Q0.3
y %Q1.5 se ajustan al estado 1; los bits de control %Q0.6, %Q0.5 y %Q1.0 se
ajustan al estado 0. El nimero del paso actual se incrementa con cada flanco
ascendente en la entrada U (o con la activacion de la instruccion U). El programa
puede modificar el paso actual.
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Cronograma

El cronograma siguiente muestra el funcionamiento del autémata del conmutador
de tambor.

Entrada VAN R NS S I I E N

Entrada R:
Nedepaso %DRi.S 0 [1[2[3 ] 4 [ 0] 1 [2][0]1
Salida %DRIi.F

Casos especiales

La tabla siguiente contiene una lista de casos especiales para el funcionamiento del
autémata del conmutador de tambor.

Caso especial Descripcién

Efectos de un reinicio en | Restablece el automata del conmutador de tambor en el paso 0
frio (%S0=1) (actualizacién de los bits de control).

Efecto de un reinicio en Actualiza los bits de control después del paso actual.
caliente (%S1=1)

Efecto de un salto del Al no explorar el autémata del conmutador de tambor, los bits de
programa control no se restablecen.

Actualizacién de los bits | Sélo ocurre cuando se produce un cambio de paso o un reinicio
de control en frio o en caliente.
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Programacion y configuracion de los automatas del conmutador de tambor

Introduccion

A continuacion se muestra un ejemplo de programacién y configuracion del
automata del conmutador de tambor. En este ejemplo, las seis primeras salidas (de
%Q0.0 a %Q0.5) se activan sucesivamente cada vez que la entrada %l0.1 se pone

en 1. La entrada 10.0 restablece las salidas en 0.

Ejemplo de programacion

La siguiente ilustracion es un bloque de funcién del autémata del conmutador de
tambor con ejemplos de programacion reversibles y no reversibles.

%l0.0

%l0.1

H——
H——

u

%DR1

STEPS 6

%008

()

Diagrama Ladder

LD
R
LD
U

BLK

OUT BLK
LD F
ST %Q0.8
END_BLK
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Configuracion
Durante la configuracion se define la siguiente informacién:

e Cantidad de pasos: 6
e Los estados de salida (bits de control) para cada paso del autdmata del
conmutador de tambor.

1 |2 3 |4 |5 (6 |7 |8 |9 10 |11 |12 (13 |14 |15
Paso1: |0 |0 |0 |0 |O 0 |0 |0 0 |0 |0 o |0 |0 |O
Paso2: |1 |0 |0 |O |O 0 |0 |0 o (0 |0 0 |0 |0 |O
Paso3: |0 |1 0o |0 |0 0 |0 |0 0 |0 |0 0o |0 |0 |O
Paso4: |0 |0 1 0 |0 0o |0 |0 0 |0 |0 o |0 |0 |O
Paso5: |0 |0 |0 1 0 0 |0 |0 0o (0 |0 0 |0 |0 |O
Paso6: |0 |0 [0 |O 1 0 |0 |0 0 |0 |0 0o |0 |0 |O

e Asignacion de los bits de control.

1: | %Q0.0 4: | %Q0.1
%Q0.2 5: |%Q0.3
3: | %Q0.4 6: | %Q0.5
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Bloque de funciéon de contador rapido (%FC)

Introduccion

llustraciéon

El bloque de funcion de contador rapido (%FC) se puede utilizar como contador
progresivo o regresivo. Puede contar el flanco ascendente de las entradas binarias

hasta frecuencias de 5 kHz(!) en modo computacional de palabra simple o de
palabra doble. Dado que los contadores rapidos (FC) se gestionan mediante
interrupciones de hardware especificas, el mantenimiento de las tasas de muestreo
maximo de las frecuencias puede variar en funcién de la configuracion especifica
del hardware y de la aplicacion.

NOTA: () Para autématas Twido Extreme (TWDLEDCKT1), el contador rapido
puede contar el flanco ascendente hasta frecuencias de 10 kHz.

Los autématas compactos TWDLCA*e40DRF admiten hasta cuatro contadores
rapidos, mientras que las demas series de autdmatas compactos pueden
configurarse para usar un maximo de tres contadores rapidos. Los autdomatas
modulares solo pueden usar un maximo de dos. Los bloques de funcién de contador
rapido %FCO0, %FC1, %FC2 y %FC3 utilizan las entradas especializadas %10.0.2,
%I10.0.3, %10.0.4 y %I10.0.5, respectivamente. Estos bits no estan reservados para
el uso exclusivo de estos bloques de funcién. Para su asignacion se debe tener en
cuenta el uso de estos recursos especializados por parte de otros bloques de
funcion.

A continuacion, se muestra un ejemplo de un bloque de funcién de contador rapido
en el modo de palabra simple.

%FCO

—IN D —
TYPE UP
SINGLE
ADJ
%ECO.P

—R
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Parametros

Nota especial

En la tabla siguiente se enumeran los parametros del bloque de funcién de contador

rapido.

Parametro

Etiqueta

Descripcion

Funcién

TYPE

Establecido durante la configuracion. Se puede establecer
como conteo progresivo o regresivo.

Valor
preestablecido

%FCi.P
%FCi.PD

El valor inicial se puede establecer:
->Entre 1y 65535 en modo estandar
->Entre 1y 4294967295 en modo de palabra doble

Ajustable

Y/N

Si se establece en Y, es posible modificar el valor
preestablecido %FCi.P o %FCi.PD y el valor actual %FCi.V o
%FCi.VD con el monitor de operacion o el Editor de tablas de
animacion. Si se establece en N, no es posible acceder al valor
preestablecido.

Valor actual

%FCi.V
%FCi.VD

El valor actual aumenta o decrece segun la funcién de conteo
(progresivo o regresivo) seleccionada. Para un conteo
progresivo, el valor de conteo actual se actualiza y puede
alcanzar la cifra 65535 en modo estandar (%FCi.V) y
4294967295 en modo de palabra doble (%FCi.VD). Para el
conteo regresivo, el valor actual es el valor preestablecido
%FCi.P 0 %FCi.PD y puede disminuir hasta cero.

Introducir para
habilitar

N

En estado 1, el valor actual se actualiza de acuerdo con los
pulsos aplicados a la entrada fisica. En estado 0, el valor actual
se mantiene en su ultimo valor.

Restablecer

%FCi.R

Utilizado para inicializar el bloque. En estado 1, el valor actual
se restablece en 0, si esta configurado como un contador
progresivo, o en %FCi.P o %FCi.PD, si esta configurado como
un contador regresivo. El bit Hecho %FCi.D se restablece en
su valor predeterminado.

Hecho

%FCi.D

Este bit se establece en 1 cuando %FCi.V o %FCi.VD alcanza
%FCi.P 0 %FCi.PD configurado como un contador progresivo,
o cuando %FCi.V o %FCi.VD alcanza cero configurado como
un contador regresivo.

Este bit de solo lectura unicamente se restablece cuando
%FCi.R se configura en 1.

Si se configura como ajustable, la aplicacion puede cambiar el valor preestablecido
%FCi.P 0 %FCi.PDy el valor actual %FCi.V o0 %FCi.VD en cualquier momento. Sin
embargo, se tiene en cuenta un nuevo valor Unicamente si el restablecimiento de
entrada esta activo o se encuentra en el flanco ascendente de la salida %FCi.D. De
este modo, son posibles conteos diferentes sucesivos sin perder ningun impulso.
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Funcionamiento

Si esta configurado para un conteo progresivo, el valor actual se incrementa en uno
con cada flanco ascendente que aparezca en la entrada especializada. Cuando se
alcanza el valor preestablecido %FCi.P o0 %FCi.PD, el bit de salida Hecho %FCi.D
se establece en 1.

Si esta configurado para conteo regresivo, el valor actual disminuye en uno con
cada flanco ascendente que aparezca en la entrada especializada. Si el valor es
igual a cero, el bit de salida Hecho %FCi.D se establece en 1.

Configuracion y programacion

Casos especiales

En este ejemplo, la aplicacién cuenta un nimero de elementos de hasta 5000
mientras %I1.1 esté establecido en 1. La entrada correspondiente a %FCO0 es la
entrada especializada %10.0.2. Si se alcanza el valor preestablecido, %FCO0.D se
establece en 1y conserva el mismo valor hasta que %FCO0.R reciba el comando del
resultado de "AND" en %I1.2 y %M0.

%I1.1 2Q0.0
4{ IN D BLK %FCO
F b FCO —( D oell 1
IN
s oo TYPE UP LD %11.2
- SINGLE AND %MO
# }7 R éli?g) P 5000 R
o OUT BLK
LD D
ST %Q0.0
END BLK

En la tabla siguiente se muestra una lista de casos especiales de funcionamiento
del bloque de funcion %FC:

Caso especial Descripcion

Efecto de un reinicio en frio Restablece todos los atributos %FC con los valores

(%S0=1) configurados por el usuario o la aplicacién de usuario.

Efecto de un reinicio en caliente No tiene ningun efecto.

(%S1=1)

Efecto de una detencion del El %FC continda contando segun los ajustes de

autémata parametros habilitados en el momento en el que se
detuvo el autémata.
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Bloque de funciones de contadores muy rapidos (%VFC)

Introduccion

El bloque de funciones de contador muy rapido (%VFC) puede configurarse
mediante TwidoSuite para realizar una de las funciones siguientes:

e Contador progresivo/regresivo

e Contador progresivo/regresivo bifasico

e Contador progresivo

e Contador regresivo

e Frecuencimetro

El %VFC admite el recuento de la entrada binaria hasta frecuencias de 20 kHz en
modo computacional de palabra o de palabra doble. Los controladores compactos
TWDLCe*40DRF admiten hasta dos contadores muy rapidos, mientras que las
demas series de controladores compactos admiten un contador muy rapido
(%VFC). Los controladores modulares admiten hasta dos contadores muy rapidos
(%VFC).

Asignaciones de E/S especializadas

Los bloques de funcién de contadores muy rapidos (%VFC) utilizan entradas
especializadas y entradas y salidas auxiliares. Estas entradas y salidas no estan
reservadas para el uso exclusivo de estos bloques de funcion. Para su asignacion
se debe tener en cuenta el uso de estos recursos especializados por parte de otros
blogues de funcion. En la tabla siguiente se resumen estas asignaciones:

Entradas principales Entradas auxiliares Salidas reflejas
%VFCO | Uso seleccionado Entrada IA | Entrada IB IPres Ica Salida 0 Salida 1

Contador %10.0.1 %10.0.0 %10.0.2 (1) | %10.0.3 (1) | %Q0.0.2 (1) | %Q0.0.3 (1)
progresivo/regresivo (UP=0/DO=1)
Contador %10.0.1 %10.0.0 %10.0.2 (1) | %10.0.3 (1) | %Q0.0.2 (1) | %Q0.0.3 (1)
progresivo/regresivo (Pulso)
bifasico
Contador progresivo | %I10.0.1 2) %I10.0.2 (1) | %10.0.3 (1) | %Q0.0.2 (1) | %Q0.0.3 (1)
Contador regresivo %I10.0.1 ) %I10.0.2 (1) | %10.0.3 (1) | %Q0.0.2 (1) | %Q0.0.3 (1)
Frecuencimetro %I10.0.1 (2) @) (2) 2 2)

566

35013228 06/2011




Instrucciones avanzadas

Entradas principales

Entradas auxiliares

Salidas reflejas

%VFC1

Uso seleccionado Entrada IA | Entrada IB IPres Ica Salida 0 Salida 1
Contador %I0.0.7 %10.0.6 %I0.0.5 (1) | %I0.0.4 (1) | %Q0.0.4 (1) | %Q0.0.5 (1)
progresivo/regresivo (UP=0/DO =

1)
Contador %I0.0.7 %10.0.6 %I0.0.5 (1) | %10.0.4 (1) | %Q0.0.4 (1) | %Q0.0.5 (1)
progresivo/regresivo (Pulso)
bifasico
Contador progresivo | %l10.0.7 (2) %I10.0.5 (1) | %10.0.4 (1) | %Q0.0.4 (1) | %Q0.0.5 (1)
Contador regresivo %I0.0.7 @) %I0.0.5 (1) | %10.0.4 (1) | %Q0.0.4 (1) | %Q0.0.5 (1)
Frecuencimetro %I0.0.7 @) @) 2) @) @)

Comentarios:

{1) = opcional
{2) = no usado

Ipres = entrada preestablecida
Ica= entrada rapida

Entrada 1A = entrada de pulsos

Entrada IB = pulsos ¢ UP/DO
UP/DO = contador progresivo/regresivo

Si no se utiliza, la entrada o salida permanece como E/S binaria normal que puede ser gestionada pc
aplicacion durante el ciclo principal.

Si se utiliza %10.0.2, %FCO0 no esta disponible.
Si se utiliza %10.0.3, %FC2 no esta disponible.
Si se utiliza %10.0.4, %FC3 no esta disponible.

llustraciéon

En la figura siguiente se muestra una representacion de bloque del contador muy
rapido (%VFC) en modo de palabra:

IN

%VFCO
F I
TYPE UP/DN
SINGLE 7
T _QUTO
T OUTI
ADI
9% VFCop 1HO
THI |—
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Especificaciones

En la tabla siguiente se enumeran las caracteristicas del bloque de funciones de

contador muy rapido (%VFC).

Funcién Descripcion Valores Uso del | Acceso al
%VFC tiempo de
ejecucion
Valor actual El valor actual se incrementa o se reduce segun las %VFCi.V:0-> |CM Lectura
(%VFCi.V) entradas fisicas y la funcién seleccionada. Este valor se | 65535
(%VFCi.VD*) | puede preestablecer o restablecer mediante la entrada | %VFCi.VD: 0 ->
preestablecida (%VFCi.S). 4294967295
Valor Soélo la utiliza la funcién de recuento %VFCi.P:0-> |CMoFM |Lecturay
preestablecido | progresivo/regresivo y el recuento progresivo y 65535 escritura (1)
(%VFCi.P) regresivo individuales. %VFCi.PD: 0 ->
(%VFCi.PD*) 4294967295
Valor de Soélo la utiliza la funcién de recuento %VFCi.C:0-> |CM Lectura
captura progresivo/regresivo y el recuento progresivo y 65535
(%VFCi.C) regresivo individuales. %VFCi.CD: 0 ->
(%VFCi.CD¥) 4294967295
Direccion de Este bit, establecido por el sistema, lo utiliza la funcién | 0 (recuento CM Lectura
recuento de recuento progresivo/regresivo para indicar al usuario | regresivo)
(%VFCi.U) la direccién de recuento: 1 (recuento
Como contador progresivo/regresivo de una fase, progresivo)
%I0.0.0 decide el sentido de %VFCO y %10.0.6 el de
%VFC1.
Para un contador progresivo/regresivo bifasico, la
diferencia de fase entre las dos sefales determina el
sentido del recuento.
Para %VFCO, %I0.0 es especifico para IB'y %I0.1 para
IA. Para %VFC1, %I0.6 es especifico para IB 'y %I0.7
para lA.
Habilitar salida | Validacion de salida refleja O 0 (deshabilitar) | CM Lecturay
refleja O 1 (habilitar) escritura (2)
(%VFCi.R)
Habilitar salida | Validacion de salida refleja 1 0 (deshabilitar) |CM Lecturay
refleja 1 1 (habilitar) escritura (2)
(%VFCi.S)
Valor de Esta palabra contiene el valor de umbral 0. El %VFCi.S0: 0 -> |CM Lecturay
umbral SO significado se define durante la configuracion del bloque | 65535 escritura (1)
(%VFCi.S0) de funciones. Nota: Este valor debe ser inferior a %VFCi.S0D: 0 -
(%VFCi.S0D*) | %VFCi.S1. > 4294967295
Valor de Esta palabra contiene el valor de umbral 0. El %VFCi.S1: 0-> |CM Lecturay
umbral S1 significado se define durante la configuracién del bloque | 65535 escritura (1)
(%VFCi.S1) de funciones. Nota: Este valor debe ser superior a %VFCi.S1D: 0 -
(%VFCi.S1D*) | %VFCi.S0. > 4294967295
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Funcién Descripcion Valores Uso del | Acceso al
%VFC tiempo de
ejecucion
Base de Elemento de configuracion de la base de tiempo de 100 | 1000 o 100 FM Lecturay
tiempo de 0 1.000 milisegundos. escritura (1)
medida de
frecuencia
(%VFCi.T)
Ajustable Elemento configurable que, cuando esta seleccionado, | N (no) CMoFM |No
(S/N) permite al usuario modificar los valores de base de S (si)
tiempo de medida de frecuencia, de umbral y
preestablecidos durante la ejecucion.
Introducir para | Se utiliza para validar o bloquear la funcién actual. 0 (no) CMo FM | Lecturay
habilitar escritura (3)
(IN)
Entrada Segun la configuracion, en el estado 1: 0ol CMo FM | Lecturay
predefinida ® Progresivo/regresivo si la funcion regresiva esta en escritura
(S) curso, recuento progresivo/regresivo bifasico o
regresivo: inicializa el valor actual con el valor
preestablecido.
® Progresivo/regresivo si la funcién progresiva esta en
curso o progresivo: restablece el valor actual en
cero.
Ademas, inicializa el funcionamiento de las salidas de
umbral y tiene en cuenta cualquier modificacién por
parte del usuario de los valores de umbral definidos por
el monitor de operacion o el programa de aplicacion.
Salida de De 0 a 65.535 o de 65.535 a 0 en modo estandar Oo1 CM Lectura
desborde De 0 a 4.294.967.295 o de 4.294.967.295 a 0 en modo
(F) de palabra doble
Umbral Se establece en 1 cuando el valor actual es superioro (00 1 CM Lectura
Bit 0 igual al valor de umbral %VFCi.S0. Se recomienda
(%VFCi.THO) | probar este bit una unica vez en el programa porque se
actualiza en tiempo real. La aplicacién de usuario es la
responsable de la validez del valor en el momento de su
uso.
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Bit 1 igual al valor de umbral %VFCi.S1. Se recomienda
(%VFCi.TH1) | probar este bit una Unica vez en el programa porque se
actualiza en tiempo real. La aplicacién de usuario es la
responsable de la validez del valor en el momento de su
uso.

Funcién Descripcion Valores Uso del | Acceso al
%VFC tiempo de
ejecucion

Umbral Se establece en 1 cuando el valor actual es superioro |00 1 CM Lectura

(*) Significa una variable de palabra doble de 32 bits. La opcién de palabra doble
esta disponible en todos los controladores excepto en los controladores Twido
TWDLC-A10DRF.

(1) Sélo se puede escribir si la funcion de ajuste se establece en uno.
(2) El acceso sélo estéa disponible si se ha configurado.

(3) Sdlo se dispone de acceso en modo de lectura y escritura desde la aplicacion.
No se puede acceder desde el monitor de operacion o el Editor de tablas de
animacion.

CM = modo de recuento

FM = modo de frecuencimetro

Descripcion de la funcidn de recuento

La funcién de recuento muy rapido (%VFC) funciona a una frecuencia maxima de
20 kHz, con un rango de 0 a 65.535 en el modo estandary 0 a 4.294.967.295. Los
pulsos que se van a contar se aplican del siguiente modo.

progresivo/regresivo
bifasico

Funcion Descripcién %VFCO %VFC1
1A 1B 1A 1B
Contador Los pulsos se aplican a la entrada fisica; la %I10.0.1 | %I0.0.0 | %I0.0.7 | %I0.0.6
progresivo/regresivo | operacion actual (recuento progresivo/regresivo)
se define mediante el estado de la entrada fisica IB.
Contador Las dos fases del codificador se aplican a las %I10.0.1 | %I0.0.0 | %I0.0.7 | %I0.0.6

entradas fisicas IA e IB.

Contador progresivo | Los pulsos se aplican a la entrada fisica IA. IBno | %I0.0.1 | ND %l0.0.7 |ND
se usa.

Contador regresivo | Los pulsos se aplican a la entrada fisica IA. IBno | %I0.0.1 | ND %l0.0.7 |ND
se usa.
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Notas sobre los bloques de funciones

Las operaciones de recuento progresivo o regresivo se realizan en el flanco
ascendente de los pulsos y sélo si el bloque de recuento esta habilitado.

Existen dos entradas opcionales que se utilizan en el modo de recuento: ICa e
IPres. ICa se utiliza para capturar el valor actual (%VFCi.V 0 %VFCi.VD) y
almacenarlo en %VFCi.C o %VFCi.CD.

Si la entrada IPres esta activa, el valor actual se ve afectado de la siguiente manera:

e Para el recuento progresivo, %VFCi.V 0 %VFCi.VD se restablece en 0.

e Para el recuento regresivo, %VFCi.V 0 %VFCi.VD se escribe con el contenido de
%VFCi.P o %VFCi.PD, respectivamente.

e Para el recuento de frecuencia, %VFCi.V o0 %VFCi.PD se establece en 0.

Importante: %VFCi.F también se define en 0. Las entradas IPres se especifican
como %I0.0.2 para %VFCO0 y %I0.0.5 para %VFC1, si estan disponibles.

Notas sobre las salidas de los bloques de funcion

Para todas las funciones, los valores actuales se comparan con los dos umbrales
(%VFCi.S0 0 %VFCi.S0D y % VFCi.S1 0 % VFCi.S1D). De acuerdo con el resultado
de esta comparacion, dos objetos de bit (%VFCi.THO y %VFCi.TH1) se establecen
en 1 si el valor actual es mayor o igual que el umbral correspondiente; de lo contrario
se restablecen en 0. Las salidas reflejas (si estan configuradas) se establecen en 1
de acuerdo con estas comparaciones. Nota: Se puede configurar una, dos o
ninguna salida.

%VFC.U es una salida del FB. Indica la direccién de la variacién de contador
asociada (1 para PROGRESIVO, 0 para REGRESIVO).
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Diagrama de la funcion de recuento

A continuacion se muestra un diagrama de la funcion de recuento en modo estandar
(en modo de palabra doble, se usaran las variables de funcién de palabra doble
segun convenga):

IA = entrada de contador progresivo

(sefial simple o fase 1) |
>
&
IN %VFCi — + %VFCi.U
Contador %VFC /' Direccion de
o recuento
] —» -
I1B = {marca PROGRESVO/REGRESIVO o fasea &
L @ %VFCIF
[ ; Salida de
#VFCiP / desborde
IPres = (entrada preestablet:|da= SLVFCIY
> —p Valor actual p Valor
S %VFCi actual
%ICa = entrada rapida > > VECILC
Valor de
=1 entrada
Instruccion de
1}
lectura %VFCIV ) %\VEGI.THO
%VFCi.S0
Valorde |—— P —Pp
unbral 0: ., %\VFCi.TH1
Comparacion
%VFCi.S1 & > %a00x
Valorde ——————— P Salida
unbral 1: refleja 0
%VFCi.R & P %Q00y
o Salida
%VFCi.S refleja 1
habilitado

NOTA: Las salidas se gestionan independientemente del tiempo de ciclo del
controlador. El tiempo de respuesta esta entre 0 y 1 ms.
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Funcionamiento del contador progresivo

A continuacion, se incluye un ejemplo del uso de %VFC en modo de contador
progresivo. Para este ejemplo se han definido los siguientes elementos de
configuracion:

El valor preestablecido %VFCO.P es 17, mientras que el valor de umbral inferior
%VFC0.S0 es 14 y el umbral superior %VFCO0.S1 es 20.

Salida valor < %VFC.S0 | %VFCO0.S0 <= valor < %VFC0.S1 | valor >= %VFCO0.S1
refleja

%Q0.0.2 X

%Q0.0.3 | X X

Gréfico de tiempo:

%VFCO.P =17
%VFC0.S0=14
%VFC0.51=20

@ ‘ .. e e e
n i | S B N N
S
65535
20
17
14
%VFCOV 0
F

mo L L

wmoo—J LI LT

wa, L L L
m S Z

Salida
refleja 1

1 %VFCO.U =1 porque %VFC es un contador progresivo.
: Modificacion de %VFC0.51 a 17

: La activacion de la entrada S hace que el nuevo valor de umbral 51 esté garantizado en el siguiente recuento.

© e

: Tiene lugar una captura del valor actual, de forma que %VFC0.C =17.
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Funcionamiento del contador regresivo

A continuacion, se incluye un ejemplo del uso de %VFC en modo de contador
regresivo. Para este ejemplo se han definido los siguientes elementos de

configuracion:

El valor preestablecido %VFCO.P es 17, mientras que el valor de umbral inferior

%VFCO0.S0 es 14 y el umbral superior %VFCO0.S1 es 20.

Salida refleja

valor < %VFC.S0

%VFCO0.S0 <= valor < %VFCO0.S1

valor >= %VFCO0.S1

%Q0.0.2

X

X

%Q0.0.3

Ejemplo:

%VFCO.P =17
%VFC0.S50=14
%VFC0.51 =20

@\

IN J

65535

20

%VFCOV 0

THO

TH1

Salida

refleja 0

Salida
refleja 1

@ oo

: %VFC0.U = 0 porque %VFC es un contador regresivo.
: Modificacion de %VFCO.P a 20
: Modificacion de %VFC0.81 a17

: Tiene lugar una captura del valor actual, de forma que %VFC0.C =17.

: La activacién de la entrada S hace que el nuevo valor de urrbral S1 esté garantizado en el siguiente recuento.
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Funcionamiento del contador progresivo/regresivo

A continuacion, se incluye un ejemplo del uso del %VFC en modo de contador

progresivo/regresivo. Para este ejemplo se han definido los siguientes elementos

de configuracion:

El valor preestablecido %VFCO.P es 17, mientras que el valor de umbral inferior

%VFC0.S0 es 14 y el umbral superior %VFCO0.S1 es 20.

Salida refleja

valor < %VFC.S0

%VFCO0.S0 <= valor < %VFC0.S1

valor >= %VFCO0.S1

%Q0.0.2

X

%Q0.0.3

X

Ejemplo:

%VFCO.P =17
%VFC0.50= 14
%VFC0.81 =20

65535

20

THO

TH1

Salida
refleja 0

Salida
refleja 1

@G e e

: La entrada IN se establece en 1 y la entrada S se establece en 1.
: Modificacion de %\VFCO.P a 20
: Modificacion de %VFC0.51 a 17

: Tiene lugar una captura del valor actual, de forma que %VFC0.C =17,

: La activacién de la enfrada S hace que el nuevo valor de urmbral 51 esté garantizado en el siguiente recuento.
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Descripcion de la funcion de frecuencimetro

La funcidn de frecuencimetro de un %VFC se utiliza para medir la frecuencia de una
sefal periddica en Hz en la entrada IA. El rango de frecuencias que se pueden
medir oscila entre 10 kHz y 20 kHz. El usuario puede elegir entre dos bases de
tiempo. La eleccion se realiza mediante un objeto nuevo %VFC.T (base de tiempo).
El valor 100 equivale a una base de tiempo de 100 ms; el valor 1.000 equivale a una
base de tiempo de 1 segundo.

para 10 Hz

Base de Rango de mediciéon | Precision Actualizacion

tiempo

100 ms Entre 100 Hz'y 20 kHz | 0,05 % para 20 kHz; 10% para | 10 veces por segundo
100 Hz

1s Entre 10 Hz y 20 kHz | 0,005 % para 20 kHz; 10%

Una vez por segundo

Diagrama de la funcién de frecuencimetro

1A

Diagrama de funcion de frecuencimetro:

Sefial que se va a medir

IN %VFCi

S %VFCi

Establecer
valor
actual en 0

%VFCI.T

Seleccionar
hora
base

e

>

Contador %VFC

L

%VFCi.F

Salida de
desborde

%VFCiV

Valor actual L .
Frecuencia

¥

1000 ms —— 100 ms

medida
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Funcionamiento del frecuencimetro

A continuacion se incluye un ejemplo de cronograma en el que se utiliza el %VFC
en modo de frecuencimetro.

OF : @&

S

%YFCOV | fl |f2‘ 30

e de tiempo

. La primera medicién de frecuencia comienza aqui.
. El valor de la frecuencia actual se actualiza.

:LaentradaINes 1 ylaentrada Ses 1.

® e e

. Modificacion de %VFCO.T a 100 ms: esta modificacién cancela la medicién actual
e ihicia otra.

Casos especiales

En la tabla siguiente se muestra una lista de casos especiales de funcionamiento
del bloque de funciones %VFC.

Caso especial Descripcion

Efecto de un reinicio en frio Restablece todos los atributos %VFC con los valores
(%S0=1) configurados por el usuario o la aplicacion de usuario.
Efecto de un reinicio en caliente No tiene ningun efecto.

(%S1=1)

Efecto de una detencion del El %VFC deja de funcionar y las salidas permanecen
controlador en su estado actual.
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Transmision/recepcion de mensajes: la instruccion de intercambio (EXCH)

Introduccion

Instruccion EXCH

Sintaxis

Un automata Twido puede configurarse para comunicarse con dispositivos slave
Modbus o puede enviar y recibir mensajes en modo de caracteres (ASCII).

TwidoSuite ofrece las siguientes funciones para este tipo de comunicaciones:

e Instruccion EXCH para enviar/recibir mensajes.

e Bloque de funcién de control de intercambio (%MSG) para controlar el
intercambio de datos.

Cuando se procesa una instruccion EXCH, el autémata Twido utiliza el protocolo
configurado para el puerto especificado. A cada puerto de comunicacion se le
puede asignar un protocolo distinto. Es posible acceder a los puertos de
comunicacion agregando el nimero de puerto a las funciones EXCH o %MSG
(EXCH1, EXCH2, %MSG1, %MSG2).

Asimismo, los autématas de la serie TWDLC*E40DRF aplican los mensajes
Modbus TCP en la red Ethernet mediante la instruccion EXCHS3 y la funcion
%MSG3.

La instruccién EXCH permite a los autématas Twido enviar o recibir informacion
dirigida a dispositivos ASCII o procedente de ellos. El usuario define una tabla de
palabras (%MWi:L) que contiene los datos que se van a enviar o recibir (hasta 250
bytes de datos en el envio o recepcion). El formato de la tabla de palabras se
describe en los apartados correspondientes a cada protocolo. El intercambio de
mensajes se realiza mediante la instruccién EXCH.

A continuacion, se muestra el formato de la instruccién EXCH:
[EXCHx %MWi:L]

Donde: x = numero del puerto serie (1 6 2); x = puerto Ethernet (3); L = numero total
de palabras de la tabla de palabras (maximo 125). La longitud de trama Modbus
debe ser <255 bytes.

El autémata Twido debe finalizar el intercambio desde la primera instrucciéon EXCHx
antes de que se pueda iniciar una segunda instruccion de intercambio. Es necesario
utilizar el bloque de funcién %MSG cuando se envien varios mensajes.

NOTA: Para obtener mas informacién acerca de la instruccion EXCH3, de
mensajes TCP Modbus, consulte .
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Bloque de funciones de control de intercambio (%MSGx)

Introduccidén
NOTA: La "x" de %MSGx designa el puerto del controlador: "x =10 2"

e x =102, se refiere al puerto serie 1 0 2 del controlador, respectivamente.

e Xx =3, se refiere al puerto de red Ethernet del controlador (sélo en controladores
TWDLCE40DRF). Para obtener mas informacién acerca de la funcion %MSG3
consulte .

El bloque de funciones %MSGx gestiona el intercambio de datos. Tiene tres

funciones:

e Comprobacion de errores de comunicacion:
La comprobacion de errores verifica que la longitud de bloque (tabla de palabras)
programada con la instruccién EXCH sea lo suficientemente larga como para
contener la longitud del mensaje que se va a enviar (compérela con la longitud
programada en el byte menos significativo de la primera palabra de la tabla de
palabras).
Error 1: comando no valido, tabla configurada de forma incorrecta, caracter
incorrecto recibido (velocidad, paridad, etc.) o tabla de recepcion llena (no
actualizada).

e Coordinacion de varios mensajes:
Para garantizar la coordinacién cuando se envien varios mensajes, el bloque de
funciones %MSGx proporciona la informacion que se necesita para determinar
el momento en el que ha finalizado el mensaje anterior.

e Transmisién de mensajes prioritarios:
El bloque de funciones %MSGx permite la detencion de la transmision del
mensaje actual para permitir el envio inmediato de un mensaje urgente.

La programacion del bloque de funciones %MSG es opcional.

llustracion
A continuacién se muestra un ejemplo del bloque de funciones %MSGx.

%MSG1
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Parametros

En la tabla siguiente se enumeran los parametros del bloque de funciones %MSGx.

Parametro Etiqueta Valor

Restablecer R En estado 1, reinicializa la comunicacién: %MSGx.E=0y

entrada (o %MSGx.D = 1.

instruccion)

Salida de com. | %MSGx.D En estado 1, com. lista si:

finalizada e Final de la transmision (si hay transmision)
e Final de la recepcion (caracter final recibido)
e Error
o Restablecimiento del bloque
En estado 0, solicitud en curso

Salida "Error %MSGx.E En estado 1, com. lista si:

detectado” e Comando incorrecto

e Tabla mal configurada
e Caracter incorrecto recibido (velocidad, paridad, etc.)
® Tabla de recepcion llena (no actualizada)

En estado 0, longitud de mensaje correcta, conexién
correcta

Si se produce un error durante el uso de una instruccion EXCH, los bits %MSGx.D
y %MSGx.E se establecen en 1, y la palabra de sistema %SW63 contiene el codigo
de error del puerto 1, mientras que %SW64 contiene el cédigo de error del puerto
2. Consulte Palabras de sistema (%SW), pdgina 731.

Restablecer entrada (R)
Cuando Restablecer entrada esta en 1:

e Se detiene la transmisién de todos los mensajes.
e La salida "Error detectado" se restablece en 0.
e El bit de finalizacién se establece en 1.

Se puede enviar un mensaje nuevo.

Salida "Error detectado” (%MSGx.E)

La salida "Error detectado" se establece en 1 debido a un error de programacion de
comunicaciones o a un error de transmision de mensajes. La salida "Error
detectado" se establece en 1 si el nimero de bytes definido en el bloque de datos
asociado a la instruccion EXCH (palabra 1, byte menos significativo) es mayor que
128 (+80 en formato hexadecimal por FA).
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Salida de comunicacion finalizada (%MSG.D)

Transmision de varios mensajes sucesivos

La salida "Error detectado" también se establece en 1 si existe algun problema al

enviar un mensaje Modbus a un dispositivo Modbus. En este caso, el usuario

debera comprobar el cableado y asegurarse de que el dispositivo de destino admita

la comunicaciéon Modbus.

Cuando la salida finalizada se establece en 1, el controlador Twido esta listo para

enviar otro mensaje. Se recomienda utilizar el bit %MSGx.D cuando se envian

varios mensajes. Si no se utiliza, se puede perder algun mensaje.

La ejecucion de la instruccion EXCH activa un bloque de mensajes en el programa
de aplicacion. El mensaje se transmite si el bloque de mensajes todavia no esta
activo (%eMSGx.D = 1). Si se envian varios mensajes en el mismo ciclo, sélo se
transmite el primer mensaje. El usuario es responsable de gestionar la transmision
de varios mensajes mediante el programa.

Ejemplo de transmisién de dos mensajes sucesivos en el puerto 2:

%I0.0

%MSG2D
||

EXCH2%MW2:4

e

Y%MSGD

%MO
| |

%MO

EXCH2%MWS:3

(s)-

H |

%MO

(1

LDR  %I0.0
AND  %MSG2.D
[EXCH2 %MW2:4]

S %MO
LD  %MSG2.D
AND  %MO
[EXCH2 %MW8:3]
R %MO
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Reinicializacion de intercambios

Un intercambio se cancela activando la entrada (o instruccién) R. Esta entrada
inicializa la comunicacion y restablece la salida %MSGx.E en 0 y la salida
%MSGx.D en 1. Es posible reinicializar un intercambio si se detecta un error.

Ejemplo de reinicializacion de un intercambio:

2eMSGI BLK  %MSGI
o (v]
7oMO LD %MO
4{ }— R D R
END BLK

Casos especiales

En la tabla siguiente se muestra una lista de casos especiales de funcionamiento
del bloque de funciones %MSGx.

Caso especial Descripcién

Efecto de un reinicio en frio (%S0=1) | Fuerza la reinicializacion de la comunicacion.

Efecto de un reinicio en caliente No tiene ningun efecto.

(%S1=1)

Efecto de una detencién del Si se esta transmitiendo un mensaje, el controlador
controlador detiene la transferencia y reinicializa las salidas

%MSGx.D y %MSGx.E.
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18.2 Funciones de reloj

Objeto
En esta seccion se describen las funciones de gestion de tiempo para los autématas
Twido.

Contenido de esta seccion
Esta seccidn contiene los siguientes apartados:

Apartado Pagina
Funciones de reloj 584
Fechadores 585
Fijacion de la fecha y la hora 588
Ajuste de fecha y hora 590
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Funciones de reloj

Introduccion

Los autdmatas Twido disponen de una funcién de reloj de fecha/hora que requiere

la opcion Reloj de tiempo real (RTC) y que ofrece lo siguiente:

o Fechadores: se utilizan para controlar acciones a horas predefinidas o
calculadas.

e Fijacion de fechay hora: se utiliza para asignar fechas y horas a eventos y para
medir la duracion de los eventos.

Es posible acceder al reloj de fecha/hora de Twido seleccionando Fechadores de
la tarea de TwidoSuite Programa —Configurar —Configurar datos. Ademas, el
reloj de fecha/hora puede ajustarse mediante un programa. Los ajustes del reloj
siguen funcionando hasta 30 dias después de desconectar el autémata si la bateria
se ha cargado durante seis horas consecutivas como minimo antes de desconectar
el autdmata.

El reloj de fecha/hora tiene formato de 24 horas y tiene en cuenta los afos bisiestos.

Valor de correccion del RTC

El valor de correccion RTC es necesario para que el RTC funcione de forma
adecuada. Cada unidad RTC dispone de su propio valor de correccidn escrito en la
unidad. Este valor puede configurarse en TwidoSuite mediante la opcion
Configurar RTC de la Utilidad de supervision de TwidoSuite, a la que se puede
acceder desde el Iniciador de la aplicacién TwidoSuite.
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Fechadores

Introduccion

Parametros

Los fechadores se utilizan para controlar las acciones en un mes, dia u hora
predefinidos. Puede utilizarse un méaximo de 16 fechadores y no es necesario
utilizar ninguna entrada del programa.

NOTA: Compruebe el bit de sistema %S51 y la palabra de sistema %SW118 para
confirmar que la opcion Reloj de tiempo real (RTC) esta instalada. Consulte Bits de
sistema (%S), pdgina 720. La opcién RTC también es necesaria para utilizar

fechadores.

La siguiente tabla enumera los parametros para un fechador:

Parametro Formato Funcion/Rango
Numero de n n=deOail5
fechador
Configurado Casilla de Marque esta casilla para configurar el nimero de
verificacion fechador seleccionado.
Bit de salida %Qx.y.z El fechador activa la asignacion de salida: %Mi o
%Qj.k.
Esta salida se establece en 1 cuando la fecha y la hora
actuales estan entre el ajuste del inicio del periodo
activo y el ajuste del final del periodo activo.
Mes de inicio Enero a Mes para iniciar el fechador.
diciembre
Mes de Enero a Mes para finalizar el fechador.
finalizacion diciembre
Fecha de inicio 1-31 Dia del mes para iniciar el fechador.
Fecha de 1-31 Dia del mes para finalizar el fechador.
finalizacion
Hora de inicio hh:mm Momento del dia, hora (de 0 a 23) y minutos (de 0 a 59),
para iniciar el fechador.
Hora de detencién | hh:mm Momento del dia, hora (de 0 a 23) y minutos (de 0 a 59),
para finalizar el fechador.
Dia de la semana |Lunes a Casillas de verificacion que identifican el dia de la
domingo semana para activar el fechador.
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Habilitacion de fechadores

Los bits de la palabra de sistema %SW114 habilitan (bit establecido en 1) o
inhabilitan (bit establecido en 0) el funcionamiento de cada uno de los 16

fechadores.

Asignacion de fechadores en %SW114:

%SW114 | |

Fechador

n° 15

Fechador
n°o

De forma predeterminada (o después de un reinicio en frio), todos los bits de esta
palabra de sistema se establecen en 1. La utilizacion de estos bits por parte del
programa es opcional.

Salida de los fechadores

Si se asigna la misma salida a varios fechadores (%Mi o0 %Qj.k), se asignara el OR
de los resultados de cada fechador a este objeto (es posible tener varios «rangos
de funcionamiento» para la misma salida).

Ejemplo

En la tabla siguiente se muestran los parametros de un programa de vaporizacion
para un mes veraniego:

Parametro Valor Descripcion

Fechador 6 Numero 6 de fechador

Bit de salida %Q0.2 Activa la salida %Q0.2

Mes de inicio Junio Inicia la actividad en junio

Mes de Septiembre Detiene la actividad en septiembre
finalizacion

Fecha de inicio 21 Inicia la actividad el dia 21 de junio

Fecha de 21 Detiene la actividad el dia 21 de septiembre
finalizacion

Dia de la semana

Lunes, miércoles,
viernes

Realiza la actividad en lunes, miércoles y
viernes

Hora de inicio

21:00

Inicia la actividad a las 21:00

Hora de detencion

22:00

Detiene la actividad a las 22:00
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Utilizando el siguiente programa, el fechador puede inhabilitarse mediante un
conmutador o un detector de humedad cableado en la entrada %I0.1.

%I0.1 %SW114:X6 LD %10 1

} ( ST %SW114:X6

El siguiente cronograma muestra la activacion de la salida %Q0.2.

%10.1 |
21 de junio

wao2 PR R FLREL . FRLR
LMYV LMYV LMYV

Asignacion de fecha y hora por parte del programa

La fechay la hora estan disponibles en las palabras de sistema %SW50 a %SW53
(consulte Palabras de sistema (%SW), pdgina 731). Por lo tanto, es posible realizar
una marca de hora y fecha en el programa del autémata estableciendo
comparaciones aritméticas entre la fecha y hora actuales y los valores o palabras
inmediatos %MWi (0 %KWi), que pueden contener valores tedricos.
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Fijacion de la fecha y la hora

Introduccion

Las palabras de sistema %SW49 a %SW53 contienen la fecha y la hora actuales
en formato BCD (consulte Revision del cddigo BCD, pdgina 524, que resulta util
para realizar visualizaciones o transmisiones a un dispositivo periférico). Estas
palabras de sistema se pueden utilizar para almacenar la fecha y la hora de un
evento (consulte Palabras de sistema (%SW), pagina 731).

NOTA: La fecha y la hora también pueden establecerse utilizando la visualizacion
del operador opcional (consulte Reloj de fecha/hora, pdagina 407).

Fechado de un evento

Para fechar un evento, es suficiente utilizar las operaciones de asignacion, transferir
el contenido de las palabras de sistema a palabras internas y, a continuacion,
procesar estas palabras internas (por ejemplo, la transmisién a una unidad de
visualizacion mediante la instruccion EXCH).

Ejemplo de programacion
El siguiente ejemplo muestra cémo fechar un flanco ascendente en una entrada
%I0.1.

%10.0 %MWI11:5 = %SW49.5

LDR  %I0.0
Pl— [26MW11:5 = %SW49:5]

Una vez detectado un evento, la tabla de palabras tendré el siguiente contenido:

Codificacién | Byte mas Byte menos
significativo significativo

%MW11 Dia de la semana’

%MW12 00 Segundo

%MW13 Hora Minuto

%MW14 Mes Dia

%MW15 Siglo Afio

NOTA: (1) 1 = Lunes, 2 = Martes, 3 = Miércoles, 4 = Jueves, 5 = Viernes, 6 =
Sabado, 7 = Domingo.

588 35013228 06/2011



Instrucciones avanzadas

Ejemplo de una tabla de palabras
Ejemplo de datos para el lunes 19 de abril de 2002 a las 13:40:30.

Palabra Valor Significado
(hexadecimal)

%MW11 0001 Lunes

%MW12 0030 30 segundos

%MW13 1340 13 horas, 40 minutos

%MW14 0419 04 =19 de abril

%MW15 2002 2002

Fecha y hora de la ultima parada

Las palabras de sistema %SW54 a %SW57 contienen la fecha y la hora de la Ultima
parada, y la palabra %SW58 contiene el cddigo que muestra la causa de la ultima
parada, en formato BCD (consulte Palabras de sistema (%SW), pdgina 731).

35013228 06/2011 589



Instrucciones avanzadas

Ajuste de fecha y hora

Introduccion

Puede actualizar los ajustes de fecha y hora a través de uno de los métodos
siguientes:

e TwidoSuite
Utilice el cuadro de didlogo Ajustar hora. Este cuadro de didlogo estéa disponible
bien en:
e La utilidad de supervision TwidoSuite a la que se puede acceder a través
del Iniciador de la aplicaciéon TwidoSuite.
e O bien, seleccionando Programa —Depuracion, conectandose y
seleccionando Utilizar controlador.

e Palabras de sistema
Utilice las palabras de sistema %SW49 a %SW53 o la palabra de sistema
%SW59.

Los ajustes de fecha y hora solo pueden actualizarse cuando esta instalado el
cartucho opcional RTC (TWDXCPRTC) en el automata. Tenga en cuenta que la
serie TWDLCA#40DRF de autématas compactos y el autdmata Twido Extreme
(TWDLEDCK?1) poseen un RTC integrado.

Utilizacion de %SW49 a %SW53

Para establecer la fecha y la hora utilizando las palabras de sistema %SW49 a

%SWS53, el bit %S50 debe establecerse en 1, lo que produce lo siguiente:

e Se cancela la actualizacion de las palabras %SW49 a %SW53 mediante el reloj
interno.

e Se transmiten los valores escritos en las palabras %SW49 a %SW53 al reloj
interno.
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Ejemplo de programacion:

%550 24850
| \ ;R LD %350
— | (R}— R %850
%I0.1 %SW49 = %MW10
— 7| = LDR  %I0.1
[2%SW49 = %MW10]
%SW50 = %MWI1 [%6SW50 = %MW11]
n [2%SW51 = %MW12]
[2%SW52 = %MW13]
%SWS1 = 96MWI2 [96SW53 = %MW 14]

S %350

%SW52 = %MWI13

%3W53 = %MW14

%S850

(5

Las palabras %MW10 a %MW14 contendran la nueva fecha y hora en formato BCD
(consulte Revision del cddigo BCD, pdgina 524) y se corresponderan con la
codificacion de las palabras %SW49 a %SW53.

La tabla de palabras debe contener la nueva fecha y hora.

Codificacion | Byte mas Byte menos significativo
significativo

%MW10 Dia de la semana’

Y%MW11 Segundo

Y%MW12 Hora Minuto

%MW13 Mes Dia

%MW14 Siglo Afo

NOTA: (1) 1 =lunes, 2 = martes, 3 = miércoles, 4 = jueves, 5 = viernes, 6 = sabado,
7 = domingo.
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Ejemplo de datos para el lunes 19 de abril de 2002:

Palabra Valor (hexadecimal) | Significado
%MW10 0001 Lunes

%MW11 0030 30 segundos
%MW12 1340 13 horas, 40 minutos
%MW13 0419 04 =19 de abril
%MW14 2002 2002

Utilizacion de %SW59
Otro método para actualizar la fecha y la hora es utilizar el bit de sistema %S59vy la
palabra de sistema de ajuste de fecha %SW59.

El establecimiento del bit %S59 en 1 permite configurar la fecha y la hora actuales
mediante la palabra %SW59 (consulte Palabras de sistema (%SW), pdgina 731).
%SW59 aumenta o reduce cada uno de los componentes de fecha y hora en un
flanco ascendente.

Ejemplo de aplicacion

El panel frontal siguiente esta creado para modificar la hora, los minutos y segundos
del reloj interno.

Hora Minuto Segundo

Horas
13 40 30 /_

—— Minutos
® ©
+ - S

Segundos

Descripcion de los comandos:

e Elconmutador de horas/minutos/segundos selecciona la visualizacion de la hora
para cambiarla mediante las entradas %I0.2, %I0.3 y %I0.4, respectivamente.

e El botén de comando "+" aumenta la visualizacion del tiempo seleccionado
mediante la entrada %I0.0.

e Elbotén de comando "-" reduce la visualizacion del tiempo seleccionado
mediante la entrada %I0.1.
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El programa siguiente lee las entradas del panel y ajusta el reloj interno.

%MO %559

| 3=

%I02 %I0.0 %SW59:X3
\ N /

— | 1P| (]
%I02 9%I0.1 %SW59:X11
| |l {

— | 1P| (=
%I03 %I0.0 %SWS59:X2
\ N (

— | 1P| ()
%I0.3 %I0.1 %SW59:X10
\ N (

— | 1P| (]
%I04 %10.0 %6SWS9: X1
| |l {

— | 1P| e
%l .4 %I0.1 %SW59:X9
| |l {

— | 1P| e

LD
ST
LD
ANDR
ST
LD
ANDR
ST
LD
ANDR
ST
LD
ANDR
ST
LD
ANDR
ST
LD
ANDR
ST

%MO0
%359
%l10.2
%10.0
%SW59:33
%I10.2
%10.1
2%3W359:X11
%10.3
%I10.0
%SW59:X2
%10.3
%I0.1
%SW59:X10
%I10.4
%10.0
%SW59:X1
%I10.4
%I10.1
%SW59:X9

(Hora)

(Minuto)

(Segundo}
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18.3 Guia de inicio rapido del PID Twido

Descripcién general

Esta seccion contiene informacién basica acerca de las funciones de control PID y
de sintonizacién automatica disponibles en los controladores Twido.

Contenido de esta seccion
Esta seccidn contiene los siguientes apartados:

Apartado Pagina
Propésito del documento 595
Paso 1: Configuracion de los canales analdgicos utilizados para el control 597
Paso 2: Requisitos previos para la configuracion PID 599
Paso 3: Configuracion del PID 601
Paso 4: Inicializacion de la configuracion de control 607
Paso 5: AT + PID de configuracién de control 612
Paso 6: Ajustes de depuracion 615
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Propdsito del documento

Introduccion

Este documento contiene:

Ejemplo utilizado en esta guia

Esta guia de inicio rapido le indicara, mediante ejemplos, todos los pasos
necesarios para configurar correctamente las funciones de control PID del
controlador Twido.

NOTA: La implementacion de la funciéon PID en un Twido no requiere un nivel
avanzado de conocimientos del sistema, pero si un cierto grado de rigor para
obtener buenos resultados.

Este documento explica los pasos siguientes:

Paso

Descripcion

Configuracion de los canales analdgicos utilizados para el control.

Requisitos previos para la configuracion PID.

Configuracién PID.

Inicializacién de la configuracién de control.

Configuracion de control de AT + PID.

OO~

Depuracion y ajustes.

Para este ejemplo, hemos elegido un termopar de tipo K (0-200 °).

Utilizaremos un control de transistor con la salida que sera una salida de controlador
base controlada directamente por el controlador PID a través de PWM (consulte
Paso 3: Configuracion del PID, pdgina 601
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El diagrama siguiente muestra la configuracién experimental utilizada en el ejemplo:

TWDLMDAZODRT _ TIWDALMALT]

o4

o

==
<o
=

Com(+
e : -
G E'“Q"M Resistencia
-
- IND -+ Yerde Alermopar
e G020
E

e 0 P R P P R

230 CA
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Paso 1: Configuracion de los canales analégicos utilizados para el control

Introduccion

En general, un autémata PID utiliza una sefal de realimentacion analdgica
(conocida como "valor del proceso") para medir que el valor que debe ajustarse.

Este valor puede ser un nivel, una temperatura, una distancia u otro valor para otras
aplicaciones.

Ejemplo de una senal de medida analdgica
A continuacién se muestra un ejemplo de medida de temperatura.

El sensor envia una medida analdgica (que depende del valor medido) de vuelta al
autémata. En los sensores de temperatura y con sensores como PT100 o
termopares, la sefial medida aumenta al incrementarse la temperatura actual.

Como anadir una tarjeta analdgica (médulo de ampliacion)

En el modo fuera de linea, después de seleccionar el autdémata base, afada la
tarjeta analdgica como una ampliacion de base. La numeracion de los canales
dependera de la ranura de configuracion correspondiente.

Como configurar canales de entrada analdgicos

En la tabla siguiente se describe el procedimiento de configuracion de los canales
analégicos del médulo de ampliacién:

Paso Accioén
1 Seleccionar el paso Describir de la interfase de TwidoSuite.
Consultar .
2 Ver el catalogo de productos y elegir un médulo para agregarlo a la descripcion
de sistema.

Por ejemplo, TM2ALMB3LT para la medicién de temperatura utilizando un
PT100 o termopar.

Anadir el médulo a la descripcién del sistema (consultar ).

Utilizar el Editor de configuracion para definir parametros de médulos de E/S
analdgicas que se agregaron como moédulos de ampliaciéon durante la
descripcion del sistema.

5 Enla columna Tipo, elegir el tipo de entrada que corresponde al tipo de sensor
utilizado (termopar K, si el sensor es de este tipo).

6 En la columna Rango, seleccionar la unidad de medida del sensor. Para
sensores de temperatura, resulta mas sencillo seleccionar Celsius, ya que
convierte el numero de contadores enviados a la tarjeta analdgica en un factor
directo de la medicion real.
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Ejemplo de configuracion de canal analégico

Paso Accidn
7 Introducir una direccién para el simbolo de entrada de la tarjeta analégica
configurada. Se utilizara para completar los campos PID (%IW1.0 para este
ejemplo).
8 Realizar la misma accién para una salida analégica, si es necesario utilizar una
salida para ejecutar el sistema de control.

Existen varios tipos de configuracion validos en funcion del tipo de medicién

utilizado, tal como se indica a continuacion:

e Para la aplicacion del ejemplo utilizado en este documento, hemos elegido un
termopar de tipo K (0-200 °). La lectura del valor del proceso sera directamente

valida (2000 contadores = 200 °, ya que el factor de unidad es 0,1).

e Paralos tipos de medicién restantes, elija 0-10 V 0 4-20 mA en la columna Tipo,
o Personalizado en la columna Rango. A continuacion, ajuste la escala de
valores (introduzca 0 en la columna Minimo y 10000 en la columna Maximo)
para poder leer el valor del proceso directamente (10 V = 10000 contadores).

El ejemplo siguiente muestra una configuracion para un canal analdgico de

termopar de tipo K:

Descripcion del madulo

himero de serie | TWDALM3LT

Direccidn | 2

b

Descripcidn Madulo de ampliacion con dos entradas analdgicas (RTD ﬂ
- TH) y una salida (0- 10%, 4 - 20 mA),
12 bits, terminal de tornillo extraible. K, J =
Configuracidn del médulo. :I :I
Tabla de E/S
En uso Direccidn Simbolo Tipo Alcance Minimo Maximo Unidades
— %20 Mo utilizado MNormal [o} 1085 Minguno
(| %Wz A Mo utilizadde MNeormal 0 4085 Minguno
[ =«=owzo No ulilizado Normal o 4085 Ninguno

e el

LSS
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Paso 2: Requisitos previos para la configuracion PID

Introduccidén
Antes de configurar el PID, asegurese de que las fases siguientes se han efectuado:

Fase Descripcion
1 Se ha habilitado el PID en el programa.
2 Se ha configurado el periodo de exploracion.

Habilitacion del PID en el programa
El controlador PID debe activarse en el programa por medio de una instruccion.
Esta instruccion puede ser permanente o puede ser una condicion de una entrada
o bit interno. En el ejemplo siguiente, la instruccion %MO0 ha habilitado el PID:

e En Ladder:
_ " Infroduzcs sUs comentarios adul, INtroduzZca SUS comentarios
o
LD TITULO DE LA SE CCION Introduzca sus comentarios agul. Introduzea sus comentarios
Introduzca sus comentarios agul. Introduzea sus comentarios agui
Escalon 1
PIDO
Y00 T

e En la Lista de instrucciones:

0 LD $MO
1 [ PID 0 ]

NOTA: Asegurese de utilizar la sintaxis correcta:

Compruebe que existe un espacio entre "PID" y el nimero PID (por ejemplo,
PID<espacio>0).

Configuracion del periodo de exploracion
En caso de utilizar controladores PID, se recomienda establecer el modo de
exploracion del ciclo del PLC en periddico. En la tabla que aparece a continuacion
se muestra el procedimiento que se debe seguir para establecer el modo de
exploracion. En este modo, %s19=1 (desborde del periodo de exploracién) muestra
que el tiempo de exploracion del PLC es superior al periodo definido por el usuario.

Paso |Accion

1 Utilice la tarea Programa —Configurar —Configurar el comportamiento para
definir la configuraciéon del Modo de exploracién del controlador.
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Paso |Accion
2 | Active la casilla Periédico.
3 | Defina la duracién del ciclo, tal como se muestra en la pantalla siguiente:

Configurar el comportamiento

& Automdtica Gestién automatica

¢ Manual f« El més alto posible
" Elmas bajo posible
Gestién manual i
il
]j
Modo de exploracién C Mormal
G“ Peridd co j
Watchdoy
Periodo (10-500 ms) 250 ms
Evento periédico
W Mo usado
ms
Inicio [ Inicio automético de la ejecucicn
Entrada Run/Stop MNinguno ﬁ
Guardar automaticamente ™ RAM autormética=>EEPROM
Aplicar | Restaurar |

Nota: La duracién del ciclo debe establecerse en el tamafio del programay el
rendimiento deseado. (Una duraciéon de 50 ms es un valor adecuado).
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Paso 3: Configuracion del PID

Introduccion

Este ejemplo muestra la implementacion de la mayoria de las funciones del
autémata PID para Twido. Algunas selecciones no son esenciales y pueden
simplificarse.

Auto-Tuning (AT)

El automata PID tiene una funcidn de Auto-Tuning que simplifica la configuracion
del bucle de regulacion (esta funcion recibe el nombre de AT en el resto del
documento).

Modos de funcionamiento

El autémata PID Twido proporciona cuatro modos de funcionamiento distintos, que

pueden configurarse en la pestafia General del cuadro de dialogo PID:

e PID = autémata PID simple.

e AT + PID = la funcidn de Auto-Tuning se activa al iniciar el PID e introduce
automaticamente los valores de ganancia Kp, Ti, Td (pestafa PID) y el tipo de
accion del PID (pestafa Salida). Al final de la secuencia de Auto-Tuning, el
autdmata pasa al modo PID para la consigna ajustada y utiliza los pardmetros
establecidos por el AT.

e AT = la funcién de Auto-Tuning se activa al iniciar el PID e introduce automati-
camente los valores de ganancia Kp, Ti, Td (pestafa PID) y el tipo de accién del
PID (pestana Salida). Al final de la secuencia, el PID se detiene y espera. Se
introducen los valores de ganancia Kp, Ti, Td (pestafia PID) y el tipo de accién
del PID (pestafia Salida).

e Direccion de palabra = el programa puede controlar la selecciéon del modo de
funcionamiento del PID, asignando el valor deseado a la direccidon de palabra
asociada a esta seleccion:

o %MWxx=1: el autdmata funciona en modo PID simple.
o %MWxx=2: el autdbmata funciona en AT + PID.

o %MWxx=3: el autdmata funciona solo en modo AT.

o %MWxx=4: el autdémata funciona solo en modo PI .

Este tipo de configuracion a través de la direccién de palabra permite al usuario
gestionar el modo de funcionamiento del autémata PID mediante el programa de
aplicacion, de manera que sea posible adaptarse a los requisitos finales.

NOTA: La regulacion de Pl se puede seleccionar en la pestafa PID.
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Inicio del cuadro de dialogo PID

En la tabla siguiente se muestra el cuadro de dialogo PID y el procedimiento que
debe seguirse para acceder a las distintas pestanas de configuracion del PID:

Paso Accién

1 Seleccionar la tarea Programa —Configurar —Configurar los datos en la
interfase de TwidoSuite.
Resultado: Aparece la ventana de configuracién de software predeterminada.

2 Seleccionar Objetos avanzados en el marco Categoria del objeto y elegir PID
en el marco Tipo de objetos.
Seleccionar el n.2 PID que desee en la tabla PID.

4 Aparece el cuadro de didlogo PID en primer plano, que se utiliza para

introducir los distintos valores del autémata, tal como se muestra en la figura
siguiente. En el modo fuera de linea, se muestran estas pestafias: General,
Entrada, PID, AT y Salida:

General Entrada‘ PID ‘ AT | Salida Animacién

Aplicar | Cancelar ‘

LEFDED AT+PID | W
funcionamiento: B
[ Estados del PID
Direccién de '7
palabra:
PID Salida

mlig%AutémataPlD o/l |- _/_‘ f\"l' ﬂ-"-"‘

Entrada

Medida|~ | I»— /B |

)

AT

PV
AT
Limite

Importante: Las pestanas deben completarse en el orden en el que aparecen
en el cuadro de didlogo PID: primero General, Entrada, PID, AT y, finalmente,
Salida.

Nota: En el modo en linea, esta pantalla muestra dos pestafas adicionales
(Animacion y Trazo), que se utilizan para el diagnéstico y la visualizacién del
funcionamiento del autémata, respectivamente.
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Modificacion dinamica de parametros

Para la modificacion dinamica de los parametros del PID (en funcionamiento y en
modo en linea), se recomienda introducir las direcciones de memoria en los campos
correspondientes, para evitar asi el paso a modo fuera de linea con el fin de
efectuar cambios en los valores sobre la marcha.

Configuracion de la pestafia General

En la tabla siguiente se indica el procedimiento de configuracion de la pestafa
General del cuadro de dialogo PID:

Paso

Accidn

1

En la pestafia General, activar la casilla Configurado para activar el PID y
definir las pestafas siguientes.

En la lista desplegable Modo de funcionamiento, elegir el tipo de
funcionamiento deseado (véase pdgina 601).

En este ejemplo: Se seleccionara el modo de direcciéon de memoria 'y se
introducird la palabra %MW17 en el campo asociado. De este modo, el modo
de funcionamiento del PID estara vinculado al valor en %MW17.

Configuracion de la pestaia Entrada

En la tabla siguiente se indica el procedimiento de configuracion de la pestana
Entrada del cuadro de didlogo PID:

Paso

Accion

1

En la pestafia Entrada, introducir el canal analégico utilizado como medida en
el campo asociado.

En este ejemplo: Hemos elegido %IW1.0 dado que se ha utilizado como
medida de temperatura.

Cuando sea necesario, establecer las alarmas en los umbrales de medida alto
y bajo activando las casillas y completando los campos correspondientes.
Nota: Los valores introducidos pueden ser valores fijos (definidos en los
campos asociados) o valores modificables (completando los campos
correspondientes con las direcciones de memoria: %MWxx).
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Configuracion de la pestaia PID

En la tabla siguiente se indica el procedimiento de configuracion de la pestafia PID
del cuadro de dialogo PID:

Paso Accion

1 En la pestana PID, introducir el valor que debe utilizarse para definir la
consigna del autémata. En general, este valor es una direccion de memoria o
una consigna de una entrada analdgica.

En este ejemplo: Se ha introducido %MWO, que se utilizara como palabra de
consigna.

2 Solo se puede seleccionar el tipo de corrector si anteriormente se ha elegido
el modo de funcionamiento PID en la pestafia General.

En este ejemplo: El tipo de corrector se establece en automatico y
deshabilitado.

Nota: Si anteriormente ha elegido PID como modo de funcionamiento, puede
seleccionar el tipo de corrector deseado (PID o PI) en la lista desplegable. Si
se selecciona PI, el parametro Td se fuerza a un valor de cero y este campo
se deshabilita.

3 Definir los parametros Kp, Ti, Td.

Importante: En caso de seleccionar el modo AT o AT+PID, es necesario
completar los campos Kp, Tiy Td con direcciones de memoria, para habilitar
asi la funcién de Auto-Tuning e introducir automaticamente los valores
encontrados.

En este ejemplo: Se ha introducido %MW10 para Kp, %MW11 para Tiy
%MW12 para Td.

Nota: En principio, resulta dificil determinar los valores de ajuste 6ptimos de
Kp, Tiy Td para una aplicacién que todavia no se ha creado. Por lo tanto, se
recomienda encarecidamente escribir las direcciones de palabras de memoria
en estos campos, con el fin de introducir estos valores en el modo en linea, y
evitar asi el paso al modo fuera de linea para efectuar cambios en los valores
sobre la marcha.

4 Introducir el Periodo de muestreo del PID. El autémata utiliza este valor para
adquirir medidas y actualizar salidas.

En este ejemplo: Se ha establecido el periodo de muestreo del PID en 100 ¢
1 s. Dado que el sistema definido contiene una constante de tiempo de varios
minutos, este valor de periodo de muestreo parece correcto.

Importante: Se recomienda definir el periodo de muestreo en un multiplo del
periodo de exploracion del autémata, y un valor coherente con el sistema
configurado.
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Configuracion de la pestana AT

En la tabla siguiente se indica el procedimiento de configuracion de la pestafia AT
del cuadro de dialogo PID:

Paso

Accidn

1

En la pestafia AT, activar la casilla Autorizar si se desea utilizar AT.

2

Introducir el valor de Limite de la medida. Se trata del valor de limite que la
medida no debe superar durante la AT.

Introducir el valor de Consigna de salida, que es el valor de salida del
autémata enviado para generar la AT.

Nota
especial

Para obtener mas detalles sobre la configuracién de estos valores, consultar
la seccién Pestana AT de la funcion PID (véase pdgina 640).

Consejo

Se recomienda escribir las direcciones de palabras de memoria en estos
campos, con el fin de introducir estos valores en el modo en linea, y evitar asi
el paso al modo fuera de linea para efectuar cambios en los valores sobre la
marcha.

Configuracion de la pestana Salida

En la tabla siguiente se indica el procedimiento de configuracion de la pestaha
Salida del cuadro de didlogo PID:

A ADVERTENCIA

FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO
No utilice una salida de relé con la funcién PID.

El incumplimiento de estas instrucciones puede causar la muerte, lesiones
serias o dafo al equipo.

NOTA: Utilice una salida estatica junto con la funcion PID. El uso de un relé puede
provocar que se superen rapidamente los limites de su ciclo de vida y quede
inoperativo, con los contactos abiertos por congelacion o cerrados por soldadura.

Paso

Accidn

1

En la pestafa Salida, introducir la seleccion de la lista desplegable Accion.

Esta seleccion depende del sistema configurado:

® Accion directa: La salida del autémata disminuye cuando el valor de
variacion (consigna - medida) aumenta (autémata en frio).

® Accion inversa: Accion directa: La salida del autdémata disminuye cuando el
valor de variacién (consigna - medida) aumenta (autémata en caliente).

Importante: Al utilizar la funcion AT, esta lista selecciona automaticamente
Direccion de bit. La funcién AT determina el modo de funcionamiento, y en
este caso se introduce el bit asociado con este campo.
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Paso

Accion

Cuando sea necesario, introducir los valores de umbral de la salida del
autémata en el campo Alarmas. Esta funcién puede ser necesaria en
determinadas aplicaciones para gestionar las alarmas de proceso en las que
se han superado los umbrales.

Definir el modo de funcionamiento en Modo manual.

La lista desplegable contiene varias opciones:

o Inhibir = Sin modo manual.

e Autorizar = El autémata funciona solo en modo manual.

e Direccion de bit = El valor del bit se utiliza para modificar el
funcionamiento del modo manual (si el bit se establece en 0 = modo
automatico, si el bit se establece en 1 = modo manual).

En este ejemplo: Se ha seleccionado %M2 para activar esta opcion, y
%MW18 para ajustar el valor de la consigna manual.

Usar el modo manual para realizar pruebas con el fin de determinar la
limitacion de salida min./max. o la consigna de salida de AT mas precisa.

Ajustar la palabra de Salida binaria. El autémata emplea esta palabra para
enviar la consigna de control. Puede enviarse directamente a un canal de
salida analdgica (%QW..) o a una palabra de memoria (%MWxx) para un
procesamiento adicional.

Importante: Al utilizar la funcion PWM, introduzca una direccion de memoria
(%MWxx) en este campo.

Definir la Salida PWM, si lo requiere el sistema:

1. Activar la casilla Autorizar si desea controlar el sistema mediante un
impulsor PWM.

2. Introducir el Periodo de control PWM en el campo asociado.

3. Introducir la Salida para controlar el impulsor PWM. Se recomienda utilizar
las salidas de transistor del autémata base para esta funcion (por ejemplo,
%Q0.0 0 %Q0.1 para el autémata base TWDLMDA20DRT).

Confirmar la configuracién del autémata haciendo clic en Aceptar en la parte
inferior izquierda de la pantalla.

Para configurar varios autématas PID, hacer clic en Siguiente para
incrementar el nimero del PID que debe configurarse.
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Paso 4: Inicializacion de la configuracion de control

Requisitos previos para la configuracion
Antes de proceder a la configuracion, siga estos pasos:

Paso Accidn
1 Conectar el PC al controlador y transferir la aplicacion.
2 Cambiar el controlador a modo RUN.

NOTA: Antes de cambiar el controlador a modo RUN, compruebe que las
condiciones de funcionamiento del dispositivo son éptimas para ello en toda la
aplicacion.
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Procedimiento

Estos son los pasos que deben seguirse para inicializar la configuracion de control:

Paso

Accion

1

Crear una tabla de animacién que contenga los objetos principales necesarios
para el diagnostico.
En este ejemplo:

%MWO: consigna del controlador de bucle.

%IW1.0: medida.

%MO: habilitacién del controlador de bucle.

%M1: tipo de accién del controlador de bucle (definido por la funcién AT).
%M2: seleccion del modo automatico o manual.

%MW10 a %MW12: coeficientes del controlador de bucle PID.
%MW13: limite de medida que no debe superarse en el modo AT.
%MW14: consigna de salida del controlador de bucle en modo AT.
%MW 15: salida binaria del controlador de bucle PID (introducida por el
controlador).

%MW16: configuracion del periodo PWM.

%MW17: seleccion del modo de funcionamiento del controlador PID.
%MW18: consigna manual asociada con la seleccién del bit %M2.

Comprobar la coherencia del valor medido en el campo %IW1.0.
En este ejemplo:

1.

2.

Se obtiene una medida de 248 contadores cuando el sistema esta estable y

en frio.

Esto parece coherente, ya que existe un coeficiente de multiplicacién de 10

entre la temperatura y el valor leido. También es posible modificar la medida

de forma externa para garantizar que la lectura sea coherente (aumentar la
temperatura alrededor de la sonda para verificar que la medida también
aumenta).

Nota: Esta prueba es bastante importante, ya que el funcionamiento del

controlador depende basicamente de la precision de la medida.

En caso de tener alguna duda sobre la precision de la medida, establecer el

controlador en modo STOP y comprobar el cableado en las entradas de la

tarjeta analdgica (voltimetro o amperimetro para entradas de 0-10 V/4-20

mA, ohmimetro para PT100 (100 ohms a 20°) o termopar (unas pocas

decenas de ohms):

o En primer lugar, desconectar la sonda de los terminales de tarjeta
analdgica.

o Comprobar que no exista una inversion de cableado (los colores de los
cables conectados en las entradas, cable de compensacion para PT100).
Importante: Los canales de entrada INO e IN1 comparten potencial en
los terminales (-).

o Comprobar que la tarjeta analégica recibe alimentacién desde una fuente
de 24 V CC en los dos primeros terminales.

o Comprobar que existen sensores de entrada de 4-20 mA. Las tarjetas de
entrada analégicas Twido no constituyen una fuente de corriente.

608

35013228 06/2011




Instrucciones avanzadas

Paso Accién
3 Para iniciar el controlador de bucle, controlar en primer lugar el controlador PID
en modo Manual para aumentar los valores de limite que requiere la funcién
AT.
Para establecer el controlador en modo manual:
1. Cambiar el controlador a modo RUN.
2. Completar las direcciones de memoria con los valores siguientes de la tabla
de animacion:
® %M2: seleccién de modo manual = 1.
(M2=1 => modo manual, M2=0 => modo automatico).
® %MW16: configuracion del periodo PWM = 10.
® %MW17: seleccion del modo de funcionamiento del controlador PID = 1
(s6lo PID).
® %MW18: consigna manual asociada con la seleccién del bit %M2 =
1.000.
Este valor de consigna puede seleccionarse varias veces, siempre que
el sistema pueda volver a su estado inicial.
En este ejemplo: se ha seleccionado el valor 1.000, que corresponde a
un valor de aumento de temperatura medio (para obtener informacion,
2.000 contadores =200 °). Cuando esté en frio, el sistema se inicia en un
valor de 250 contadores.
4 Comprobar que el controlador esté en modo RUN.
(%MO: validacion del controlador = 1, que debe introducirse en la tabla de
animacion).
5 Seleccionar Objetos avanzados en la trama Categoria del objeto y elegir PID)

en la trama Tipo de objetos.
Seleccionar el n.2 PID que desee en la tabla PID.
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Paso

Accion

Activar la pestana Animacion para el numero PID necesario y comprobar que
la animacion coincide con la pantalla siguiente:

PID ‘ AT ‘ Salida ‘ Animacion

General ‘ Entrada

Aplicar | Cancelar ‘

Modalidad de servicio Lista de estados del PID

PID 8i29/2005 11:35 AM PID Stop v

PID Salida Periodo

Ts |_20

Controlador PID
Kp Ti Td L fo~ I‘_I_'"“

o o |fo [c o

Consigna

0

Entrada

Nota: Las pantallas del controlador PID unicamente se actualizan si el
controlador esta habilitado (y la API esta establecida en RUN).

Activar la pestafa Trazo para el nimero PID requerido y, a continuacion:

1.

2.

Establecer la lista desplegable de tiempo transcurrido en 15 min para ver un
trazo del progreso de la sefal de medida.

Comprobar que el valor de medida permanece en los valores adecuados
para el sistema. El aumento de la medida puede activarse en la pestana
Trazo. Después de estabilizarse, leer el valor correspondiente a la
estabilizacion del grafico de medida (por ejemplo, 350 contadores que
corresponde a 35°, o un aumento de 10° comparado con el estado inicial).
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Paso Accion
8 Establecer la lista de desplazamiento de tiempo transcurrido en 15 min para
visualizar un trazo del progreso de la sefal de medida.
Comprobar que el valor de medida permanece en los valores adecuados para
el sistema. Es posible ver el aumento de la medida en la pestaia Trazo.
Después de estabilizarse, leer el valor correspondiente a la estabilizacion del
gréfico de medida (por ejemplo, 350 contadores que corresponde a 35°, o un
aumento de 10° comparado con el estado inicial).
9 Si se comprueba que el impulsor no esta controlado, comprobar el circuito de
salida:
e Para una salida analégica, comprobar la tension o la corriente de salida de
la tarjeta analdgica.
® Para una salida PWM, comprobar lo siguiente:
e Elindicador luminoso de la salida en cuestion esta encendido (%Q0.1 en
este ejemplo).
e El cableado de las fuentes de alimentacién y del circuito de 0 V para las
salidas base TWDLMDA20DRT.
e La fuente de alimentacién del impulsor.
10 Cerrar la pantalla de visualizacion del PID y detener el modo manual

introduciendo los valores siguientes en la tabla de animacion:

® %MO: habilita el controlador de bucle = 0 (detiene el controlador de bucle).

® %M2: seleccion del modo automatico o manual = 0 (modo manual de
detencién).

® %MW17: seleccion del modo de funcionamiento del controlador PID = 0.

® %MW18: consigna manual asociada con la seleccién del bit %M2 = 0.
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Paso 5: AT + PID de configuracion de control

Introduccion

En esta seccion se describe como configurar el autdémata para iniciar el funciona-
miento en modo AT+PID. En este modo de funcionamiento, el autémata se ajustara
automaticamente en los coeficientes Kp, Tiy Td.

NOTA: Durante esta secuencia, el sistema no someterse a ninguna interferencia

causada por las variaciones externas que puedan afectar a los ajustes finales. Del
mismo modo, antes de iniciar la secuencia AT, asegurese de que el sistema esta

estable.

Nota sobre los valores Kp, Tiy Td

Para activar el funcionamiento en modo AT+PID, deben cumplirse estas dos

condiciones:

e Los coeficientes Kp, Ti, Td deben configurarse como direcciones de memoria
(%MWxXx).

e Eltipo Accion de la pestafa Salida debe configurarse como direccion de bit
de memoria (%Mxx).

Para establecer el autémata en modo AT+PID, siga estos pasos:

Paso | Accion

1 | Completar o comprobar las direcciones de memoria con los valores siguientes de la

tabla de animacion:

® %M2: seleccion del modo automatico o manual = 0.

® %MWO: consigna del autémata de bucle = 600 (en este ejemplo, la consigna se
activa después de la secuencia de AT y el autémata mantiene una temperatura
de 60 °).

® %MW10 a %MW12: coeficientes del autdémata PID (si permanecen en 0, la
secuencia de AT los completara).

® %MW13: el limite de medida no debe superarse en el modo AT =900 (en el
ejemplo, si se superan los 90 °, se producira un error en AT).

® %MW14: consigna de salida del autémata en modo AT = 2000 (en la prueba de
modo manual).
Este es el valor del cambio de paso que se aplica a todo el proceso. En modo AT,
la consigna de salida se aplica directamente a la salida del autémata.
Este valor puede ser una palabra interna (%MWO0 a %MW2999), una constante
interna (%KWO0 a %KW255) o un valor directo. Por lo tanto, este valor debe
establecerse entre 0y 10.000.
Nota: La consigna de sintonizacién automatica de salida debe ser siempre
superior a la Ultima salida aplicada al proceso.

® %MW15: salida binaria del automata de bucle PID (introducida por el autémata).

® %MW16: configuracion del periodo PWM (permanece en 10, tal como se
establecié anteriormente).

® %MW17: selecciéon del modo de funcionamiento del autémata PID = 2 (AT + PID).

® %MW18: consigna manual asociada con la seleccion del bit %M2 = 0.
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Paso |Accion

2 | Configurar el autémata Twido para explorar en modo periddico.

3 | Definir la Tiempo del periodo de exploracién del autémata Twido, de manera que el
valor del Periodo de muestreo (Ts) del autémata PID sea un multiplo exacto.
Nota: Para obtener informacion adicional sobre como determinar el periodo de
muestreo, consulte Requisitos de la sintonizacion automatica, pagina 658y Métodos
para determinar el periodo de muestreo (Ts), pdgina 659.

Comprobar que el autémata esté en modo RUN.
Introducir el bit de memoria %MO.
%MO: validacién del autémata = 1 en la tabla de animacion.

6 | Seleccionar Objetos avanzados en la trama Categoria del objeto y elegir PID) en la
trama Tipo de objetos.

Seleccionar el n.2 PID que desee en la tabla PID.
7 | Activar la pestafia Animacion para el nimero PID necesario y comprobar que la

animacion coincide con la pantalla siguiente:

PID ‘ AT ‘ Salida ‘ Animacion

Aplicar Cancelar

Général ‘ Entrada

Modo de funcionamiento  Lista de estados del PID

osse miposw ¥

=
o

Salida Petiodo

Ts ’—
Consi + -Autémat; :ID -
onsigna 2 I:poma aTi a i . /\,\ ”.".” .
[0 b o o 5 o
Salid

Entrada o
Medida

[+]

»

T

Consigna de salida

Limite 0
PV Crear una
AT fabla de animacién

Nota: Las pantallas del autémata PID unicamente se actualizan si el autémata esta
habilitado (y la API esta establecida en RUN).

.
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Paso | Accion

8 | Pulsar el boton Trazo y esperar a que el sistema inicie AT.

Trazo

Nota: El tiempo de espera puede tardar 10-20 minutos antes de que el

procedimiento AT cambie.

Almacenamiento de los coeficientes Kp, Ti y Td calculados

Repeticion de AT

Después de concluir la secuencia de Auto-Tuning, las palabras de memoria
asignadas a los coeficientes Kp, Ti y Td se completan con los valores calculados.
Estos valores se escriben en la memoria RAM y se almacenan en el autémata
siempre que la aplicacion sea valida (desconexion durante menos de 30 dias) y que
no se haya efectuado ningun inicio en frio (%S0).

NOTA: Si el sistema no se ve afectado por fluctuaciones externas, los valores
pueden escribirse en la configuracion del autdémata PID y el autémata puede pasar
s6lo a modo PID.

La secuencia de Auto-Tuning se repite en cada paso a RUN o inicio en frio (%S0).

Por lo tanto, debe comprobar las palabras de diagndéstico mediante el programa
para saber qué hacer en caso de un reinicio.
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Paso 6: Ajustes de depuracion

Acceso a la tabla de animacidn

Para facilitar la depuracion del sistema, es posible acceder a la tabla de animacion
en cualquier momento cuando las pantallas del autémata PID estén en primer
plano.

NOTA:

Si visualiza sélo los gréficos de consigna y de valor del proceso utilizando el botén
Desconectar de la pestafia Trazo (consulte la pestafia Trazo de la ventana
siguiente), puede acceder a la tabla de animacion a través de la tarea Programa —
Depuracion —Animar el programa.

PID 0O

16 min v

Inicializar

Exportar

Los datos de la pantalla se pueden exportar en formato Excel haciendo clic en el
botén Exportar. Esta accion abre un cuadro de didlogo en el que puede especificar
el nombre y la ubicacion de un archivo .cvs. En este cuadro de didlogo, haga clic en
Guardar para exportar los datos o en Cancelar para salir de la exportacion.
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Retorno a las pantallas del PID

Para volver a las pantallas del autdémata PID sin perder el historial de trazo de
graficos, haga lo siguiente:

Paso Accion

1 Seleccionar Objetos avanzados en |la trama Categoria del objeto y elegir PID)
en la trama Tipo de objetos.
Seleccione el n.2 PID que desee en la tabla PID.

2 Hacer clic en la pestaiia Animacién.

Historial de los estados del PID

En la pestafia Animacion de los autdomatas PID, puede acceder a los ultimos 15
estado del autémata actual efectuando la seleccidon que desee en la lista
desplegable que se muestra abajo:

General ‘ Entrada ‘ PID ‘ AT ‘ Salida ‘ Animacion

Aplicar | Cancelar |

Modo de funcionamiento Lista de estados del PID

| PID | 12/04/2004 1735 Gonsigna PID alsanzada v

12/04i2004 17:29: Control del PID en curso

12/04/2004 17:29: Autoafinado completado

12/04/2004 17:20: Fase 4: Sintonizacion aulomélica en curso
12/04/2004 17:15: Fase 2 Sintonizacidn automética en curso
12/04/2004 17:10: Fase 2: Sintonizacidn automética en curso

12/04/2004 17:02: Fase 1: Sintonizacion aulomélica en curso

NOTA: Los estados del PID se almacenan cuando el PC y TwidoSuite estan en
modo online.
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18.4

Funcion PID

Objeto

En esta seccion se describe el comportamiento, las funciones y la aplicacién de la

funcién PID.

NOTA: Para averiguar rapidamente la informacién de la configuracion sobre su
autdémata PID, asi como de la sintonizacién automatica, consulte la Guia de inicio

rdpido del PID Twido, pdgina 594.

Contenido de esta secciéon

Esta seccidn contiene los siguientes apartados:

Apartado Pagina
Descripcion general 618
Principio del bucle de regulacion 619
Metodologia de desarrollo de una aplicacién de regulacion 620
Compatibilidades y rendimiento 621
Caracteristicas detalladas de la funcién PID 622
Acceso a la configuracion del PID 626
Elementos de la pantalla PID de funcién PID 627
Pestafia General de la funcién PID 632
Pestafia Entrada del PID 635
Ficha PID de la funcién PID 637
Pestafa AT de la funcién PID 640
Ficha Salida del PID 645
Acceso a la depuracion del PID 648
Ficha Animacion de la funcién PID 649
Pantalla Trazo de la funcién PID 652
Estados del PID y cédigos de error 654
Sintonizacién del PID mediante la sintonizacion automatica (Auto-Tuning, AT) 658
Método de ajuste del parametro PID 667
Papel principal e influencia de los parametros del PID 670
Anexo 1: Fundamentos de la teoria del PID 674
Anexo 2: Primer orden con modelo de retardo 676
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Descripcion general

General

La funcioén de regulacion PID es una funcion del lenguaje de programacion
TwidoSuite.

Esta funcion esta especialmente adaptada para:

e Responder a las necesidades de procesos secuenciales que precisen funciones
de regulacion auxiliar (ejemplos: maquinas de embalaje de film de plastico,
maquinas de tratamiento de superficie, presas, etc.).

e Responder a las necesidades de los procesos de regulacion simple (ejemplos:
hornos de tratamiento de metales, hornos para ceramica, pequefos grupos
frigorificos, etc.).

Es muy facil de poner en marcha porque se realiza en las pantallas de:
e Configuracion
e y depuracion,

asociadas a una linea de programa (bloque de operacion en lenguaje Ladder o
simple llamada de PID en lista de instruccion) que indica el nimero del PID
utilizado.

La sintaxis correcta para escribir una instruccion PID es: PID<espacio>n, donde n
es el nimero de PID.

Ejemplo de linea de programa en lenguaje Ladder:

@LD

PID

Escaldn 4
PID O

SHORT PID O

NOTA: En una aplicacién de automatismo Twido, el nimero maximo de funciones
PID configurables es de 14.

Funciones principales

Estas son las funciones principales:

Entrada analdgica,

conversion lineal de la medida configurable,
alarma alta y baja en entrada configurable,
salida analdgica o PWM,

calibrado de la salida configurable, y

accion directa o inversa configurable.
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Principio del bucle de regulacion

Presentacion

llustraciéon

El funcionamiento de un bucle de regulacién consta de tres fases distintas:

e La adquisicion de datos:
e Medidas provenientes de los sensores del proceso (analdgicos,
codificadores).
e Consignas provenientes, generalmente, de variables internas del autémata o
de datos procedentes de una tabla de animacion TwidoSuite.

e Ejecucion del algoritmo de regulacion PID
e Elenvio de los comandos adaptados a las caracteristicas de los impulsores que
van a controlarse a través de las salidas binarias (PWM) o analdgicas.

El algoritmo PID elabora la sefial de comando a partir de:

e La medida muestreada por el médulo de entrada.
e El valor de la consigna fijada por el operador o por el programa.
e Los valores de diferentes parametros del corrector.

La sefal procedente del corrector, bien la trata directamente una tarjeta de salida
analdgica del autdmata conectado al impulsor, o bien se trata a través de una
adaptacion PWM en una salida binaria del autémata.

El diagrama siguiente muestra el principio de un bucle de regulacion.

Tabla de animacién en

TwidoSuite
= e
v
@ 0
—[> % Corrector | | Adaptador 5
= Z| o
< w PLC %] =
o <
2 =
w O
O | Proceso que sevaa 8
V)] s |
=z | dirigir o
L o
w =
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Metodologia de desarrollo de una aplicacion de regulacion

Esquema de principio

El siguiente esquema describe el conjunto de las tareas que se van a llevar a cabo

durante la creacion y la depuracion de una aplicacion de regulacion.

Nota: El orden definido depende de cada método de trabajo, y se muestra con fines

informativos.

Aplicacion/Configuracion PID
Configuracion de las interfaces
analégicas y binarias

v

v

Aplicacién/Datos
Introduccion de datos
constantes, mnemonicos y
valores numéricos

Programacién: Ladder, Lista
Funciones de regulacién,
Dialogo operador

'

APl/Conector
Transferencia de la aplicacién
al PLC
Y y Y
Tablas de animacicn Programa Depuracion
Tabla de variables de depuracién PC
y ajuste
v , /
Archivo/Guardar Explotacién Funcionamiento del
Archivo de de los bucles proceso mediante
la aplicacién de control PC
y
Documentacion
Carpeta de
la aplicacién
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Compatibilidades y rendimiento

Presentacion

Compatibilidad

Rendimiento

La funcién PID de Twido esta disponible para autématas compatibles con Twido a
partir de la versién 2.0, debido a que su puesta en marcha depende de un
determinado nimero de compatibilidades de hardware y software que se describen
a continuacion.

Por un lado, esta funcidon necesita los recursos que se presentan en el parrafo
Rendimiento.

La funcién PID de Twido esta disponible en los autématas Twido de versién de
software 2.0 o superior.

Si dispone de una version de software de Twido inferior, puede actualizar el
firmware para poder utilizar esta funcion PID.

NOTA: Los médulos de entradas y salidas analdgicas de version 1.0 pueden
utilizarse con entradas o salidas de PID sin necesidad de actualizacion.

Para poder configurar y programar un PID en las distintas versiones de hardware,
debe disponer del software TwidoSuite.

Los bucles de regulacion PID proporcionan el rendimiento siguiente:

Descripcion Duracién

Tiempo de ejecucion de un bucle 0,4 ms

35013228 06/2011

621



Instrucciones avanzadas

Caracteristicas detalladas de la funcion PID

General

La funcién PID efectiua una correccion PID mediante una medida y una consigna
analdgicas en el formato predeterminado [0 — 10.000], y proporciona un comando
analdgico en el mismo formato o una modulacién de ancho de pulso (PWM) en una
salida binaria.

Todos los parametros de PID se describen en las ventanas que se usan para
configurarlos. En esta seccion, simplemente se resumen las funciones disponibles,
se indican los valores de las medidas y se describe la integracion en el PID en un
diagrama de flujo funcional.

NOTA: Para una utilizacién a escala completa (resolucién 6ptima), puede
configurar la entrada analdgica conectada a la rama de medicion del PID en formato
0-10.000. No obstante, si utiliza la configuracién predeterminada (0-4.095), el
controlador funcionara correctamente.

NOTA: Para que la regulacion pueda funcionar correctamente, el controlador Twido
tiene que estar obligatoriamente en modo periédico. La funcion PID se ejecutara
asi periédicamente en cada ciclo y el muestreo de los datos de entrada del PID
respetara el periodo asignado en la configuracion (consulte la tabla siguiente).

Detalle de las funciones disponibles

En la tabla siguiente se indican las diferentes funciones disponibles y sus escalas:

Funcion Escala y comentario

Conversion lineal de la entrada | Permite convertir un valor en formato entre 0 y 10.000
(resolucién de médulo de entrada analdgica) en otro
comprendido entre -32.768 y 32.767.

Ganancia proporcional Mediante un factor de 100, su valor esta comprendido
entre 1y 10.000. Se corresponde con una ganancia
entre 0,01 y 100.

Nota: Si introduce un valor de ganancia no valido
(negativo o nulo), TwidoSuite omitira este ajuste de
usuario y asignara automaticamente el valor
predeterminado de 100 a este factor.

Tiempo integral Mediante una base de tiempo de 0,1 segundos, su valor
esta comprendido entre 0y 20.000. Se corresponde con
un tiempo integral comprendido entre 0 y 2.000,0
segundos.

Tiempo derivado Mediante una base de tiempo de 0,1 segundos, su valor
esta comprendido entre 0y 10.000. Se corresponde con
un tiempo derivado comprendido entre 0 y 1.000,0

segundos.
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Funcion

Escala y comentario

Periodo de muestreo

Mediante una base de tiempo de 0,01 segundos, su
valor estd comprendido entre 1y 10.000. Se
corresponde con un periodo de muestreo comprendido
entre 0,01 y 100 segundos.

Salida PWM

Mediante una base de tiempo de 0,1 segundos, su valor
esta comprendido entre 1y 500. Se corresponde con un
periodo de modulaciéon comprendido entre 0,1 y 50
segundos. La precisiéon del PWM depende de los
periodos de pwm y de exploracion. La precision se
mejora cuando PWM.R tiene un mayor nimero de
valores. Por ejemplo, con el periodo de exploracion =
20ms y el periodo PWM = 200ms, PWM.R puede tomar
los valores 0%, 10%, 20%, 30%, 40%, 50%, 60%, 70%,
80%, 90%, 100%. Con el periodo de exploracién = 50ms
y el periodo PWM = 200ms, PWM.R puede tomar los
valores 0%, 25%, 50%, 75% y 100% del periodo
PWM.P.

Ejemplo: caso de PWMR = 75%

PWM T T T J ‘I T T ! - _’
— Tg o (ms)
— |
i Ten I . .

Ts = Periodo de exploracion
e
. PWM.P  Ton = suma de Ts

Salida analégica

Valor comprendido entre 0 y +10.000

Alarma alta en la variable del
proceso

Esta alarma se establece tras la conversion. Esta
alarma esta comprendida entre -32.768 y 32.767, si la
conversion esta activada, y entre 0 y 10.000 si no lo
esta.

Alarma baja en la variable del
proceso

Esta alarma se establece tras la conversion. Esta
alarma esta comprendida entre -32.768 y 32.767, si la
conversion esta activada, y entre 0 y 10.000 si no lo
esta.

Limite alto en la salida

Este valor de limite esta comprendido entre 0 y 10.000
para un valor de salida analégica. Cuando el PWM esta
activado, el limite corresponde a un porcentaje del
periodo modulado. 0% para 0 y 100% para 10.000.

Limite bajo en la salida

Este valor de limite estda comprendido entre 0 y 10.000
para un valor de salida analégica. Cuando el PWM esta
activado, el limite corresponde a un porcentaje del
periodo modulado. 0% para 0 y 100% para 10.000.
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Funcion

Escala y comentario

Modalidad manual

Si el modo manual esta activado, se asigna un valor fijo
establecido por el usuario a la salida. Este valor de
salida esta comprendido entre 0y 10.000 (de 0 a 100%
para la salida PWM).

Utilice el modo manual para realizar pruebas con el fin
de determinar la limitacion de salida min./max. o la
consigna de salida de AT mas precisa.

Accion directa o inversa

La accion directa o inversa esta disponible y actia
directamente en la salida.

Sintonizacién automatica (AT)

La funcién proporciona una sintonizacién automatica de
los parametros Kp, Ti, Td y de accidn directa/inversa
para obtener una convergencia mejorada de la funcién
PID.

NOTA: Para comprender mejor la actividad de cada una de las funciones descritas
en la tabla anterior, consulte el diagrama que sigue.
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Principios de funcionamiento

El diagrama siguiente muestra el principio de funcionamiento de la funcion PID.

CORRECTOR PID

T

Desvi

Integrado

CONSIGNA La rama Consigna
—
CONSIGNA
SP
La rama Medida
Alarma alta
Conversion
VALORDEL
PROCESO LAlarmabaja |
PV

\
\
|
\
\
|
|
\
\
MEDIDA ‘
— wd
\
|
\
|
|
\
|
\
\
|
\

i

TD

d

dt

Derivada

MEDIDA
USADA

La accion PID

Limite alto

Limite bajo

Manual

w | Limitador o

Los modos de funcicnamiento del PID

1 auto

DIALOGO OPERADOR

PC TwidoSuite

Salida analdgica {7y

NOTA: En el modo ONLINE, cuando el PLC esta en una tarea periddica, el valor
mostrado en el campo Ts (en la pantalla de configuracién del software PID) puede
ser distinto al del parametro introducido (%MW). El valor Ts es un multiplo de la

tarea periddica, mientras que el valor %MW es el valor leido por el PLC.

NOTA: La descripcion de los pardmetros utilizados se muestra en la tabla de la
pagina anterior y en las pantallas de configuracion.
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Acceso a la configuracion del PID

Presentacion

El acceso a las pantallas de configuracion PID en los autématas Twido se describe
en los parrafos siguientes.

Procedimiento

En la tabla siguiente se muestra el procedimiento para acceder a las pantallas de
configuracion PID:

Paso Accién
1 Verificar que se encuentra en modo offline.
2 Seleccionar Objetos avanzados en la trama Categoria del objeto y elegir PID

en la trama Tipo de objetos.

3 Seleccionar el n.2 PID que desee en la tabla PID. (véase pdgina 628)
Resultado: Aparece la ventana de configuracion PID y se muestra la pestafa
General (véase pdgina 632) por defecto.
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Elementos de la pantalla PID de funcién PID

Presentacion

La ventana de configuracion PID permite:
e Configurar cada PID de TWIDO (en modo offline),
e Depurar cada PID de TWIDO (en modo en linea).

En esta seccion se describen los elementos de la pantalla PID, entre los que se

incluyen:

e Acceso a la pantalla de configuracion del PID,
e Tabla de seleccion del PID de la funcion PID,
e Pestanas PID de la funcién PID,
e Rastreo PID.

Acceso a la pantalla de configuracién del PID
Para acceder a la ventana de configuracién del PIDA:

Si... Entonces ... Resultado
Esta en Seleccionar Programa — Aparece la pestaha Animacion y se
modo en | Depuracion — Configuracion del puede acceder a los parametros de
linea. software de supervision — Objetos | depuracién y de ajuste.

avanzados —PID.
Esta en Seleccionar Programa — Aparece la pestana General de forma
modo Configurar — Configurar los datos | predeterminada y se puede acceder a
offline. — Objetos avanzados —PID. los parametros de configuracion.
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Tabla de seleccion del PID de la funcién PID

La tabla que se muestra a continuacion se utiliza para seleccionar el PID que desea
configurar/depurar.

Todo A 4

En uso Direccién Configurado

n PIDO

PID 1

PID 2

PID 3

PID 4

PID 5

PID 6

PID 7

PID 8

PID 9

PID 10

PID 11

PID 12

S B E B R R E RS
RN NN RN RN RN

PID 13

En la tabla siguiente se describen los ajustes que pueden definirse.

Campo Descripcion

Direccion Indique el numero del PID que desee configurar.
El valor esta comprendido entre 0 y 13, con 14 PID como maximo por
aplicacion.

Configurado Para configurar el PID, se debe seleccionar esta casilla. En caso

contrario, no se podra ejecutar ninguna accion en estas pantallas y el
PID no se podra utilizar, aunque exista en la aplicacion.

Nota: Se debe completar primero la configuracién del PID actual antes de
cambiar a otro PID o realizar cualquier otra tarea de software.
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Campo Descripcion

En uso Este cuadro de solo lectura esta marcado si el PID con nimero
correspondiente se utiliza en el programa de la aplicacion.

Cuadro de Seleccione la opcién de ordenacién correspondiente segun si desea ver

opciones de Todo, sélo el PID En uso o No utilizado en la tabla de seleccion PID.

ordenacion

Nota: Se debe completar primero la configuracién del PID actual antes de

cambiar a otro PID o realizar cualquier otra tarea de software.

Pestanas PID de la funcién PID

Las pestafas PID permiten configurar los parametros PID. La siguiente captura
muestra las pestafas del PID.

General Entrada| PID ‘ AT ‘ Salida

Animacion

Aplicar ‘

Cancelar |

Modo de

PID

+
Consigna ‘%

funcionamiento:

AT+PID v

[V Estados del PID

Salida

Autémata PID (n]]] |~- _/_| /\"“I‘ ml_”|

Entrada

Medida|— [ |—— A|

AT

PV
Limite

AT

En la tabla siguiente se describen las pestanas del PID.

Campo

Descripcion

Pestaia General

Especifica los parametros generales del PID, consulte Pestafia General
de la funcion PID, pdgina 632

Pestaia Entrada

Especifica los parametros de entrada del PID, consulte Pestafa Entrada
del PID, pagina 635
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Campo Descripcion

Pestana PID Especifica los parametros internos del PID, consulte Ficha PID de la
funcion PID, pagina 637

Pestana AT Especifica los parametros AT, consulte Pestafia AT de la funcion PID,
pdgina 640

Pestana Salida | Especifica los parametros de salida del PID, consulte Ficha Salida del
PID, pdgina 645

Pestana Vea/depure el PID; consulte Ficha Animacion de la funcion PID,

Animacion pdgina 649

NOTA: En algunos casos, las pestafas y los campos no son accesibles por alguna
de estas dos razones:

e El modo de funcionamiento (offline u online) activado actualmente no permite el
acceso a estos parametros.

e Esta seleccionado el modo de funcionamiento "Soélo PID", lo que evita el acceso
a los parametros de la pestafia AT que ya no son necesarios.
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Rastreo PID de la funciéon PID

El botén de rastreo PID  ™¢  permite ver el control del PID.

Inicializar

Exportar

Esta pestafa permite visualizar el funcionamiento del PID y realizar ajustes en su
comportamiento, consulte Pantalla Trazo de la funcion PID, pdgina 652.
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Pestafna General de la funcion PID

Presentacion

Seleccionar Objetos avanzados en la trama Categoria del objeto y elegir PID en la
trama Tipo de objetos.

Seleccione el n.2 PID que desee en la tabla PID.
La ventana de configuracion PID permite:

e Configurar cada PID de TWIDO (en modo online).
e Depurar cada PID de TWIDO (en modo offline).

Al abrir esta ventana, si se encuentra:

e En modo offline: aparece la pestafia General de forma predeterminada y se
puede acceder a los parametros de configuracion.

e En modo online: aparece la pestafia Animacion y se puede acceder a los
parametros de depuracién y de ajuste.

NOTA: En algunos casos, las fichas y los campos no son accesibles por alguna de
las razones que siguen:

e El modo de funcionamiento (offline u online) activado actualmente no permite el
acceso a estos parametros.

e Esta seleccionado el modo de funcionamiento "Sélo PID", lo que evita el acceso
a los parametros de la pestafa AT que ya no son necesarios.

Los parrafos siguientes describen la pestafia General.
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Pestana General de la funcién PID

Descripcion

La pantalla siguiente permite introducir los parametros generales del PID.

Génsral Emrada| PID ‘ AT ‘ Salida ‘ Animacién‘

Aplicar ‘

Cancelar ‘

Modo de AT+PID b4
funcionamiento: !

PID

[+ Estados del PID

Salida

Consignai% Autémata PID Dil |~- _/_| /\r‘- |~ ﬂ_"_"|
&

Entrada

Medidal» e |>— _A_\|

AT

PV
Limite

AT

En la tabla siguiente se describen los ajustes que pueden definirse.

Campo

Descripcion

Numero PID

Indique el nimero del PID que desee configurar.
El valor esta comprendido entre 0 y 13, con 14 PID como maximo por
aplicacion.

Configurado

Para configurar el PID, se debe seleccionar esta casilla. En caso
contrario, no se podra ejecutar ninguna accién en estas pantallas y el
PID no se podra utilizar, aunque exista en la aplicacion.

35013228 06/2011

633




Instrucciones avanzadas

Campo Descripcion
Modo de Indique aqui el modo de funcionamiento deseado. Puede elegir entre
funcionamiento | tres modos de funcionamiento y una direccién de palabra, tal como
sigue:
e PID
e AT
e AT+PID
e Direccion de palabra
Direccion de Puede proporcionar una palabra interna en este cuadro de texto (de
palabra %MWO a %MW2999) que se utilizara para establecer de forma

programatica el modo de funcionamiento. La palabra interna puede
tomar cuatro valores posibles en funcién del modo de funcionamiento
que se desee establecer:

® %MWx =1 (sélo para establecer PID)

® %MWHx = 2 (para establecer AT + PID)

® %MWx = 3 (sélo para establecer AT)

® %MWHx = 4 (sélo para establecer PI)

Estados del PID | Si selecciona esta opcién para habilitarla, podra introducir una palabra
de memoria en este cuadro de texto (de %MWO0 a %MW2999) que el
autémata PID usara para almacenar el estado del PID actual, mientras
se ejecuta el autdomata PID o la funcién de sintonizaciéon automatica
(para obtener mas detalles, consulte Estados del PID y cddigos de error,
pdgina 654).

Diagrama El diagrama le permite visualizar las distintas posibilidades de las que
dispone para configurar el PID.

NOTA: Asegurese de utilizar sdlo la sintonizacién automatica cuando ningun otro
PID se esté ejecutando. La influencia de los otros PID provoca un calculo erréneo
de la constante Kp, Ti, Td.
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Pestana Entrada del PID

Presentacion
Esta pestafa permite configurar los parametros de entrada del PID.
NOTA: Se puede acceder a ella en modo offline.

Pestana Entrada de la funcion PID
La pantalla siguiente permite configurar los parametros de entrada del PID.

I . —
genera Entrada PID AT ’ Salida Animacion

Aplicar ‘ Cancelar |
Medida Conversién Alarmas
[ Autorizar [] Autorizar
Min. Baja: Salida:
Max. Alta: Salida:

Autémata PID
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Descripcion

En la tabla siguiente se describen los ajustes que pueden definirse.

Campo

Descripcion

Nuamero PID

Indique el nimero PID que desee configurar.
El valor esta comprendido entre 0 y 13, con 14 PID como maximo por
aplicacion.

Medicion

Indique aqui la variable que contendra el valor del proceso que se va a
controlar.

La escala predeterminada oscila entre 0 y 10.000. Puede introducir una
palabra interna (%MWO0 a %MW2999) o una entrada analdgica (%IWx.0
a %IWx.1).

Conversion

Active esta casilla si desea convertir la variable del proceso especificada
como entrada del PID.

Si selecciona esta casilla, podra acceder a los dos campos Valor min.
y Valor max.

La conversidn es lineal y convierte un valor comprendido entre 0 y
10.000 en un valor cuyos minimos y maximos estan comprendidos entre
-32.768 y +32.767.

Valor min.
Valor max.

Indique los valores minimo y maximo de la escala de conversién.
Entonces, la variable del proceso actualizara la escala automaticamente
en el intervalo [Valor min. a Valor max.].

Nota: El Valor min. tiene que ser obligatoriamente inferior al Valor max.
El Valor min. o el Valor max. pueden ser palabras internas (%MWO0 a
%MW2999), constantes internas (%KWO0 a %KW255) o un valor
comprendido entre -32.768 y +32.767.

Alarmas

Seleccione esta casilla si desea activar alarmas en variables de entrada.
Nota: Los valores de alarma se deben determinar segun la variable del
proceso obtenida tras la fase de conversién. Por lo tanto, deben estar
comprendidos entre el Valor min. y el Valor max. cuando se active la
conversioén. De lo contrario, estaran comprendidos entre 0 'y 10.000.

baja
Salida

Indique el valor de la alarma alta en el campo Baja.

Este valor puede ser una palabra interna (%MWO0 a %MW2999), una
constante interna (%KWO0 a %KW255) o un valor directo.

El campo Salida debe contener la direccion del bit que se establecera
en 1 cuando se alcance el limite inferior. Salida puede ser un bit interno
(%MO0 a %M255) o una salida (%Qx.0 a %Qx.32).

Alta
Salida

Indique el valor de la alarma baja en el campo Alta.

Este valor puede ser una palabra interna (%MWO0 a %MW2999), una
constante interna (%KWO0 a %KW255) o un valor directo.

El campo Salida debe contener la direccién del bit que se establecera
en 1 cuando se alcance el limite superior. Salida puede ser un bit
interno (%MO0 a %M255) o una salida (%Qx.0 a %Qx.32).

Diagrama

El diagrama permite visualizar las distintas posibilidades de las que
dispone para configurar el PID.
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Ficha PID de la funcién PID

Presentacion
La ficha PID permite configurar los parametros internos del PID.

NOTA: Se puede acceder a ella en modo offline.

Ficha PID de la funcion PID
La pantalla siguiente permite introducir los parametros internos del PID.

| . = -
enera Entrada PID AT ‘ Salida Animacion

Aplicar ‘ Cancelar |
Consigna Tipo de cormrector Pardmetros Periodo de muestreo
ST Ti (0,18) ‘ 123 ‘ b (% 10 mg)

Td (x0,15) b

Controlador PID
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Descripcion

En la tabla siguiente se describen los ajustes que pueden definirse.

Campo

Descripcion

Nuamero PID

Indique el nimero PID que desee configurar.
El valor esta comprendido entre 0 y 13, con 14 PID como maximo por
aplicacion.

Consigna

Indique aqui el valor de la consigna del PID. Este valor puede ser una
palabra interna (%MWO0 a %MW2999), una constante interna (%KWO0
a %KW255) o un valor directo.

Por lo tanto, este valor debe establecerse entre 0 y 10.000 cuando la
conversion esté bloqueada. De lo contrario, debera estar entre el valor
minimo y el valor maximo de la conversion.

Tipo de corrector

Si anteriormente ha elegido PID como modo de funcionamiento en la
ficha General, puede seleccionar el tipo de corrector deseado (PID o
PI) en la lista desplegable. Si se han elegido otros modos, el tipo de
corrector se establece en automatico y no se puede modificar
manualmente.

Si se selecciona Pl en la lista desplegable, el parametro Td se fuerza
a un valor de cero y este campo se deshabilita.

Kp * 100

Indique aqui el coeficiente proporcional del PID multiplicado por 100.
Este valor puede ser una palabra interna (%MWO0 a %MW2999), una
constante interna (%KWO0 a %KW255) o un valor directo.

El rango valido del parametro Kp es: 0 < Kp < 10000.

Nota: Si, por error, Kp se establece en 0 (Kp <0 no es valido), la
funcién PID asigna automaticamente el valor predeterminado Kp=100.

TI (0,1 seg.)

Indique aqui el coeficiente de accion integral para una base de tiempo
de 0,1 segundos.

Este valor puede ser una palabra interna (%MWO0 a %MW2999), una
constante interna (%KWO0 a %KW255) o un valor directo.

Debe estar comprendido entre 0 y 20000.

Nota: Para bloquear la accién integral del PID, establezca este
coeficiente en 0.

Td (0,1 seg.)

Indique aqui el coeficiente de accién derivada para una base de
tiempo de 0,1 segundos.

Este valor puede ser una palabra interna (%MWO0 a %MW2999), una
constante interna (%KWO0 a %KW255) o un valor directo.

Debe estar comprendido entre 0 y 10.000.

Nota: Para bloquear la accién derivada del PID, establezca este
coeficiente en 0.
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Campo Descripcion
Periodo de Indique aqui el periodo de muestreo del PID para una base de tiempo
muestreo de 102 segundos (10 ms).
Este valor puede ser una palabra interna (%MWO0 a %MW2999), una
constante interna (%KWO0 a %KW255) o un valor directo.
Debe estar comprendido entre 1 (0,01 s) y 10.000 (100 s).
Diagrama El diagrama le permite visualizar las distintas posibilidades de las que

dispone para configurar el PID.

NOTA: Cuando AT se activa, el usuario ya no es el responsable de establecer los
parametros Kp, Tiy Td, ya que el algoritmo AT los establece automatica y
programaticamente. En ese caso, sélo se debe introducir una palabra interna
(%MWO0 a %MW2999) en estos campos.

Nota: No introduzca una constante interna o un valor directo cuando AT esté
habilitada, ya que esto activara un error al ejecutar la aplicacion del PID.
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Pestana AT de la funcién PID

Presentacion

Requisitos de AT

El ajuste de los parametros correctos del PID puede resultar complejo y requerir
mucho tiempo. Esto puede hacer que la configuracion del control de procesos sea
dificil para los usuarios menos experimentados, aunque no necesariamente para el
usuario profesional de control de procesos. De esta forma, en ocasiones, puede
resultar complicado conseguir la sintonizacion 6ptima.

El algoritmo de sintonizacién automatica (AT) del PID esta disefiado para
determinar automaticamente los valores adecuados para los cuatro términos PID
siguientes:

e Factor de ganancia

e Valor integral

e Valor derivado

e Accion directa o inversa

De esta manera, la funcién de AT puede proporcionar una sintonizacién rapida y
optima del bucle del proceso.

La sintonizacion automatica (AT) del PID esta especialmente disefiada para los
procesos de control de la temperatura.

De forma general, los procesos que puede controlar la funciéon de AT deben cumplir

los requisitos siguientes:

e El proceso es principalmente lineal en todo el rango de funcionamiento.

e La respuesta del proceso a un cambio de nivel de la salida analégica sigue un
patrén asintético transitorio.

e Existen pocas interferencias en las variables del proceso. En caso de un proceso
de control de la temperatura, esto implica que no existe una tasa de intercambio
de calor anormalmente alta entre el proceso y el entorno.
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Principio de funcionamiento de la AT

El esquema siguiente muestra el principio de funcionamiento de la funcion de AT y
la forma en la que interactua con los bucles PID:

Periodo .
Automdtico/manual .
muesireo Salida
Accidn directa analégica
¢Controlador PID o inversa
Modo de funcicnarmiento Perfodo
Integral control
Limite alio I
TIJ‘de+ h 4
€ + Salida Wariable Salida
CONSIGNA ol — » | Limitador |-pes -
_ “ b@ kP numerica > bf} g salida 'd\gna\
Modo de— ~&
A\ | E + Limite bajo
Medida .
externg P{Comersionf-pe Derivado L Salida

manual

+ * Algoritmo de sintonizaciéon automatica
Alarma Alarma
inferior superior A

CONSIGNA *

4

Periodo
muestreo
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Pestafa AT de la funcién PID

La siguiente pantalla permite habilitar/deshabilitar la funcion de AT e introducir los
parametros de AT.

NOTA: Solo se puede acceder a ella en el modo fuera de linea.

General Entrada PID AT Salida Animacion

Aplicar | Cancelar ‘

Modo AT Limite de la medida Consigna de salida

Controlador PID
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Descripcion
La sintonizacion automatica (AT) del PID es un proceso de bucle abierto que actua
directamente en el proceso de control sin regulacion ni otras limitaciones que las
proporcionadas por el limite de la variable del proceso (PV) y la consigna de salida.
Por lo tanto, ambos valores deben seleccionarse cuidadosamente en el rango
permitido, tal como se especifica en el proceso, para evitar una posible sobrecarga
del proceso.
FUNCIONAMIENTO INESTABLE DEL PID
e Los valores del limite de la variable del proceso (PV) y de la consigna de salida
deben ajustarse con total conocimiento de su efecto en la maquina o en el
proceso.
e No supere el rango permitido de los valores de la variable del proceso y de la
consigna de salida.
El incumplimiento de estas instrucciones puede causar la muerte, lesiones
serias o dafo al equipo.
FUNCIONAMIENTO IMPREVISTO DEL EQUIPO
No utilice una salida de relé con la funcion PID.
El incumplimiento de estas instrucciones puede causar la muerte, lesiones
serias o dafo al equipo.
En la tabla siguiente se describen los ajustes que pueden definirse.
Campo Descripcion
Autorizar Seleccione la casilla si desea habilitar el modo de AT.

Existen dos formas de utilizar esta casilla de verificacion, dependiendo de si se establece el modo

de funcionamiento de forma manual o a través de una direcciéon de palabra en la pestafa General

de la funcion PID:

e Al establecer el modo de funcionamiento en PID+AT o en AT en la pestafia General
(véase pdgina 632), se seleccionara automaticamente la opcidn Autorizary no estara disponible
(no se puede eliminar la seleccion).

e Sise establece el modo de funcionamiento mediante una direccion de palabra %MWx (%MWx
=2: PID+AT; %MWx = 3: AT), debera activar la opcién Autorizar de forma manual para permitir
la configuracion de los parametros de AT.

Resultado: En cualquiera de los casos anteriores, todos los campos de la pantalla de configuraciéon
de la pestana AT se activan y debe rellenar los campos de la consigna y la salida con los valores
adecuados.
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proceso (PV)

Campo Descripcion
Limite de la Especifique el limite que la variable medida del proceso no excedera durante el proceso de AT. Este
variable del parametro proporciona estabilidad al sistema de control, ya que la AT es un proceso de bucle

abierto.

Este valor puede ser una palabra interna (%MWO0 a un maximo de %MW2999, en funcioén de la
cantidad de memoria de sistema disponible), una constante interna (%KWO0 a %KW255) o un valor
directo.

Por lo tanto, este valor debe establecerse entre 0 y 10000 cuando la conversion esté bloqueada.
De lo contrario, debera estar entre el valor minimo y el valor maximo de la conversion.

Consigna de
salida de AT

Indique aqui el valor de la salida de AT. Este es el valor del cambio de paso que se aplica a todo el
proceso.

Este valor puede ser una palabra interna (%MWO0 a %MW2999), una constante interna (%KWO0 a
%KW255) o un valor directo.

Por lo tanto, este valor debe establecerse entre 0 y 10000.

El valor de la consigna de salida de AT se debe elegir de manera adecuada usando la experiencia
practica del proceso bajo su control. En caso de duda, o para determinar el valor mas adecuado,
seleccione el modo manual y supervise la respuesta del sistema ante las diversas pruebas
manuales de consignas de salida.

Nota: La consigna de salida de AT debe ser siempre superior a la tltima salida aplicada al proceso.

NOTA: Cuando la funcién de AT esté activada, ya no se permitiran las constantes
(%KWXx) o los valores directos, solo se permitiran palabras de memoria en el
siguiente grupo de campos de PID:

e Los parametros Kp, Ti y Td deben establecerse como palabras de memoria
(%MWXx) en la pestana PID.

e El campo Accidn se establece automaticamente en "Bit de direccion" en la
pestafia OUT.

e El cuadro Bit se debe rellenar con el bit de memoria (%Mx) adecuado en la
pestafna OUT.

Coeficientes Kp, Ti, Td calculados

Una vez finalizado el proceso de AT, los coeficientes Kp, Tiy Td del PID calculados:

e Se almacenan en sus palabras de memoria (%MWXx) respectivas.

e Se pueden visualizar en la pestafia Animacion (solo en el modo en linea de
TwidoSuite).
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Ficha Salida del PID

Presentacion

Esta ficha permite configurar los parametros de salida del PID.

NOTA: Se puede acceder a ella en modo offline.

Ficha Salida de la funcion PID
La pantalla siguiente permite introducir los parametros internos del PID.

General Entrada PID AT Salida Animacidn

Aplicar ‘ Cancelar ‘

Modalidad Salida

— sai
‘Permitir | v anaioolca

Accién Limites
‘Dlreccwn... ‘ v |Perm|t|r ‘ v
— —

Min. Bit

Bit Bit

Controlador PID

Coneigha

Salida PWM
Autorizar

Periodo (0,1 &)

[

Salida
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Descripcion

En la tabla siguiente se describen los ajustes que pueden definirse.

Campo

Descripcion

Nuamero PID

Indique el nimero PID que desee configurar.
El valor esta comprendido entre 0 y 13, con 14 PID como maximo por
aplicacion.

Accion

Indique aqui el tipo de accion del PID en el proceso. Hay tres opciones
disponibles: Inversa, Directa o Direccién de bit.

Si ha seleccionado direccidn de bit, puede modificar este tipo de
accion a través del programa mediante la modificacion del bit asociado,
que es un bit interno (%MO0 a %M255) o una entrada (%Ix.0 a %Ix.32).
La accidn es directa si el bit esta establecido en 1 e inversa en caso
contrario.

Nota: Cuando AT est4 activada, el algoritmo de sincronizacion
automatica determina de forma automatica el tipo correcto de accién
directa o inversa para el proceso de control. En este caso, sélo hay una
opcidn disponible en la lista desplegable de acciones: Direccion de bit.
En estas circunstancias, debe introducir una palabra interna (%MWO to
%MW2999) en el cuadro de texto asociado Bit. No intente introducir una
constante interna o un valor directo en el cuadro de texto Bit, ya que
esto activara un error de ejecucion.

Limites
Bit

Indique si desea limitar la salida del PID. Hay tres opciones disponibles:
Habilitar, Deshabilitar o Direccidon de bit.

Si ha seleccionado direccién de bit, puede habilitar (bit en 1) o
deshabilitar (bit en 0) la gestién de los limites a través del programa
mediante la modificacion del bit asociado, que es un bit interno (%MO0 a
%M255) o una entrada (%Ix.0 a %Ix.32).

Indique aqui los limites superior e inferior de la salida del PID.

Nota: El Min. tiene que ser obligatoriamente inferior al Max.

Min. o Max. pueden ser palabras internas (%MWO0 a %MW2999),
constantes internas (%KWO0 a %KW255) o un valor comprendido entre
1y 10.000.

Modalidad
manual
Bit

Salida

Indique si desea pasar el PID al modo manual. Hay tres opciones
disponibles: Habilitar, Deshabilitar o Direccion de bit.

Si ha seleccionado direccion de bit, puede pasar al modo manual (bit
en 1) o automatico (bit en 0) a través del programa mediante la
modificacién del bit asociado, que es un bit interno (%MO0 a %M255) o
una entrada (%Ix.0 a %Ix.32).

La Salida del modo manual debe contener el valor que desee asignar a
la salida analdgica cuando el PID esté en modo manual.

Esta Salida puede ser una palabra (%MWO0 a %MW2999) o un valor
directo en el formato [0-10.000].

Salida analdgica

Indique aqui la salida del PID en modo automatico.
Esta Salida analdgica puede ser de tipo %MW (%MWO0 a %MW2999)
o de tipo %QW (%QWx.0).
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Campo Descripcion
Salida PWM Seleccione la casilla si desea utilizar la funcion PWM del PID.
autorizada Especifique el periodo de modulacién en Periodo (0,1 s). Este periodo

Periodo (0,1 s)
Salida

debe estar comprendido entre 1y 500 y puede ser una palabra interna
(%MWO0 a %MW2999) o una constante interna (%KWO0 a %KW255). La
precision del PWM depende de los periodos de pwm y de exploracion.
La precision se mejora cuando PWM.R tiene un mayor nimero de
valores. Por ejemplo, con el periodo de exploracion = 20ms y el periodo
PWM = 200ms, PWM.R puede tomar los valores 0%, 10%, 20%, 30%,
40%, 50%, 60%, 70%, 80%, 90%, 100%. Con el periodo de exploracién
=50ms y el periodo PWM = 200ms, PWM.R puede tomar los valores
0%, 25%, 50%, 75% y 100% del periodo PWM.P.

Ejemplo: caso de PWMR = 75%

PWM || |
T T T T T T - ‘.
—Ts 1 (ms)
HT—H |
! on : Ts = Periodo de exploracion
—»
. PWMP | Ton = suma de Ts

Establezca el bit de salida PWM como el valor de Salida. Esta puede
ser un bit interno (de %MO0 a %M255) o una salida (de %Qx.0 a
%Qx.32).

Diagrama

El diagrama le permite visualizar las distintas posibilidades de las que
dispone para configurar el PID.

Nota:

e El término Inverso del campo de accidn se utiliza para lograr una consigna alta
(por ejemplo: para calentar).

A°C

consigna —/— _

e El término Directa del campo de accion se utiliza para lograr una consigna baja
(por ejemplo: para enfriar).

A°C

consigna —
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Acceso a la depuracion del PID

Presentacion

Procedimiento

El acceso a las pantallas de depuracién del PID en los autématas TWIDO se
describe en los parrafos siguientes.

En la tabla siguiente se muestra el procedimiento para acceder a las pantallas de
depuracion del PID:

Paso Accién

1 Verificar que se encuentra en modo online.

2 En la pantalla de configuracién del software de supervision, seleccionar
Objetos avanzados en la trama Categoria del objeto y elegir PID en la trama
Tipo de objetos.

3 Seleccione el n.2 PID que desee en la tabla PID.
Observacion: También puede hacer doble clic en el elemento grafico PID del
escalon Ladder para acceder a la pantalla de configuracion PID.

4 Hacer clic en la pestafia Animacion.

Resultado: Aparece la ventana de configuraciéon PID y se muestra la pestaha
Animacion (véase pdgina 649) por defecto.
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Ficha Animacion de la funcién PID

Presentacion
Esta ficha permite realizar la depuracién del PID.

El diagrama depende del tipo de control del PID que haya creado. Sélo aparecen
los elementos configurados.

La pantalla es dinamica. Las conexiones activas aparecen en rojo, mientras que las
no activas aparecen en negro.

NOTA: Se puede acceder a ella en modo online. En este modo, cuando el PLC esta
en una tarea periédica, el valor mostrado en el campo Ts (en la pantalla de
configuracion del software PID) puede ser distinto al del pardmetro introducido
(%MW). El valor Ts es un multiplo de la tarea periédica, mientras que el valor %6MW
es el valor leido por el PLC.
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Ficha Animacion de la funcién PID

La pantalla siguiente permite ver y depurar el PID.

General ‘

Entrada

o | AT | salas ‘Wl—

Aplicar ‘

Cancelar |

Modalidad de servicio Lista de estados del PID

AT+PID 8/29/2005 9:45 AM PID Stop v

i Periodo
Ts Salida

20
+ 0
Consigna@ Controlador PID ”J'l_”
s Kp Iny /\f‘- _I_.
[ o lo [0 E
Salida
Entrada
Mes
0
AT Consigna de salida
Li;"\;te 0 Crear una
— AT tabla de animacién
0

Descripcion
En la tabla siguiente se describen las diferentes areas de la ventana.
Campo Descripcion
Numero PID Indique aqui el nimero PID que desee depurar.
El valor estd comprendido entre 0 y 13, con 14 PID como maximo por
aplicacion.
Modalidad de Este campo muestra el modo de funcionamiento actual del PID.
servicio
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Campo

Descripcion

Lista de estados
del PID

La lista desplegable permite ver en tiempo real los 15 ultimos estados
del PID. Cada modificacién de estado actualiza esta lista, que indica la
fecha y hora del cambio y el estado actual.

Creacion de una
tabla de
animacion

Haga clic en Crear una tabla de animacion para crear un archivo que
contenga todas las variables mostradas en el diagrama para poder
modificarlas en linea y realizar asi la depuracion del PID.
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Pantalla Trazo de la funcién PID

Presentacion
Esta pantalla permite visualizar el funcionamiento del PID y realizar ajustes en su
comportamiento.

El trazado del grafico comienza tan pronto como se muestra la ventana de
depuracion.

NOTA: Se puede acceder a ella en modo online.

Pestafia Animacién de la funcién PID
La pantalla siguiente permite visualizar el control del PID.

60 min v

60 min
45 min

15 min

Inicializar

Consigna Medida

Exportar
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Descripcion

En la tabla siguiente se describen las diferentes areas de la ventana.

Campo Descripcion

Numero PID Indique aqui el nimero PID que desee visualizar.
El valor esta comprendido entre 0 y 13, con 14 PID como maximo por
aplicacion.

Grafico En esta zona se muestran los graficos de la consigna y del valor del

proceso.
La escala en el eje horizontal (X) se determina a través del menu situado
en la parte superior derecha de la ventana.

La escala en el eje vertical se determina a través de los valores de
configuracién de la entrada del PID (con o sin conversion). Se optimiza
de forma automatica para obtener la mejor visualizacion posible de los
graficos.

Menu de escala
del eje horizontal

Este menu permite modificar la escala del eje horizontal. Se pueden
seleccionar cuatro valores: 15, 30, 45 6 60 minutos.

Inicializar

Este botdn elimina el grafico y reinicia el trazado del mismo.

Exportar

Este botdn le permite exportar los datos de la pantalla en formato Excel.
Haga clic en Exportar para abrir un cuadro de dialogo en el que puede
especificar el nombre y la ubicacion de un archivo .cvs. En este cuadro
de didlogo, haga clic en Guardar para exportar los datos o en Cancelar
para salir de la exportacion.
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Estados del PID y cédigos de error

Presentacion

Ademas de la Lista de estados del PID disponible en el cuadro de didlogo
Animacidn (consulte Ficha Animacion de la funcion PID, pagina 649) que permite
vear y cambiar a uno de los 15 ultimos estados del PID, el controlador PID Twido
también ofrece la posibilidad de registrar el estado actual del controlador PID y del
proceso de AT en una palabra de memoria definida por el usuario.

Para conocer cémo habilitar y configurar la palabra de memoria del estado del
PID (%MWi), consulte Pestafia General de la funcion PID, pdgina 632.

Palabra de memoria del estado del PID

La palabra de memoria del estado del PID puede registrar cualquiera de los tres
tipos de informacion del PID, tal como se muestra a continuacion:

e Estado actual del controlador PID (estado del PID)

e Estado actual del proceso de sintonizacidon automatica (estado de la AT)

e (Cddigos de error del PID y de la AT

NOTA: La palabra de memoria del estado del PID es de sélo lectura.

Palabra de memoria del estado del PID

A continuacién, aparece el estado del controlador PID frente a la tabla de
concordancia de codificacion hexadecimal de la palabra de memoria:

Notacion hexadecimal del estado del PID | Descripcion

0000h Control del PID inactivo
2000h Control del PID en curso
4000h Alcanzada la consigna del PID
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Descripcion del estado de la AT

La sintonizacion automatica se divide en cuatro fases consecutivas. Cada fase del
proceso se debe completar para que la sincronizacion automatica se realice de
forma correcta. La curva de respuesta del proceso y la tabla siguientes describen
las cuatro fases de la sincronizacién automatica del PID Twido:

Fin the sintonizacisn
autemética
(cabulnc os
parimetros de AT)

45 min b

30 min

15 min

Inicializar

45 30 15
Fase 1 i Fase 2: Primera Fase 3 Fase & Seguncia [}
Estabiizacisn | respuests a pasos [ Rebicion respuesta a pasos
Orden Medida Exportar

Las fases de la sintonizacion automatica se describen en la tabla siguiente:

Fase de Descripcion
AT

1 Fase 1: fase de estabilizacién. Se inicia cuando el usuario ejecuta el proceso de
AT. Durante esta fase, la sintonizaciéon automatica de Twido realiza
comprobaciones para garantizar que la variable del proceso permanezca
estable.

Nota: La ultima salida aplicada al proceso antes de iniciar la sintonizacién
automatica se utiliza como punto de inicio y punto de relajacion del proceso de
sintonizacién automatica.
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Fase de Descripcion
AT
2 Fase 2: aplica el primer cambio de paso al proceso. Resulta en una respuesta
del proceso al paso similar a la mostrada en la figura anterior.
3 Fase 3: fase de relajacion que se inicia cuado la primera respuesta al paso se
ha estabilizado.
Nota: La relajacion tiene lugar hacia el equilibrio que se determina como ultima
salida aplicada al proceso antes de iniciar la sintonizaciéon automatica.
4 Fase 4: aplica el segundo cambio de paso en el proceso, en la misma cantidad

y de la misma forma que en la fase 2 descrita anteriormente. El proceso de
sintonizacion automatica finaliza y los parametros de AT se calculan y
almacenan en sus palabras de memoria respectivas tras la finalizacién de la
fase 4.

Nota: Una vez finalizada esta fase, la variable del proceso se restaura en el
nivel de salida que se aplicé en ultimo lugar al proceso antes de iniciar la
sintonizacion automatica.

Palabra de memoria del estado de AT

A continuacion, aparece el estado del controlador PID frente a la tabla de
concordancia de codificaciéon hexadecimal de la palabra de memoria:

Notacion hexadecimal del estado del AT | Descripcion

0100h Fase 1 de la sintonizacién automatica en curso
0200h Fase 2 de la sintonizacién automéatica en curso
0400h Fase 3 de la sintonizacién automatica en curso
0800h Fase 4 de la sintonizacion automéatica en curso
1000h Proceso de sintonizaciéon automaética

completado
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Cadigos de error del PID y de la AT

En la tabla siguiente se describen los errores de ejecucion posibles que pueden
encontrarse durante el control del PID y los procesos de sintonizacion automatica:

Procesos Cadigo de
de PID/AT |error
(hexadecimal) | Descripcion

PID = error | 8001h Valor de modo de funcionamiento fuera de rango
8002h Minimo y maximo de conversién lineal iguales
8003h Limite superior de la salida binaria inferior al limite inferior
8004h Limite de la variable del proceso fuera del rango de la
conversion lineal
8005h Limite de la variable del proceso inferior a 0 o superior a
10.000
8006h Consigna fuera del rango de la conversion lineal
8007h Consigna inferior a 0 o superior a 10.000
8008h Accion de control diferente a la accién determinada en el
inicio de la AT
Error de 8009h Se ha alcanzado el limite de la variable del proceso (PV).
sintonizacion . : :
- 800Ah Debido a un sobremuestreo o a una consigna de salida
automatica demasiado baja.
800Bh Kp es igual a cero
800Ch La constante de tiempo es negativa.
800Dh El retardo es negativo.
800Eh Error al calcular el parametro Kp.
800Fh Constante de tiempo sobre el coeficiente de retardo > 20
8010h Constante de tiempo sobre el coeficiente de retardo < 2
8011h Se ha excedido el limite del Kp
8012h Se ha excedido el limite del Ti.
8013h Se ha excedido el limite del Td.
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Sintonizacion del PID mediante la sintonizacion automatica (Auto-Tuning, AT)

Descripcion general de la sintonizacion del PID

La funcion de control del PID se basa en los tres parametros definidos por el usuario
que se indican a continuacioén: Kp, Tiy Td. la finalidad de la sintonizacién del PID

es determinar con exactitud estos parametros de proceso para obtener un control

preciso del proceso.

Ambito de la sintonizacién automatica

La funcion de sintonizacion automatica (AT) del PLC Twido esta especialmente
disefada para la sintonizacion automatica de los procesos térmicos. Debido a que
los parametros del PID pueden presentar grandes variaciones de un proceso de
control a otro, la funcion de sintonizacion automatica proporcionada por el PLC
Twido puede ayudarle a determinar con mayor facilidad valores mas precisos que
los proporcionados simplemente mediante estimaciones aproximadas.

NOTA: No se recomienda utilizar la sintonizacion automatica cuando hay otros PID
en ejecucion.

Requisitos de la sintonizaciéon automatica

Cuando utilice la funcién de sintonizaciéon automatica, asegurese de que el proceso

de control y el PLC Twido cumplan los cuatro requisitos siguientes:

e El proceso de control debe ser un sistema estable de bucle abierto.

e Alinicio de la ejecucidn de la sintonizaciéon automatica, el proceso de control
debe estar en estado estable con una entrada de proceso nulo (por ejemplo: un
horno debe estar a temperatura ambiente).

e Durante el funcionamiento de la sintonizacion automatica, asegurese de que no
se produzcan interferencias en el proceso ya que, en ese caso, los parametros
calculados serian incorrectos o el proceso de sintonizacion automatica no
funcionaria correctamente (por ejemplo: la puerta del horno no se debera abrir,
ni siquiera de forma momentanea).

e Configure el PLC Twido para explorar en modo periédico. Una vez determinado
el periodo de muestreo correcto (Ts) para la sintonizacién automatica, el periodo
de exploracion se debe configurar para que el periodo de muestreo (Ts) sea un
multiplo exacto del periodo de exploracion del PLC Twido.

NOTA: Para asegurar una ejecucion correcta del control del PID y del proceso de
sintonizacion automatica, es fundamental que el autdmata Twido se configure para
ejecutar exploraciones en modo periédico (no ciclico). En modo periddico, cada
exploracion del PLC se inicia a intervalos de tiempo regulares. De este modo, el
periodo de muestreo es constante en toda la duracion de las mediciones (al
contrario de lo que ocurre en el modo ciclico, en el que una exploracion comienza
tan pronto como termina la anterior, lo que hace que el periodo de muestreo se
desequilibre de exploracién a exploracion).
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Modos de funcionamiento de la AT

La sintonizacion automatica se puede usar de forma independiente (modo AT) o de

forma combinada con el control del PID (AT + PID):

e Modo AT:tras la convergencia del proceso de AT y la finalizacion satisfactoria
con la determinacion de los parametros de control del PID Kp, Tiy Td (o tras la
deteccion de un error en el algoritmo AT), la salida numérica de la AT se
establece en 0 y aparece el siguiente mensaje en la lista desplegable Lista de
estados del PID: "Sintonizacion automatica finalizada".

e Modo AT + PID: se ejecuta la AT en primer lugar. Tras la finalizacion
satisfactoria del AT, el bucle de control del PID se inicia (basado en los
parametros Kp, Tl y Td calculados por el AT)."

Nota sobre AT+PID: Si el algoritmo de AT detecta un error:

e No se calculara ningun parametro del PID.

e La salida numérica de la AT se establecera en la Ultima salida aplicada al
proceso antes de iniciar la sintonizacién automatica.

Aparecera un mensaje de error en la lista de estados del PID desplegable.

El control del PID se cancelara.

NOTA: Transiciéon uniforme
Mientras se esta en el modo AT+PID, la transicion de AT a PID es uniforme.

Métodos para determinar el periodo de muestreo (Ts)

Como se explicara en las dos secciones siguientes, Apéndice 1: Fundamentos
tedricos del PID (véase pdgina 674)y Apéndice 2: Sintonizacion del PID mediante
la sintonizacién automatica (AT) (véase pdgina 676)), el periodo de muestreo (Ts)
es un parametro clave del control del PID. El periodo de muestreo se puede deducir
mediante la constante de tiempo (t) del AT.

Existen dos métodos para evaluar el periodo de muestreo correcto (Ts) mediante el
autoafinado que se describen en las secciones siguientes:

e El método de la curva de respuesta del proceso.

e El método de prueba y error.

Ambos métodos se describen en las dos subsecciones siguientes.

Introduccion al método de la curva de respuesta del proceso

Este método consiste en configurar un cambio de paso en la entrada del proceso
de control y en registrar la curva de salida del proceso con su tiempo respectivo.
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El método de la curva de respuesta del proceso permite deducir lo siguiente:
e El proceso de control se puede describir de forma adecuada como un primer
orden con modelo de retardo mediante la funcion de transferencia siguiente:

S _ k efep
Uu l1+1p

(Para obtener mas informacion al respecto, consulte el Anexo 2: Primer orden con modelo
de retardo.)

Uso del método de la curva de respuesta del proceso

Para determinar el periodo de muestreo (Ts) mediante el método de la curva de
respuesta del proceso, siga estos pasos:

Paso Accion

1 Se supone que ya se han configurado los diversos valores de las pestafias
General, Entrada, PID, AT y Salida del PID.

Seleccionar la pestafna PID > Salida.

Seleccionar Autorizar o Bit de direccidn en la lista desplegable Modo Manual
para permitir la salida manual y la configuracion del campo Salida en un nivel
alto (en el intervalo [5.000-10.000]).

4 Seleccionar Autémata > Transferir PC => Autémata... para descargar el
programa de aplicacién en el automata Twido.

En la ventana de configuracion del PID, cambiar al modo Rastreo.

Ejecutar el PID y comprobar el ascenso de la curva de respuesta.

Cuando la curva de respuesta haya alcanzado un estado estable, detener la
medicion del PID.
Nota: Mantenga la ventana de trazo del PID activa.

8 Usar el método grafico siguiente para determinar la constante de tiempo (t) del

proceso de control:

1. Calcular la salida de la variable del proceso a un ascenso del 63% (Sjg39,)
mediante la formula siguiente: Sigzo,) = Siinicial) + (Syfinal-Sfinicia)X63%

2. Buscar graficamente la abscisa de tiempo (tjg39,) que corresponde a
S(63%).

3. Buscar graficamente el tiempo inicial (tjiniciai)) que corresponde al inicio del
ascenso de la respuesta del proceso.

4. Calcular la constante de tiempo (1) del proceso de control mediante la
relacion siguiente: t = t[63%]'t[inicial]
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Paso Accidn

9 Calcular el periodo de muestreo (Ts) basado en el valor de (t) que se acaba de
determinar, mediante la regla siguiente: Ts = 1/75

Nota: La unidad de base del periodo de muestreo es 10 ms. Por lo tanto,
deberia redondear hacia arriba o hacia abajo el valor de Ts a los 10 ms mas
cercanos.

10 Seleccionar Programa > Configurar el comportamiento para definir los

parametros del Modo de exploracion y proceder como sigue:

1. Configurar el Modo de exploracién del PLC Twido como Periédico.

2. Configurar el periodo de exploracién de forma que el periodo de muestreo
(Ts) sea un multiplo exacto del periodo de exploracion mediante la regla
siguiente: Periodo de exploracién =Ts / n,
donde "n" es un entero positivo.

Nota: Se debe seleccionar "n" de forma que el periodo de exploracién sea un
entero positivo en el rango [2 - 150 ms].

Ejemplo de curva de respuesta del proceso

Este ejemplo muestra como medir la constante de tiempo (1) de un proceso térmico
sencillo mediante el método de la curva de respuesta del proceso descrito en la
subseccion anterior.

La configuracion experimental de la medicion de la constante de tiempo es como
sigue:

El proceso de control esta formado por un horno de aire forzado equipado con
una lampara calefactora.

El PLC Twido recopila las mediciones de la temperatura mediante una sonda
Pt100 y los datos sobre la temperatura se registran en °C.

ElI PLC Twido controla una lampara calefactora mediante la salida binaria PWM
del PID.

El experimento se realiza del modo siguiente:

Paso |Accion

1

La pestana Salida del PID se selecciona en la pantalla de configuracién PID.

El modo manual se selecciona en la pestana Salida.

El modo manual Salida se establece en 10.000.

Se inicia la ejecucién del PID desde la pestafa Trazo del PID.

a|h~|w|N

La ejecucion del PID se detiene cuando la temperatura del horno alcanza un estado
estable.
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Paso | Accion

La informacion siguiente se obtiene directamente del analisis grafico de la curva de
respuesta, como se muestra en la figura que aparece a continuacion:

PID O

S[eas=512

Inicializar

Medida

Exportar

donde

® Sy = valor inicial de la variable del proceso = 260

Sje) = valor final de la variable del proceso = 660

Sie39,) = variable del proceso al 63% del ascenso = Syj) + (Se) - Spjp) X 63%
= 260+(660-260)x63%

=512

® 1 = constante de tiempo

= tiempo transcurrido desde el inicio del ascenso hasta que se alcanza Sigzo,
=9min30s=570s
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Paso |Accion

7 El periodo de muestreo (Ts) se determina mediante la relacion siguiente:
Ts =1/75
=570/75 =7,6 s (7.600 ms)
8 En el cuadro de didlogo Programa > Edicion del modo de exploracion, el periodo

de exploracion debe establecerse para que el periodo de muestreo (Ts) sea un
multiplo exacto del periodo de exploracién, como en el ejemplo siguiente: Periodo
de exploracion = Ts/76 = 7.600/76 = 100 ms (que cumple la condicién: 2 ms <
periodo de exploraciéon <150 ms.)

Método de prueba y error

El método de prueba y error consiste en proporcionar estimaciones aproximadas
sucesivas del periodo de muestreo a la funcion de sintonizacion automatica hasta
que el algoritmo de sintonizacion automatica converja satisfactoriamente hacia los
parametros Kp, Ti y Td considerados satisfactorios por el usuario.

NOTA: Al contrario de lo que ocurre con el método de la curva de respuesta del
proceso, el método de prueba y error no se basa en ninguna ley de aproximacion
de la respuesta del proceso. Sin embargo, presenta la ventaja de que converge
hacia un valor del periodo de muestreo que esta en el mismo orden de magnitud
que el valor real.

Para realizar una estimacién de prueba y error de los parametros de sintonizacién
automatica, siga estos pasos:

Paso Accioén

1 Seleccionar la ficha AT de la ventana de configuracion del PID.

2 Configurar el Limite de salida de la AT en 10.000.

3 Seleccionar la pestafa PID de la ventana de configuracién PID.

4 Introducir la primera o la enésima estimacioén en el campo Periodo de

muestreo.
Nota: Si no dispone de una primera indicacién del posible rango del periodo de
muestreo, configure este valor en el minimo permitido: 1 (1 unidad de 10 ms).

5 Seleccionar Autémata > Transferir PC => Automata... en la barra de menu
para descargar el programa de aplicacion en el autdmata Twido.

Ejecutar la Sintonizacion automatica.

Seleccionar la pestafia Animacion en la pantalla de configuracién del PID.

Esperar hasta que finalice el proceso de sintonizacion automatica.
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Paso Accion

9 Pueden darse dos casos:

® Que la sintonizacién automatica se realice satisfactoriamente: puede
continuar en el paso 9.

® Que no se pueda realizar la sintonizaciéon automatica: esto significa que
la estimacién aproximada del periodo de muestreo (Ts) no es correcta.

Inténtelo con otra estimacién aproximada del Ts y repita los pasos del 3 al 8

tantas veces como sea necesario hasta que el proceso de sintonizacion

automatica converija.

Siga estas directrices para proporcionar una nueva estimacion aproximada

del Ts:

o La AT finaliza con el mensaje de error "La constante de tiempo
calculada es negativa.": esto significa que el periodo de muestreo Ts
es demasiado largo. Reduzca el valor del Ts para proporcionar una
estimacion aproximada nueva.

o EI AT finaliza con el mensaje de error "Error de muestreo": esto
significa que el periodo de muestreo Ts es demasiado pequefo.
Aumente el valor del Ts para proporcionar una estimacion aproximada
nueva.

10 Ahora se podra visualizar los parametros de control del PID (Kp, Tiy Td) en la
pestafia Animacion y ajustarlos en la pestafna PID de la ventana de
configuracion PID, segun sea necesario.

Nota: Si la regulacién del PID que proporciona este conjunto de parametros de
control no proporciona resultados totalmente satisfactorios, restrinja ain mas la
evaluacion por prueba y error del periodo de muestreo hasta que obtenga el
conjunto adecuado de parametros de control Kp, Tiy Td.

Ajuste de los parametros del PID

Para restringir la regulacion del proceso que proporcionan los parametros del PID
(Kp, Ti, Td) obtenidos durante la sintonizaciéon automatica, también puede ajustar
manualmente dichos parametros, directamente desde la pestafa PID de la pantalla
de configuracion del PID o mediante las palabras de memoria correspondientes
(%MW).

Limitaciones en el uso de la sintonizacién automatica y el control del PID

La sintonizacion automatica es mas conveniente para procesos en los que la
constante de tiempo (t) y el retardo (6) cumplen el requisito siguiente: 10 s < (t +
0) < 2700 s (es decir, 45 min)

NOTA: La sintonizacién automatica no funcionara bien en los siguientes casos:
(t/8) <2 0 (/0) > 20.
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El control del PID es méas conveniente para la regulacidon de procesos que
satisfagan la condicion siguiente: 2 < (t/8) < 20 donde (1) es la constante de tiempo
del proceso y (8) es el retardo.

NOTA: Dependiendo del coeficiente (t/60):

e (1/0) < 2: La regulacion del PID ha alcanzado el limite y se necesitan técnicas
de regulacién mas avanzadas en este caso.
e (1/0) > 20 : En este caso, se puede utilizar un simple autdmata activo/inactivo (o
de dos pasos) en lugar del automata PID.

Solucidn de problemas de la funcién de sintonizacion automatica

En la tabla siguiente se indican los mensajes de error de sintonizacién automatica
y describe las causas posibles, asi como las acciones de solucién de problemas:

Mensaje de error

Causa posible

Explicacidn/solucién posible

Error de sintonizacion
automatica: se ha alcanzado
el limite de la variable del
proceso (PV).

La variable del proceso esta
alcanzando el valor maximo
permitido.

Como la AT es un proceso de bucle abierto, el limite

de la variable del proceso (PV) funciona como u
limite superior.

n

Error de sintonizacion
automatica: debido a un
sobremuestreo o a una
consigna de salida
demasiado baja.

Existen dos causas posibles:

® El periodo de muestreo es
demasiado pequenio.

® lasalida dela AT es
demasiado baja.

Aumente el periodo de muestreo o el valor de la
consigna de salida de la AT.

Error de sintonizacion
automatica: la constante de
tiempo es negativa.

Puede que el periodo de

muestreo sea demasiado largo.

Para obtener mas informacion, consulte
Limitaciones en el uso de la sintonizacién

automatica y el control del PID (véase pdgina 658).
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Mensaje de error

Causa posible

Explicacién/solucién posible

Error de sintonizacion
automatica: error al calcular
el parametro Kp.

El algoritmo de la AT es

inestable (no hay

convergencia).

® Las interferencias en el
proceso mientras se realiza
la sintonizacién automatica
han causado una distorsion
de la evaluacion de ganancia
estatica del proceso.

® |a respuesta transitoria
variable del proceso no es lo
suficientemente grande para
que la sintonizacion
automatica determine la
ganancia estatica.

® Una combinacion de las
posibles causas
mencionadas con
anterioridad podria afectar
en el proceso.

Compruebe los parametros del PID y la AT y realice
los ajustes necesarios para mejorar la
convergencia.

Compruebe también que no haya interferencias que
puedan afectar a la variable del proceso.

Intente modificar

® |a consigna de salida

® ¢l periodo de muestreo

Asegurese de que no hay ninguna interferencia en
el proceso mientras esta en progreso la
sintonizacion automatica.

automatica: constante de
tiempo sobre el coeficiente
de retardo < 2

Error de sintonizacién /6 > 20 Puede que la regulacion del PID ya no sea estable.
automatica: constante de Para obtener mas informacion, consulte

tiempo sobre el coeficiente Limitaciones en el uso de la sintonizacién

de retardo > 20 automatica y el control del PID (véase pdgina 658).
Error de sintonizacion t/6<2 Puede que la regulacién del PID ya no sea estable.

Para obtener mas informacion, consulte
Limitaciones en el uso de la sintonizacién
automatica y el control del PID (véase pagina 658).

Error de sintonizacion
automatica: se ha excedido
el limite del Kp

El valor calculado de ganancia
estatica (Kp) es superior a
10.000.

La sensibilidad de medicion de algunas variables de
la aplicacion puede ser demasiado baja. El rango de
medicion de la aplicacién se debe volver a
aumentar en el intervalo [0-10.000].

Error de sintonizacion
automatica: se ha excedido
el limite del Ti.

El valor calculado de la
constante de tiempo integral (Ti)
es superior a 20.000.

Se ha alcanzado el limite computacional.

Error de sintonizacion
automatica: se ha excedido
el limite del Td.

El valor calculado de la
constante de tiempo derivada
(Td) es superior a 10.000.

Se ha alcanzado el limite computacional.
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Método de ajuste del parametro PID

Introduccion

Existen varios métodos de ajuste de los parametros PID; se recomiendan los
métodos Ziegler y Nichols, que cuentan con dos variantes:

e Ajuste de bucle cerrado

e Ajuste de bucle abierto

Antes de implementar uno de estos métodos, ajuste la direccidn de accién PID:

e Siun aumento de la salida OUT provoca un incremento en la medicién PV,
invierta el PID (KP > 0).

e Por otra parte, si se provoca una reduccién del PV, revierta el PID (KP < 0).

Ajuste de bucle cerrado

Este principio consiste en la utilizaciéon de un comando proporcional (Ti =0, Td = 0)
para iniciar el proceso con el incremento de la produccién hasta que empiece a
oscilar después de aplicar un nivel al punto de correccion PID de ajuste. Todo lo que
se necesita es elevar el nivel de produccidn critico (Kpc) que ha provocado la
oscilacion no amortiguada y el periodo de oscilacién (Tc) para reducir los valores,
con lo que se obtiene una regulacion 6ptima del regulador

Medida

A

§ Te s
H‘ - tiempo
N P

35013228 06/2011

667



Instrucciones avanzadas

En funcion del tipo de regulador (PID o Pl), se ejecuta el ajuste de los coeficientes
con los valores siguientes:

- Kp Ti Td
PID Kpc/1,7 Tc/2 Tc/8
PI Kpc/2,22 0,83 x Tc -

donde Kp = produccidn proporcional, Ti = tiempo de integracion y TD = tiempo de
diversion.

NOTA: Este método de ajuste ofrece un comando muy dinamico que puede
expresarse a través de rebasamientos no deseados durante el cambio de pulsos de
ajuste. En este caso, reduzca el valor de produccién hasta obtener el comporta-
miento deseado.

Ajuste de bucle abierto

Puesto que el regulador estd en modo manual, aplique un nivel de salida'y haga que
la respuesta del proceso se inicie de la misma manera que el integrador con un
retardo puro.

. Salida

AS

s Medid:
? Integrador Respuesta del proceso

Tu Tg

Y
I
Y

El punto de interseccion de la derecha, que representa el integrador con los ejes
temporales, determina el tiempo Tu. A continuacién, el tiempo Tg se define como el
tiempo necesario para que la variable controlada (medicién) obtenga el mismo
tamanho de variacion (% de la escala) que la salida del regulador.
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En funcién del tipo de regulador (PID o PI), se ejecuta el ajuste de los coeficientes
con los valores siguientes:

- Kp Ti Td
PID -1,2Tg/Tu 2xTu 0,5xTu
PI -0,9 Tg/Tu 3,3xTu -

donde Kp = produccidn proporcional, Ti = tiempo de integracion y TD = tiempo de
diversion.

NOTA: Cuidado con las unidades. Si el ajuste se realiza en PL7, multiplique el valor
obtenido para KP por 100.

Este método de ajuste también ofrece un comando muy dinamico que puede
expresarse a través de rebasamientos no deseados durante el cambio de pulsos de
ajuste. En este caso, reduzca el valor de produccion hasta obtener el comporta-
miento deseado. El método resulta de interés ya que no necesita ninglin supuesto
relacionado con la naturaleza y el orden del proceso. Puede aplicarlo tanto a
procesos estables como a procesos de integracion real. Resulta de sumo interés en
caso de procesos lentos (industria del vidrio,...), puesto que el usuario sélo necesita
el inicio de la respuesta para regular los coeficientes Kp, Tiy Td.
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Papel principal e influencia de los parametros del PID

Influencia de la accion proporcional

La accion proporcional se utiliza para modificar la velocidad de respuesta del
proceso. Cuanto mas alta es la ganancia, mas rapida es la respuesta, y mas bajo
es el error estatico (en proporcién directa), aunque mas se deteriora la estabilidad.
Es necesario encontrar un ajuste adecuado entre velocidad y estabilidad. La
influencia de la accion integral de la respuesta del proceso en una division de escala
se efectia del modo siguiente:

Kp demasiado alto

Kp correcto

— —

Error estético
Kp demasiade bajo

v
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Influencia de la accidn integral

Accion integral se utiliza para cancelar un error estatico (desviacion entre el valor
del proceso y la consigna). Cuanto mayor sea la accion integral (Ti bajo), mas
rapido se recibe la respuesta, pero mas rapido se reduce la estabilidad. Es
necesario encontrar un ajuste adecuado entre velocidad y estabilidad. La influencia
de la accién integral de la respuesta del proceso en una divisiéon de escala se
efectua del modo siguiente:

A

Ti demasiado alto

Ti correcto

AC |- N T N

Ti demasiado bajo

NOTA: Un Ti bajo indica un nivel alto de accién integral.

donde Kp = ganancia proporcional, Ti = tiempo de integraciéon y Td = tiempo
derivado.
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Influencia de la accion derivada

La accion derivada es anticipatoria. En la practica, agrega un término que tiene en
cuenta la velocidad de variacion de la desviacion, lo que hace posible anticipar los
cambios acelerando los tiempos de respuesta del proceso cuando aumenta la
desviacion, y reduciéndolos cuando la desviacién disminuye. Cuanto mas alto es el
nivel de la acciéon derivada (Td alto), mayor es la rapidez de la respuesta. Es
necesario encontrar un ajuste adecuado entre velocidad y estabilidad. La influencia
de la accidn derivada de la respuesta del proceso en una divisiéon de escala se
efectua del modo siguiente:

r'y

Td demasiado alto

Td demasiado bajo

Td correcto
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Limites del bucle de control del PID

Si el proceso se asimila en un primer orden de retardo puro con una funcién de

(=t)p
o _xle )
transferencia: (H(p)) = K(l T op)

donde:
1 = constante de tiempo de modelo.

8 = modelo de retardo.
A

100% ¢ — — — — — — — — — - - = — -
Medida = My+AM

Medida = Mg

»
1

El rendimiento de control del proceso depende del coeficiente % .
El control de proceso del PID se alcanza en el dominio siguiente: 2- % -20

Para % 2, en otras palabras, para bucles de control rapidos (8 bajo) o para

procesos con un retardo largo (t alto), el control de proceso del PID ya no es
adecuado. En estos casos, deben utilizarse algoritmos complejos.

Para é >20, basta con un control de proceso que utilice un umbral mas histéresis.
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Anexo 1: Fundamentos de la teoria del PID

Introduccion

La funcién de control del PID integrada en todos los autématas Twido proporciona
un control eficaz de los procesos industriales simples que consisten en un estimulo
del sistema (al que se denomina consigna en este documento) y en una propiedad
que se pueda medir del sistema (a la que se denomina medida o variable del
proceso).

Modelo de automata PID

El autémata PID Twido aplica una correccion del PID mixta (serie - paralela)
(consulte el diagrama del modelo de PID que sigue) mediante una medida y una
consigna analdgicas en el formato [0 - 10.000] y proporciona un comando analdgico
al proceso controlado en el mismo formato.

La forma mixta del modelo de autémata PID se describe a continuacion:

1.

.

g >®—> PK) Yy
+

D(Ty

(T

donde

donde:

e | =la accion integral (que actia de forma independiente y paralela a la accién
derivada).

e D =la accion derivada (que actua de forma independiente y paralela a la accion
integral).

e P =la accion proporcional (que actua en serie en la salida combinada de las
acciones integral y derivada).

e U = la salida del autdmata PID (ultimo avance como entrada en el proceso
controlado).
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Ley de control del PID

El autémata PID esta formado por la combinacion mixta (serie - paralelo) de la
ganancia del autémata (Kp) y las constantes de tiempo integral (Ti) y derivada (Td).
De esta forma, la ley de control del PID que usa el autémata Twido tiene la forma
siguiente (ecuacion 1):

. . Ts f . Td . .
u(iy = Kp- 8(1)+?ZSU)+?[S(i)—S(1—1)]
i=1

j=

donde

Kp = la ganancia proporcional del autémata.

Ti = la constante de tiempo integral.

Td = la constante de tiempo derivada.

Ts = el periodo de muestreo.

€(i) = la desviacion (g(i) = consigna - variable del proceso).

NOTA: Se usan dos algoritmos computacionales diferentes, en funcién del valor de
la constante de tiempo integral (Ti):

e Ti=0: en este caso, se usa un algoritmo incremental.

e Ti=0: este es el caso de los procesos no integradores. En este caso, se usa un
algoritmo posicional junto con un offset de +5.000 que se aplica a la variable de
salida del PID.

Para obtener una descripcion detallada de Kp, Tiy Td, consulte Ficha PID de la
funcion PID, pdgina 637.

Como se deduce de la (ecuacion 1)y la (ecuacion 1°), el parametro clave de la
regulacion del PID es el periodo de muestreo (Ts). El periodo de muestreo
depende en gran medida de la constante de tiempo (t), un parametro intrinseco
al proceso que el PID pretende controlar. (Consulte el Anexo 2: Primer orden con
modelo de retardo, pagina 676.)
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Anexo 2: Primer orden con modelo de retardo

Introduccion

Esta seccién presenta el primer orden con modelo de retardo usado para describir
varios procesos industriales simples, aunque importantes, incluidos los procesos
térmicos.

Primer orden con modelo de retardo

Se sabe que se puede encontrar una expresion matematica adecuada para los
procesos térmicos simples (un estimulo) mediante un primer orden con modelo de
retardo.

La funcién de transferencia de dichos procesos de bucle abierto de primer orden
adoptan la forma siguiente en el dominio Laplace (ecuacion 2):

S k e—e 2

U: 1+1:p.

donde

e k =la ganancia estatica.

t = la constante de tiempo.

6 = el tiempo de retardo.

U = la entrada del proceso (ésta es la entrada del autémata PID).
S =la salida del proceso.

Constante de tiempo del proceso t

El parametro clave de la ley de respuesta del proceso (ecuacion 2) es la constante
de tiempo 7. Se trata de un parametro intrinseco al proceso para que se desea
controlar.

La constante de tiempo (1) de un sistema de primer orden se define como el tiempo
(en segundos) que tarda la variable de salida del sistema en alcanzar el 63% de la
salida final desde el momento en el que el sistema comenzd a reaccionar al
estimulo de pasos u(t).
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La figura siguiente muestra una respuesta tipica de proceso de primer orden a un
estimulo de pasos:

Salida del proceso
s(t)

S
PhdesSl- — — — — — — — — =
Se%hdeSl_ o __ | Respuesta a pasos s(tﬁ

63% de S -

[
| |
| | | AS
| | |
| |
E = | 1 d/ L
\ | T T 3T tiempo ()
giretardode  +0 +0 +0

tismpo

donde

e k =la ganancia estatica calculada como el coeficiente AS/AU.
e 1 = el tiempo en un ascenso del 63% = la constante de tiempo.
e 2t = el tiempo en un ascenso del 86%.

e 31 = el tiempo en un ascenso del 95%.

NOTA: Cuando se aplica la sintonizacién automatica, el periodo de muestreo (Ts)
se debe seleccionar en el rango siguiente: [t/125 <Ts < 1/25]. Se deberia utilizar
[Ts=1/75]. (Consulte Sintonizacion del PID mediante la sintonizacion automatica
(Auto-Tuning, AT), pdgina 658.)
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18.5 Instrucciones de flotantes

Objeto

En esta seccidn se describen instrucciones avanzadas de flotantes
(véase pdgina 31) del lenguaje TwidoSuite.

Las instrucciones de comparacion y asignacion se describen en la seccion
Procesamiento numérico, pdgina 508

Contenido de esta seccién
Esta seccidn contiene los siguientes apartados:

Apartado Pagina
Instrucciones aritméticas en coma flotante 679
Instrucciones trigonométricas 683
Instrucciones de conversion 685
Instrucciones de conversion de entero <-> Flotante 686
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Instrucciones aritméticas en coma flotante

General
Estas instrucciones permiten efectuar una operacion aritmética entre dos
operandos o0 en un operando.
+ Suma de dos operandos SQRT Raiz cuadrada de un operando
- Resta de dos operandos ABS Valor absoluto de un operando
* Multiplicacion de dos operandos | TRUNC Parte entera de un valor flotante
/ Divisién de dos operandos EXP Exponencial natural
LOG | Logaritmo en base 10 EXPT Potencia de un entero elevada a
un ndmero real
LN Logaritmo neperiano
Estructura

Lenguaje Ladder

%Mo %MF0:=%MF10+129.7
%13.2 %MF1:=SQRT(%MF10)
%13.3 %MF2:=ABS(%MF20)
& -
%I3.5 %MFB::TRUNC(%MFz)‘
P ]

Lenguaje de la lista de instrucciones
LD %$MO [$MFO:=%MF10+129.7]

LD %I3.2 [%MF1:=SQRT (3$MF10) ]
LDR $I3.3 [$MF2:=ABS (3MF20) ]

LDR %I3.5 [%MF8:=TRUNC ($MF2) ]
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Sintaxis

Lenguaje Ladder

%Mo %MF0:=LOG(%MF10)
- |
%I13.2 YeMF2:=LN{% MF20)
- P
%13.3 %MF4:=EXP(%MF40)

= .
%13.4 %MF6:=EXPT(%MF50,%MW52)
R -

Lenguaje de la lista de instrucciones
LD $MO [$MFO:=LOG (%MF10]

LD $I3.2 [$MF2:=LN ($MF20) ]
LDR $I3.3 [$MF4:=EXP (3MF40)]

LDR $I3.4 [$MF6:=EXPT ($MF50,$MW52) ]

Operadores y sintaxis de las instrucciones aritméticas en flotante

Operadores Sintaxis

+-%1 Op1:=0p2 Operador Op3
SQRT, ABS, TRUNC, | Op1:=Operador (Op2)
LOG, EXP, LN

EXPT Op1:=Operador (Op2,0p3)

NOTA: Cuando se realiza una suma o una resta entre dos nimeros flotantes, los

dos operandos deben respetar la condicién: Opl = Op2 »x 2724, donde Op1>0Op2. Si
no se respeta esta condicion, el resultado es igual al operando 1 (Op1). Este
comportamiento no tiene grandes consecuencias cuando se trata de una operacion

. . . —24 .
aislada, ya que el error resultante es de poca importancia (2 "), pero tiene
consecuencias inesperadas en caso de que el calculo sea iterativo.

Por ejemplo, tomemos la instruccion %MF2:= %MF2 + %MFO repetida indefini-
damente. Si las condiciones iniciales son %MF0 = 1.0 y %MF2= 0, observamos un
bloqueo del valor de %MF2 en 16777216.
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Por tanto, se recomienda programar los célculos iterativos con sumo cuidado. Si,
pese a todo, deseamos programar este tipo de calculo, la aplicacién del cliente
debera encargarse de gestionar los errores de truncamiento.

Operandos de las instrucciones aritméticas en flotante:

Operadores Operando 1 (Op1) Operando 2 (Op2) Operando 3 (Op3)

+ -5/ %MFi %MFi, %KFi, valor %MFi, %KFi, valor
inmediato inmediato

SQRT, ABS, LOG, | %MFi %MFi, %KFi [-]

EXP, LN

TRUNC %MFi, %MDi %MFi, %KFi [-]

EXPT %MFi %MFi, %KFi %MWi, %KWi, valor

inmediato
Nota: TwidoSuite impide el uso de la funcién con un %MWi como Op1.

Reglas de utilizacion

e Las operaciones con valores de coma flotante y enteros no se pueden mezclar
directamente. Las operaciones de conversion (véase pdgina 686) llevan a cabo
la conversion a uno de los formatos.

e El bit de sistema %S18 se gestiona del mismo modo que las operaciones con
enteros (véase pdgina 517); la palabra %SW17 (véase pdgina 731) sefala la
causa del error detectado.

e Cuando el operando de la funcion es un numero no valido (por ejemplo, logaritmo
de un numero negativo), se genera un resultado indeterminado o infinito y el bit
%S18 cambia a 1; la palabra %SW17 indica la causa del error detectado.

NOTA: En la instruccién TRUNC, el bit de sistema %S17 no se ve afectado.

Ejemplos de la instruccion TRUNC con %MDi

En la siguiente tabla se muestran ejemplos de la instrucciéon TRUNC cuando se
utiliza %MDi para almacenar el resultado:

Ejemplo Resultado
TRUNC (3,5) 3

TRUNC (324,18765) 324
TRUNC (927,8904) 927
TRUNC (-7,7) -7

" Nota: Este ejemplo se aplica a la instruccion TRUNC cuando se utiliza con %MDi. (Cuando
se utiliza con %MFi, la instruccion TRUNC no tiene desborde y, por tanto, carece de limites
maximo/minimo).
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Ejemplo

Resultado

TRUNC (45,678E+20)

2 147 483 647 (palabra doble con signo méaximo) *
%S18 se establece en 1

TRUNC (-94,56E+13)

- 2 147 483 648 (palabra doble con signo minimo)*"
%S18 se establece en 1

" Nota: Este ejemplo se aplica a la instrucciéon TRUNC cuando se utiliza con %MDi. (Cuando
se utiliza con %MFi, la instruccién TRUNC no tiene desborde y, por tanto, carece de limites

maximo/minimo).
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Instrucciones trigonométricas

General
Estas instrucciones permiten realizar operaciones trigonométricas.
SIN |seno de un angulo expresado | ASIN -
en radianes arco seno (resultado entre S5V 3 )
cos coseno deunanguloexpresado | ACOS | arco coseno (resultado entre 0y )
en radianes
TAN | tangente de un angulo ATAN T o
expresado en radianes arco tangente (resultado entre S5V 3 )
Estructura

Lenguaje Ladder

%Mo %MFO0:=SIN(%MF10})
%l3.2 %MF2:=TAN(%MF10})
E{'s_s %MF4:=ATAN(%MF20)
P -

Lenguaje de la lista de instrucciones
LD %MO [%MFO:=SIN(%MF10) ]

LD %I3.2 [%MF2:=TAN (%MF10)]

LDR $I3.3 [$MF4:=ATAN ($MF20) ]
Lenguaje de texto estructurado

IF $MO THEN $MFO:=SIN(%MF10); END IF; IF %$I3.2 THEN
$MF2:=TAN ($MF10) ; END IF; IF %I3.3 THEN $%MF4:=ATAN (3%MF20);
END IF;
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Sintaxis

Operadores, operandos y sintaxis de las instrucciones de operaciones

trigonométricas

Operadores

Sintaxis

Operando 1 (Op1)

Operando 2 (Op2)

SIN, COS, TAN, ASIN,
ACOS, ATAN

Op1:=Operador(Op2)

Y%MFi

%MFi, %KFi

Reglas de utilizacion

e Cuando el operando de la funcién es un ndmero no valido (por ejemplo: arco
coseno de un numero superior a 1), éste da un resultado indeterminado o infinito
y establece el bit %S18 en 1, la palabra %SW17 (véase pdgina 731) indica la
causa del error detectado.

e |as funciones SIN/COS/TAN admiten como parametro un angulo entre —4096r y
40967 , pero la precisidon decrece progresivamente cuando se trata de angulos
que se encuentran fuera del intervalo comprendido entre —27 y +2= debido a
que el médulo 2 provoca una imprecision en el parametro antes de realizar
cualquier operacion.
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Instrucciones de conversion

General

Estructura

Sintaxis

Estas instrucciones permiten llevar a cabo operaciones de conversion.

DEG_TO_RAD conversion de grados a radianes; el resultado es el valor del angulo
comprendido entre Oy 2

RAD_TO_DEG conversion de un angulo expresado en radianes, el resultado es el valor
del angulo comprendido entre 0 y 360 grados

Lenguaje Ladder

%M0 %MF0:=DEG_TO_RAD(%MF10)

H

M2 %MF2:=RAD_TO_DEG({%MF20)

Lenguaje de la lista de instrucciones
LD %$MO [$MFO:=DEG_TO_RAD (%MF10) ]

LD %M2 [$MF2:=RAD_TO DEG (%MF20) ]
Lenguaje de texto estructurado

IF $MO THEN $%MFO0:=DEG_TO_RAD (%¥MF10); END IF; IF %M2 THEN
$MF2 :=RAD TO DEG (%MF20); END IF;

Operadores, operandos y sintaxis de las instrucciones de conversion:

Operadores

Sintaxis Operando 1 (Op1) Operando 2 (Op2)

DEG_TO_RAD RAD_TO_DEG Op1:=Operador(Op2) %MFi %MFi, %KFi

Reglas de utilizacion

El angulo que se va a convertir debe estar comprendido entre -737280.0 y
+737280.0 (para las conversiones DEG_TO_RAD) o entre —4096x y 4096n (para
las conversiones RAD_TO_DEG).

Para los valores no comprendidos entre estos limites, el resultado mostrado sera +
1.#QNAN, los bits %S18 y %SW17:X0 se sitian en 1.
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Instrucciones de conversion de entero <-> Flotante

General
Se proponen cuatro instrucciones de conversion.

Lista de las instrucciones de conversion de entero<-> flotante:

INT_TO_REAL conversion de una palabra entera --> flotante

DINT_TO_REAL conversion de una palabra doble (entera) --> flotante

REAL_TO_INT conversion de una palabra flotante --> entera (el resultado
es el valor algebraico mas cercano)

REAL_TO_DINT conversion de una palabra flotante --> entera doble (el
resultado es el valor algebraico mas cercano)

Estructura
Lenguaje Ladder

%MFQ:=INT_TO_REAL(%:MW10)

%I1.8 %MD4:=REAL TO DINT(%MF9)

Lenguaje de lista de instrucciones

1D TRUE
[$MFO :=INT_TO_REAL ($MW10) ]

1D I1.8
[$MD4 :=REAL TO_DINT (3MF9) ]

Lenguaje Literal estructurado

$MFO : =INT_TO_REAL ($MW10) ;
IF $I1.8 THEN

$MD4 : =REAL_TO_DINT (%MF9) ;
END IF;

Sintaxis
Operadores y sintaxis (conversion de una palabra entera --> flotante):

Operadores Sintaxis
INT_TO_REAL Op1=INT_TO_REAL(Op2)

686 35013228 06/2011



Instrucciones avanzadas

Operandos (conversién de una palabra entera --> flotante):

Operando 1 (Op1) | Operando 2 (Op2)
%MFi %MWi,%KWi

Ejemplo: conversion de una palabra entera --> flotante: 147 --> 1,47e+02
Operadores y sintaxis (conversion de una palabra doble entera --> flotante):

Operadores Sintaxis
DINT_TO_REAL Op1=DINT_TO_REAL(Op2)

Operandos (conversién de una palabra doble entera --> flotante):

Operando 1 (Op1) | Operando 2 (Op2)
%MFi %MDi,%KDi

Ejemplo:conversion de palabra doble entera --> flotante: 68.905.000 -->
6,8905e+07

Operadores y sintaxis (conversion flotante --> palabra entera o palabra doble
entera):

Operadores Sintaxis
REAL_TO_INT Op1=Operador(Op2)
REAL_TO_DINT

Operandos (conversion flotante --> palabra entera o palabra doble entera):

Tipo Operando 1 (Op1) | Operando 2 (Op2)
Palabras %MWi %MFi, %KFi
Palabras dobles %MDi %MFi, %KFi
Ejemplo:

conversion flotante --> palabra entera: 5978.6 --> 5979
conversion flotante --> palabra doble entera: -1235978.6 --> -1235979

NOTA: Si durante una conversion real a entero (o palabra real a palabra doble
entera) el valor flotante esta fuera de los limites de la palabra (o palabra doble), el
bit %S18 se establece a 1.
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Precision de redondeo

La norma IEEE 754 define 4 modos de redondeo para las operaciones con
flotantes.

El modo utilizado en las siguientes instrucciones es el modo "redondear al valor mas
cercano":

"Si los valores mas cercanos que se pueden representar son iguales a la distancia
del resultado tedrico, el valor suministrado sera aquel cuyo bit menos significativo
sea igual a 0".

En algunos casos, el resultado del redondeo puede, por lo tanto, tomar un valor
predeterminado o un valor superior.

Por ejemplo:
Redondeo del valor 10,5 -> 10
Redondeo del valor 11,5 -> 12
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18.6 Instrucciones ASCII

Objeto
En esta seccién se describen instrucciones avanzadas ASCII del lenguaje
TwidoSuite.

Contenido de esta seccion
Esta seccidn contiene los siguientes apartados:

Apartado Pagina
Instruccion ROUND 690
Conversion ASCII a entero 692
Conversién Entero a ASCII 694
Conversiéon ASCII a flotante 696
Conversion Flotante a ASCII 698
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Instruccion ROUND

Descripcion de la instruccion

La instruccion ROUND redondea una representacion de coma flotante almacenada
en una cadena ASCII.

Sintaxis de la instruccién

Para la instrucciéon ROUND, utilice la sintaxis siguiente:
Op1 := ROUND( Op2,0p3).

Por ejemplo:
En instruccion de lista:
%MWi:7 := ROUND{ %MWj,n )

En lenguaje Ladder:

SMWI7 == ROUND({ %MWi.n)
BMWI7 == ROUND({ %MW n)

I —

Parametros de la instruccion

En la tabla que aparece a continuacion se describen los parametros de la funcién

ROUND:

Parametros Descripcion

Op1 %MW en el que se almacena el resultado

Op2 %MW que contiene la coma flotante que se va a redondear

Op3 Numero de digitos significativos necesarios en el redondeo.
Enteroentre 1y 8

Reglas de instruccion

Las reglas de la instruccion ROUND son las siguientes:

e El operando se redondea siempre hacia abajo.

e El caracter final de la cadena del operando se utiliza como caracter final de la
cadena de resultado.

e El caracter final puede ser cualquier caracter ASCII que no se encuentre en el
intervalo ["0" - "9"] ([16#30 - 16#39]), excepto:
e punto "." (16#2E),
e menos’-’ (16#2D),
e mas’+ (16#2B),
e EXP’e’ 0’E’ (16#65 0 16#45).
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e El resultado y el operando no deben tener un tamafio superior a 13 bytes: el
tamafo maximo de una cadena ASCII es 13 bytes.
e No se admite la notacién cientifica.

Errores de sintaxis
TwidoSuite comprueba la sintaxis. Los siguientes ejemplos crearian errores de

sintaxis:
Sintaxis incorrecta Sintaxis correcta
%MW10:= ROUND (%MW1,4) %MW10:7 := ROUND (%MW1,4)

falta ":7" en el resultado

%MW10:13 := ROUND (%MW1,4) %MW10:7 := ROUND (%MW1,4)
%MW10:n donde n # 7 es incorrecto

Ejemplos
La tabla que aparece a continuacidn contiene algunos ejemplos de la instruccion
ROUND:
Ejemplo Resultado
ROUND ("987654321", 5) "987650000"
ROUND ("-11.1", 8) "-11.1"
ROUND ("NAN") "NAN"
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Conversion ASCII a entero

Descripcion de instruccion

La instruccion de conversion ASCII a entero convierte una cadena ASCIl en un valor
entero.

Sintaxis de instruccion

Para la instruccion de conversion ASCII a entero, utilice la sintaxis siguiente:
Op1 := ASCIL_TO_INT( Op2).

Por ejemplo:

En instruccién de lista:
%MWi ;= ASCII_TO_INT({ %MW )

En lenguaje Ladder Logic:

%MW = ASCI_TO_INT( %MVVj )
SeMWi = ASCIL_TO_INT( %MW )

| =

Parametros de instruccion

En la tabla que aparece a continuacion se describen los parametros de la funcion
de conversiéon ASCII a entero:

Parametros Descripcion
Op1 %MW en el que se almacena el resultado
Op2 %MW o0 %KW

Reglas de conversién

Las reglas de la instruccion de conversion ASCII a entero son las siguientes:

OP2 debe estar comprendido entre -32768 y 32767.

La funcion siempre lee primero el byte mas significativo.

Todo caracter ASCII que se encuentre fuera del intervalo ["0" - "9"] ([16#30 -
16#39]) se considera un caracter de fin, excepto en el caso de un signo menos
-’ (16#2D) cuando se coloca como primer caracter.

En caso de desbordamiento (>32.767 o <-32.768), el bit del sistema %S18
(desborde aritmético o error) se establece en 1y se devuelve el valor 32.767 o -
32.768.

Si el primer caracter de un operando es un caracter de "fin", se devuelve el valor
0y el bit %S18 se establece en 1.

No se admite la notacion cientifica.
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Ejemplos
Tenga en cuenta que los datos ASCII siguientes se han almacenado entre % MW10
y %MW13:
Parametro Valor hexadecimal Valor ASCII
%MW10 16#3932 ‘9,2
%MW11 16#3133 17,3
%MW12 6#2038 B
%MW13 16#3820 ‘g, "

En la tabla que aparece a continuacion se muestran ejemplos de la conversion

ASCII a entero:

Ejemplo:

Resultado

%MW20 := ASCII_TO_INT(%MW10) %MW20 = 29318

%MW20 := ASCII_TO_INT(%MW12) %MW20 = 8

%MW?20 := ASCII_TO_INT(%MW13)

en i

%MW20 = 0y %S18 se establece

35013228 06/2011

693



Instrucciones avanzadas

Conversion Entero a ASCII

Descripcion de instruccion

La instruccion de conversidn Entero a ASCII convierte un entero en un valor de
cadena ASCII.

Sintaxis de instruccion

Para la instruccion de conversion Entero a ASCII, utilice la siguiente sintaxis:
Op1 :=INT_TO_ASCII( Op2).

Por ejemplo:
En instruccion de lista:
%MWi 4 = INT_TC_ASCII( %MWj )

En lenguaje Ladder:

JoMWi4 = INT_TO_ASCII( %MWV )
JaMWi4 = INT_TO ASCII( %MVVj )

I —

Parametros de instruccion

En la tabla que aparece a continuacion se describen los parametros de la funcién
de conversion Entero a ASCII:

Parametros Descripcién

Op1 %MW en el que se almacena el resultado

Op2 %MW, %KW, %SW, %IW, %QW o cualquier PALABRA
(No se aceptan valores inmediatos)

Reglas de conversion

Las reglas de conversion Entero a ASCII son las siguientes:

e Op2 se debe incluir entre -32.768 y 32.767.

e La funcion siempre escribe primero el byte mas significativo.

e El caracter de fin es "Enter" (ASCII 13).

e La funcion determina automaticamente cuantos %MW se deben llenar con
valores ASCII (de 1 a 4).
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Errores de sintaxis

TwidoSuite comprueba la sintaxis. Los ejemplos siguientes crearian errores de

sintaxis:

Sintaxis incorrecta

Sintaxis correcta

%MW10 := INT_TO_ASCII (%MW1)
falta ":4" en el resultado

%MW10:4 := INT_TO_ASCII (%MW1)

%MW10:n := INT_TO_ASCII (%MW1)
%MW10:n donde n # 4 es incorrecto

%MW10:4 := INT_TO_ASCII (%MW1)

Ejemplos

Para la instruccion MW10:4 := INT_TO_ASCII(%MW1):

Si... Entonces...

Valor entero Valor hexadecimal Valor ASCII

%MW1 < 123 %MW10 = 16#3231 2,1
%MW11 = 16#0020 ‘3’

oMW1 = 45 %MW10 = 16#3534 ‘5, ‘4
%MW11 = 16#000D ‘Enter’

%MW1 =7 %MW10 = 16#0D37 ‘Enter’, ‘7’
%MW10 = 16#3145 90,

ouMW1 < -12369 %MW11 = 16#3332 ‘3, 2
%MW10 = 16#3936 ‘9,6’
%MW11 = 16#002D ‘Enter’
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Conversion ASCII a flotante

Descripcion de la instruccion

La instruccion de conversién ASCII a flotante convierte una cadena ASCII en un
valor de coma flotante.

Sintaxis de la instrucciéon

Para la instruccion de conversion ASCII a flotante, utilice la siguiente sintaxis:
Op1 := ASCII_TO_FLOAT( Op2).

Por ejemplo:

En instruccion de lista:

%MFi = ASCI_TO_FLOAT( %MW )
En lenguaje Ladder:

YoMFi = ASCII_TO_FLOAT( %MW\ )
%MFi = ASCIlI_TO _FLOAT( %MW\j )

|_

Parametros de la instruccion

En la tabla que aparece a continuacion se describen los parametros de la funcién
de conversion ASCII a flotante:

Parametros Descripcion
Op %MF
Op2 %MW 0 %KW

Reglas de conversion

Las reglas de conversion ASCII a flotante son las siguientes:

e La funcion siempre lee primero el byte més significativo.

e Todo caracter ASCII que no se encuentre en el intervalo [0’ - 9] ([16#30 -
16#39]) se considera un caracter de "fin", excepto:

punto "." (16#2E),

menos -’ (16#2D),

mas '+ (16#2B),

EXP e’ 0 ’E’ (16#65 0 16#45).

e El formato de la cadena ASCII puede estar en notacion cientifica (es decir, "-
2,34567e+13") o decimal (es decir, "9826,3457")
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Ejemplos

e En caso de desborde (el resultado del célculo es >3,402824E+38 0 <-

3,402824E+38):

e El bit de sistema %S18 (desborde o error aritmético) esta establecido en 1,

® %SW17:X3 se establece en 1,

o De devuelve el valor +/- 1.#INF (+ o — valor infinito).
e Si el resultado del célculo se encuentra entre -1,175494E-38 y 1,175494E-38, se

redondea a 0,0.
e Si el operando no es un numero:
e Se devuelve el valor 1.#QNAN,

o El bit %SW17:X0 se establece en 1.

Tenga en cuenta que los siguientes datos ASCII se han almacenado entre % MW10

Yy %MW14:

Parametro Valor hexadecimal Valor ASCII
%MW10 16#382D 8, -
%MW11 16#322E 2,0
%MW12 16#3536 5,6
%MW13 16#2B65 +,e’
%MW14 16#2032 2

En la tabla que aparece a continuacion se muestran ejemplos de la conversion

ASCII a flotante:

Ejemplo

Resultado

%MW20 := ASCII_TO_FLOAT(%MW10)

%MF20 = -826,5

%MW20 := ASCII_TO_FLOAT(%MW11)

%MF20 = 1.#QNAN

%MW?20 := ASCII_TO_FLOAT(%MW12)

%MF20 = 6500,0

%MW20 := ASCII_TO_FLOAT(%MW13)

%MF20 = 1.#QNAN

%MW20 := ASCII_TO_FLOAT(%MW14)

%MF20 = 2,0
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Conversion Flotante a ASCII

Descripcion de instruccion

La instruccion de conversion Flotante a ASCII convierte un valor de coma flotante
en un valor de cadena ASCII.

Sintaxis de instruccion

Para la instruccion de conversion Flotante a ASCII, utilice la sintaxis siguiente:
Op1 := FLOAT_TO_ASCII( Op2).

Por ejemplo:

En instruccién de lista:
%MWi.7 .= FLOAT_TO_ASCII{ %MFj )

En lenguaje Ladder Logic:

PAMWI:7 := FLOAT_TO_ASCII{ %MF|)

—] —

Parametros de conversion

En la tabla que aparece a continuacion se describen los parametros de la funcion
de conversion Flotante a ASCII:

Parametros Descripcion
Op1 %MW
Op2 %MF o %KF

Reglas de conversién

Las reglas de conversion Flotante a ASCII son las siguientes:

La funcion siempre escribe primero el byte mas significativo.

La representacion se realiza mediante notacion cientifica convencional.
Los resultados "Infinito" o "No es un numero" devuelven la cadena "NAN".
El caracter de fin es "Enter" (ASCII 13).

La funcién determina automaticamente cuantos %MW se deben llenar con
valores ASCII.

La precision de conversion es de 6 cifras

No se admite la notacion cientifica.

698

35013228 06/2011



Instrucciones avanzadas

Errores de sintaxis

TwidoSuite comprueba la sintaxis. Los ejemplos siguientes crearian errores de
sintaxis:

Sintaxis incorrecta Sintaxis correcta

%MW10 := FLOAT_TO_ASCII (%MF1) %MW10:7 := FLOAT_TO_ASCII(%MF1)
falta ":7" en el resultado

%MW10:n := FLOAT_TO_ASCII (%MF1) | %MW10:7 := FLOAT_TO_ASCII(%MF1)
%MW10:n donde n # 7 es incorrecto

Ejemplos
Para la instruccion %MW10:7 := FLOAT_TO_ASCII(%MF1):

Numero para convertir Resultado
1234567800 1.23456e+09
0.000000921 9.21e-07
9.87654321 9.87654
1234 1.234e+03
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18.7 Instrucciones sobre las tablas de objetos

Objeto
En esta seccién se describen las instrucciones especificas de las tablas:

e De palabras dobles.
e De flotantes.

Las instrucciones de asignacion de las tablas se describen en el capitulo de las
"instrucciones basicas" (véase pagina 513).

Contenido de esta seccion
Esta seccidn contiene los siguientes apartados:

Apartado Pagina
Funciones de suma en tablas 701
Funciones de comparacion de tablas 703
Funciones de busqueda en tablas 705
Funciones de busqueda de tablas para valores maximo y minimo 707
Numero de apariciones de un valor en una tabla 708
Funcion de desplazamiento de tablas 709
Funcion de clasificacién en tabla 711
Funcion de interpolacion en la tabla de comas flotantes 713
Funcion de media de los valores de una tabla de flotantes 718
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Funciones de suma en tablas

General

La funcién SUM_ARR realiza la suma de todos los elementos de una tabla de
objeto:

e Silatabla se compone de palabras dobles, el resultado se presenta en forma de
palabra doble.

e Silatabla se compone de palabras flotantes, el resultado se presenta en forma
de palabra flotante.

Estructura
Lenguaje Ladder

%I13.2 %MD5:=SUM_ARR(%MD3:1)

SI=

%MD5:=8UM_ARR(%KD5:2)

%MF0:=SUM_ARR(%KF8:5)

Lenguaje de lista de instrucciones

LD 2I3.2
[$MD5 :=SUM_ARR ($¥MD3:1)]

$MD5 : =SUM_ARR (%KD5: 2)
$MF0 :=SUM_ARR (%KF8:5)

Sintaxis
Sintaxis de la instrucciéon de suma en tabla:

Res:=SUM_ARR(Tab)

Parametros de la instruccidn de suma en tabla

Tipo Resultado (res) Tabla (Tab)
Tablas de palabras dobles %MDi %MDi:L,%KDi:L
Tablas de palabras flotantes Y% MFi Y%MFi:L,%KFi:L

NOTA: El bit de sistema %S18 se establece en 1 cuando el resultado no se
encuentra dentro del rango valido de formato de palabra doble.
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Ejemplo:
$MD4 : =SUM ($MD30:4)
siendo %MD30=10, %MD32=20, %MD34=30, %MD36=40
%MD4:=10+20+30+40
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Funciones de comparacion de tablas

General

Estructura

Sintaxis

La funcion EQUAL _ARR realiza la comparacién de dos tablas elemento por
elemento.

Si aparece una diferencia, el rango de los primeros elementos diferentes se muestra
en forma de palabra, de lo contrario, el valor mostrado es igual a -1.

La comparacion se realiza en la totalidad de la tabla.

Lenguaje Ladder

%13.2 %MW5:=EQUAL_ARR(%MD20:7,%KD0:7)

Sl

%MW0:=EQUAL_ARR(%MD20:7,%KF0:7)

%MW15:=EQUAL_ARR(%MF0:5,%KF0:5)

— =

Lenguaje de lista de instrucciones

LD 3I3.2
[$MW5 : =EQUAL_ARR ($MD20:7,KD0:7) ]

Lenguaije literal estructurado
$MWO : =EQUAL_ARR (%¥MD20:7,%KF0:7)

$MW15:=EQUAL ARR (3MF0:5,%KF0:5)

Sintaxis de la instruccion de comparacion de tablas:

Res:=EQUAL_ARR(Tab1,Tab2)
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Ejemplo

Parametros de las instrucciones de comparacion de tablas

Tipo

Resultado (Res)

Tablas (Tab1 y Tab2)

Tablas de palabras % MWi

dobles

%MDi:L,%KDi:L

Tablas de flotantes %MWi

%MFi:L,%KFi:L

NOTA:

e Las tablas deben tener la misma longitud y ser del mismo tipo.

$MW5 : =EQUAL ARR (3MD30:4, $KD0:4)

Comparacion de las 2 tablas:

Rango Tabla de palabras Tablas de constantes Diferencia
0 %MD30=10 %KD0=10 =

1 %MD32=20 %KD2=20 =

2 %MD34=30 %KD4=60 Diferente
3 %MD36=40 %KD6=40 =

La palabra %MWS5 vale 2 (primer rango diferente)
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Funciones de busqueda en tablas

General
Se proponen tres funciones de busqueda:

e FIND_EQR: busqueda de la posicion en una tabla de palabras dobles o de
flotantes del primer elemento igual a un valor determinado.

e FIND_GTR: busqueda de la posicién en una tabla de palabras dobles o de
flotantes del primer elemento superior a un valor determinado.

e FIND_LTR: busqueda de la posicion en una tabla de palabras dobles o de
flotantes del primer elemento inferior a un valor determinado.

El resultado de estas instrucciones es igual al rango del primer elemento
encontrado o a -1 si la busqueda es infructuosa.

Estructura
Lenguaje Ladder
%I3.2  %MWS5:=FIND_EQR(%MD20:7,%KD0)

s

%I1.2 %MWO0:=FIND_GTR(%MD20:7,%KD0)

- H :

%MW1 :=FIND_LTR(% MF40:5,%KF4)

— .

Lenguaje de lista de instrucciones
LD %$I3.2

[$MW5 : =FIND_EQR ($MD20:7,KDO0) ]
LD %I1.2

[$MWO : =FIND_GTR ($MD20:7 , $KDO) ]
$MW1:=FIND_ LTR ($MF40:5, $KF4)
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Sintaxis

Ejemplo

Sintaxis de las instrucciones de busqueda en tablas:

Funcién Sintaxis

FIND_EQR Res:=Funcién(Tab,Val)
FIND_GTR

FIND_LTR

Parametros de las instrucciones de busqueda en tablas de flotantes y palabras

dobles:

Tipo

Resultado (Res)

Tabla (Tab) Valor (val)

Tablas de flotantes % MWi

%MFi:L,%KFi:L %MFi,%KFi

Tablas de palabras YoMWi

dobles

%MDi:L,%KDi:L %MDi,%KDi

$MWS : =FIND_EQR ($MD30:4, $KDO)

Busqueda de la posicién de la primera palabra doble =%KD0=30 en la tabla:

Rango Tabla de palabras Resultado
0 %MD30=10 -
1 %MD32=20 -
%MD34=30 Valor (val), rango
3 %MD36=40 -
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Funciones de busqueda de tablas para valores maximo y minimo

Generalidades

Estructura

Sintaxis

Se proponen dos funciones de busqueda:

e MAX_ARR: busqueda del valor maximo en una tabla de palabras dobles y de

flotantes.

e MIN_ARR: busqueda del valor minimo en una tabla de palabras dobles y de

flotantes.

El resultado de estas instrucciones es igual al valor maximo (o minimo) encontrado

en la tabla.

Lenguaje Ladder

%lI1.2 %MD0:=MIN_ARR(%MD20:7)

—H

%MF8:=MIN_ARR({%MF40:5)

Lenguaje de lista de instrucciones
LD %I1.2

[$MDO :=MIN_ ARR ($MD20:7) ]
$MF8 :=MIN ARR ($MF40:5)

Sintaxis de las instrucciones de busqueda de valores maximos y minimos en tablas:

Funcién Sintaxis
MAX_ARR Res:=Funcién(Tab)
MIN_ARR

Parametros de las instrucciones de busqueda de valores maximos y minimos en

tablas:
Tipo Resultado (Res) Tabla (Tab)
Tablas de palabras dobles %MDi %MDi:L,%KDi:L
Tablas de flotantes %MFi %MFi:L,%KFi:L
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Numero de apariciones de un valor en una tabla

La funcién de busqueda propuesta:

e OCCUR_ARR: realiza una busqueda en una tabla de palabras dobles o de
flotantes del numero de elementos iguales a un valor determinado.

%13.2 %MW5:=OCCUR_ARR(%MF20:7,%KF0)

%I1.2 o, MW0:=0CCUR_ARR(%MD20:7,%:MD1)

Lenguaje de lista de instrucciones

[$MW5 : =OCCUR_ARR ($MF20:7 , $KF0) ]

[$MWO : =OCCUR_ARR ($MD20:7,%MD1)

General
Estructura
Lenguaje Ladder
LD %I3.2
LD %$I1.2
Sintaxis

Sintaxis de las instrucciones de busqueda de valores maximos y minimos en tablas:

Funcion

Sintaxis

OCCUR_ARR

Res:=Funcién(Tab,Val)

Parametros de las instrucciones de busqueda de valores maximos y minimos en

tablas:
Tipo Resultado (Res) Tabla (Tab) Valor (Val)
Tablas de palabras %MWi %MDi:L,%KDi:L %MDi,%KDi
dobles
Tablas de flotantes %MFi %MFi:L,%KFi:L %MFi,%KFi
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Funcion de desplazamiento de tablas

Generalidades
Se proponen dos funciones de desplazamiento:

o ROL_ARR: realiza el desplazamiento circular de n posiciones de arriba hacia
abajo de los elementos de la tabla de flotantes.

llustracién de las funciones de ROL_ARR:

Lmhwm—no

o ROR_ARR: realiza el desplazamiento circular de n posiciones de abajo hacia
arriba de los elementos de la tabla de flotantes.

llustraciéon de las funciones de ROR_ARR:

LU‘I-&-WI\)—*O

Estructura
Lenguaje Ladder

%I13.2 ROL_ARR(%KW0,%MD20:7)

i -

%I1.2 ROR_ARR(2,%MD20:7)
] |
%I11.3 ROR_ARR(2,%MF40:5)

o e
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Lenguaje de lista de instrucciones

LDR %I3.2

[ROL_ARR (%KWO, $MD20:7) ]

LDR %I1.2
[ROR_ARR (2, $MD20:7) ]

LDR %I1.3

[ROR_ARR (2,%MF40:5) ]

Sintaxis

Sintaxis de las instrucciones de desplazamiento circular en tablas de palabras
dobles o de flotantes ROL_ARR y ROR_ARR

Funcion Sintaxis
ROL_ARR Funciéon(n,Tab)
ROR_ARR

Parametros de las instrucciones de desplazamiento circular en tablas de flotantes:
ROL_ARR y ROR_ARR:

Tipo Numero de posiciones (n) | Tabla (Tab)
Tablas de flotantes %MWi, valor inmediato %MFi:L
Tablas de palabras %MWi, valor inmediato %MDi:L
dobles

NOTA: Si el valor de n es negativo o nulo, no se efectuara ningin desplazamiento.
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Funcion de clasificacion en tabla

e SORT_ARR: realiza las clasificaciones por orden ascendente o descendente de
los elementos de una tabla de palabras dobles o de flotantes y ordena el

F,

General
La funcion de clasificacion es la siguiente:
resultado en la misma tabla.
Estructura
Lenguaje Ladder
%13.2 SORT_ARR(%:MW0,%MF0:6)
%l1.2  SORT_ARR(-1,%MD20:6)
%I1.3 SORT_ARR(0,%MD40:8)
Lenguaje de lista de instrucciones
LD %$I3.2
[SORT_ARR ($MW20, $MFO0: 6) ]
LD %I1.2
[SORT_ARR(-1,%MD20:6) ]
LD %I1.3
[SORT_ARR (0, %$MF40:8)
Sintaxis

Sintaxis de las funciones de clasificacion en tablas:

Funcion

Sintaxis

SORT_ARR

Funcién(direccién,Tab)

e el parametro "direccion” proporciona el orden de clasificacion: direccion > 0, la
clasificacion se efectia en orden ascendente, direccion < 0, la clasificacién se
efectua en orden descendente, direccion = 0, no se realiza ninguna clasificacion.

e ¢l resultado (tabla ordenada) se devuelve al parametro Tab (tabla para

clasificar).
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Parametros de las funciones de clasificacion en tablas:

Tipo Direccion de la clasificacion | Tabla (Tab)
Tablas de palabras dobles %MWi, valor inmediato %MDi:L
Tablas de palabras flotantes | %MWi, valor inmediato %MFi:L
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Funcion de interpolacion en la tabla de comas flotantes

Descripcion general

La funciéon LKUP se usa para interpolar un conjunto de datos de comas flotantes de
X con respecto a Y para un valor dado de X.

Regla de interpolacion

La funcién LKUP permite el uso de la regla de interpolacion lineal, como se define
en la ecuacion siguiente:

(r,,,-%)
(ecuacion 1;) ¥ =T+ {#

X, X )|

+1
para X, =x<X,  , ,donde ;= 1..(m-1) ;
sabiendo que los valores x; estan dispuestos en orden ascendente:

X, <X, <. .X..<X, | <X

m-1-"""m

NOTA: Si dos valores consecutivos Xi cualesquiera son iguales (Xi=X;,1=X), la

ecuacion (1) resulta en una excepcién no valida. En este caso, para solucionar esta
excepcion se usa el algoritmo siguiente en lugar de la ecuacion (1):

(Yi+ _Yi)
(ecuacion2;) Y = [IT}

para X, =X, ,, =X  donde i= 1...(m—1) .
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Representacion grafica de la regla de interpolacion lineal

El grafico siguiente muestra la regla de interpolacion lineal descrita anteriormente:

Sintaxis de la funciéon LKUP
La funcion LKUP usa tres operandos, dos de los cuales son atributos de funcion, tal

como se describe en la tabla siguiente:

Sintaxis Operando 1 (Op1) Operando 2 (Op2) Operando 3 (Op3)
Variable de salida Valor (X) definido por el Matriz de la variable (X;,Y;)
usuario definida por el usuario
[Op1: = LKUP(Op2,0p3)] | %eMWi %MFO Valor entero, %MWi 0 %KWi

Definicién de Op1

Op1 es la palabra de memoria que contiene la variable de salida de la funcion de

interpolacion.

En funcién del valor de Op1, el usuario puede saber si la interpolacion se ha
realizado correctamente o no y, en su caso, la causa del fallo, como se explica en

la tabla siguiente:

Op1 (%MWi) Descripcién

0 Interpolacion correcta

1 Error de interpolacion: Matriz incorrecta, X, < X1
2 Error de interpolacion: Op2 fuera de rango, X < X
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Definicion de Op2

Definicién de Op3

Op1 (%MWi) Descripcién
4 Error de interpolacién: Op2 fuera de rango, X > X,
8 Tamafno no valido de la matriz de datos:

® Op3 se define como numero impar o bien

e Op3<6.

NOTA: Op1 no contiene el valor (Y) de interpolacion calculado. Para un valor (X)
dado, el resultado de la interpolacién (Y) aparece en %MF2 de la matriz Op3
(consulte la seccién Definicion de Op3 a continuacion).

Op2 es la variable de coma flotante (%MFO de la matriz de coma flotante de Op3)
que contiene el valor (X) definido por el usuario para el que se va a calcular el valor
(Y) interpolado:

e Elrango valido de Op2 es el que sigue: X, = GpZ =X

Op3 establece el tamafio (Op3/2) de la matriz de coma flotante en la que se
almacenan los pares de datos (X;,Y;).

X; e Y; se almacenan en objetos de coma flotante con indices pares, empezando

por %MF4 (observe que los objetos de coma flotante %MFO0 y %MF2 se reservan
para la consigna del usuario X y el valor Y interpolado, respectivamente).

Dada una matriz de pares de datos (m) (X;,Y)), el indice superior (u) de la matriz de
coma flotante (%MFu) se configura mediante las relaciones siguientes:

e (ecuacion 3:) Up3 =71-m

e (ecuacion4:) ¥ =2-(0p3-1)
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Estructura

Ejemplo

La matriz flotante Op3 (%MFi) presenta una estructura similar a la del ejemplo
siguiente (donde Op3=8):

X) (X)) X)2) X)3)
%MFO0 %MF4 %MF8 %MF12
%MF2 %MF6 %MF10 %MF14
(Y) (1) (Y)2) (Y)a)
(Op3=8)

NOTA: Como resultado de la estructura de la matriz flotante anterior, Op3 debe
cumplir los dos requisitos siguientes; de lo contrario, se activara un error detectado

en la funcién LKUP:

e Op3 es un numero pary
e Op3 =6 (ya que debe haber, al menos, dos puntos de datos para que pueda

haber interpolacion lineal).

Las operaciones de interpolacion se realizan de la forma siguiente:

%I13.2

%MW20:=LKUP(%MF0,%KW1)

LD

- H

%i.2

%MW22:=L KUP{%MF0,10)

-

‘, LD

%I3.2

%I1.2

‘7 [%MW20:=LKUP(%MF0,%KW1)]

[%6MW22:=LKUP(%MF0,10)]

A continuacioén, se muestra un ejemplo del uso de la funcién de interpolacion LKUP:

[$MW20 : =LKUP ($MF0, 10) ]

En este ejemplo:

o %MW20 es Op1 (la variable de salida).

e %MFO es el valor (X) definido por el usuario cuyo valor (Y) correspondiente se
debe calcular mediante la interpolacion lineal.

o %MF2 almacena el valor (Y) calculado resultante de la interpolacion lineal.

e 10 es Op3 (calculado mediante la ecuacion 3 explicada anteriormente).
Establece el tamafo de la matriz flotante. El elemento més alto de la serie %MFu,

donde u=18 se calcula mediante la ecuacion 4 descrita anteriormente.
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Existen cuatro pares de puntos de datos almacenados en la matriz Op3

[%MF4..%MF18]:

%MF4 contiene X{,%MF6 contiene Y.
%MF8 contiene X,,%MF10 contiene Y.
%MF12 contiene X3,%MF14 contiene Y.
%MF16 contiene X4,%MF18 contiene Y.
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Funcion de media de los valores de una tabla de flotantes

General

Estructura

Sintaxis

La funcién MEAN permite calcular la media de los valores de un nimero
determinado de puntos de una tabla de flotantes.

Lenguaje Ladder

%I3.2  %MF0:=MEAN{%MF10:5)

n

Lenguaje de lista de instrucciones

LD $I3.2
[$MFO : =MEAN ($MF10:5) ]

Sintaxis de la funcién de célculo de la media de una tabla de flotantes:

Funcién Sintaxis
MEAN Result=Funcién(Op1)

Parametros de la funcién de célculo de un nimero determinado L de valores de una
tabla de flotantes:

Operando (Op1) Resultado (Result)
%MFi:L, %KFi:L %MFi
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Bits de sistema y palabras de

sistema

19

Objeto

Este capitulo contiene una descripcion general de los bits de sistema y las palabras
de sistema que pueden utilizarse para crear programas de control para autématas

Twido.

Contenido de este capitulo

Este capitulo contiene los siguiente apartados:

Apartado Pagina
Bits de sistema (%S) 720
Palabras de sistema (%SW) 731
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Bits de sistema (%S)

Introduccion

La siguiente seccion contiene informacion detallada acerca de la funcién de los bits
de sistema y del modo en el que se controlan.

Descripcion detallada

La tabla siguiente contiene una descripcion general de los bits de sistema y del
modo en el que se controlan:

Bit de Funciéon Descripcion Estado | Control
sistema inicial
%S0 Reinicio en frio Normalmente en estado 0, este bit se pone a 1 0 S o U->S,
mediante: SIM
® Una recuperacion de la alimentacioén con pérdida
de datos (fallo de bateria)
® El programa de aplicacion o el Editor de tablas de
animacion
e El monitor de operacion.
Este bit se establece en 1 durante la primera
exploraciéon completa. El sistema lo restablece en 0
antes de la siguiente exploracion.
%S1 Reinicio en caliente Normalmente en estado 0, este bit se pone a 1 0 SoU->S
mediante:
® Una recuperacion de la alimentacion con copia de
seguridad de datos
® El programa de aplicacion o el Editor de tablas de
animacion
e El monitor de operacion.
El sistema lo restablece en 0 al final de una
exploraciéon completa.
%S4 Base de tiempo: 10 ms | Un reloj interno controla los cambios en la tasa de - S, SIM
%S5 Base de tiempo: 100 ms | estado. No estan sincronizados con la exploracion del
%S6 Base de tiempo: 1 s autémata.
%S7 Base de tiempo: 1 min | Ejemplo: %S4
5ms 5ms
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Bit de
sistema

Funcion

Descripcion

Estado
inicial

Control

%S8

Prueba del cableado

Inicialmente en estado 1, este bit se utiliza para
realizar la prueba de cableado cuando el autémata se
encuentra en el estado "no configurado". Para
modificar el valor de este bit, utilice las teclas del
monitor de operacion con el fin de realizar los cambios
necesarios en el estado de las salidas:

® En estado 1, restablece las salidas.

o En estado 0, autoriza la prueba del cableado.

1

%S9

Restablecimiento de las
salidas

Normalmente, este bit 0 puede establecerse en 1

mediante el programa o el terminal (en el Editor de

tablas de animacién):

® En estado 1, las salidas se fuerzan a 0 cuando el
autémata se encuentra en modo de ejecucion.

® En estado 0, las salidas se actualizan de forma
normal.

U, SIM

%S10

Estado de la
comunicacion de E/S

Normalmente en estado 1 (TRUE en el panel de
control). El sistema puede establecer este bit en 0
(FALSE en el panel de control) cuando se detecta la
interrupcion de la comunicacion de la E/S.

%S11

Desborde de watchdog

Normalmente definido en 0. El sistema puede
establecer en 1 este bit cuando el tiempo de ejecucion
del programa (tiempo de exploracion) supera el
tiempo de exploracién méaximo (watchdog del
software).

El desborde de watchdog hace que el autémata
cambie al modo de detencion.

S, SIM

%S12

Autémata en modo de
ejecucion

Este bit refleja el estado de ejecucion del autémata. El
sistema establece el bit en 1 cuando el autémata esta
en ejecucion. Por el contrario, lo establece en 0 para
detenerlo, iniciarlo o cambiarlo a cualquier otro
estado.

S, SIM

%S13

Primer ciclo en modo de
ejecucion

Normalmente en estado 0, el sistema establece este
bit en 1 durante la primera exploracion una vez que el
autémata haya pasado al modo de ejecucion.

S, SIM

%S17

Uttimo bit expulsado

Normalmente definido en 0. Lo establece el sistema
en funcién del valor del ultimo bit expulsado.
Indica el valor del ultimo bit expulsado.

S->U, SIM
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Bit de
sistema

Funcion

Descripcion

Estado
inicial

Control

%S18

Error o desborde
aritmético

Normalmente definido en 0. Se pone en 1 en caso de

desborde cuando se realiza una operacion de 16 bits,

es decir:

o Un resultado mayor que + 32.767 0 menor que -
32.768, en longitud simple.

® Un resultado mayor que + 2.147.483.647 o menor
que - 2.147.483.648, en longitud doble.

o Un resultado mayor que + 3,402824E+38 o menor
que - 3,402824E+38, en coma flotante.

® Una divisién entre 0

La raiz cuadrada de un numero negativo.

e Una conversién ITB o BTI no significativa: valor
BCD fuera de los limites.

Se debe verificar mediante el programa de aplicacién
después de cada operacion que entrafe un riesgo de
desborde. El usuario debera establecerlo en 0 si se
produce un desborde.

0

S->U, SIM

%S19

Desborde del periodo
de exploracion
(exploracién periddica)

Normalmente en estado 0. El sistema establece este
bit en 1 en caso de desborde del periodo de
exploracion (tiempo de exploraciéon mayor que el
periodo definido por el usuario en la configuracion o
programado en %SWO0).

El usuario se encarga de restablecer en 0 este bit.

S->U, SIM

%S20

Desborde de indice

Normalmente en estado 0, este bit se establece en 1
cuando la direccién del objeto indexado es menor que
0 o mayor que el tamafio maximo de un objeto.

Se debe verificar mediante el programa de aplicacién
después de cada operacion que entrafie un riesgo de
desborde. Se debe establecer en 0 si se produce un
desborde.

S->U, SIM

%S21

Inicializacion GRAFCET

Normalmente en estado 0, este bit se pone a 1

mediante:

e Un reinicio en frio, %S0=1

e El programa de aplicacioén, sélo en la parte de
procesamiento previo del programa, mediante una
instruccion de establecimiento (S %S21) o de
establecimiento de bobina -(S)- %S21

o Elterminal.

En estado 1, causa la inicializacion del GRAFCET.
Los pasos activos se desactivan y los pasos iniciales
se activan.

El sistema lo establece en 0 después de la
inicializacion del GRAFCET.

U->S, SIM
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Bit de
sistema

Funcion

Descripcion

Estado
inicial

Control

%S22

Restablecimiento del
GRAFCET

Normalmente en estado 0, este bit sélo se puede
poner en 1 mediante el programa durante el
procesamiento previo.

En estado 1, causa la desactivacion de los pasos
activos de todo el GRAFCET. El sistema lo restablece
en 0 cuando se inicia la ejecucion del procesamiento
secuencial.

0

U->S, SIM

%S23

Preajuste e
inmovilizacion del
GRAFCET

Normalmente en estado 0, el programa sélo puede
establecer este bit en 1 en el médulo de
procesamiento previo del programa.

En estado 1, valida la ubicacién previa del GRAFCET.
Si se mantiene este bit en 1, se inmoviliza el
GRAFCET (se inmoviliza el gréafico). El sistema lo
restablece a 0 cuando se inicia la ejecucion del
procesamiento secuencial para garantizar que el
grafico GRAFCET abandone el estado de
inmovilizacion.

U->S, SIM

%524 (1)

monitor de operacion

Normalmente en estado 0, el usuario puede

establecerlo en 1.

o Enestado 0, el monitor de operacién funciona con
normalidad.

o En estado 1, el monitor de operacién esta
inmovilizado y permanece en la pantalla actual, el
parpadeo se bloquea y se detiene el proceso de
introducciéon mediante el teclado.

(1) Este bit de sistema no esta disponible para el
autémata Twido Extreme (TWDLEDCKT).

U->S

35013228 06/2011

723




Bits y palabras de sistema

Bit de
sistema

Funcion

Descripcion

Estado
inicial

Control

%325 (1

Elegir un modo de
visualizacion en el
monitor de operacion.

Puede elegir entre dos funciones de presentacién en

el monitor de operacion de 2 lineas: modo de datos o

modo normal.

® Si%S25=0, entonces se habilita el modo normal.
En la primera linea, puede escribir el nombre de un
objeto (una palabra de sistema, una palabra de
memoria, un bit de sistema, etc.).
En la segunda linea puede leer su valor.

® Si%S25=1, entonces se habilita el modo de datos.
En la primera linea, puede visualizar el valor
%SWE8.
En la segunda linea, puede visualizar el valor
%SW69.

Cuando %S25=1, el operador del teclado se bloquea.

Nota: La version del firmware debe ser V3.0 o
posterior.

(1) Este bit de sistema no esta disponible para el
autémata Twido Extreme (TWDLEDCK1).

0

%526 (V

Elegir un valor con signo
0 sin signo en el monitor
de operacion

Puede elegir entre dos tipos de valores: con signo o
sin signo.
® Si %S26=0, entonces se habilita la visualizacion
del valor con signo (-32.768 a 32.767).
Las sefales +/- aparecen al inicio de cada linea.
® Si %S26=1, entonces se habilita la visualizacion
del valor sin signo (0 a 65.535).

%S26 solo puede usarse si %S25=1.

Nota: La version del firmware debe ser V3.0 o
posterior.

(1) Este bit de sistema no esta disponible para el
autémata Twido Extreme (TWDLEDCK1).

%S31

Mascara de evento

Normalmente en 1.

® En estado 0, los eventos no se pueden ejecutar y
permanecen en espera.

o En estado 1, los eventos se pueden ejecutar.

Tanto el sistema como el usuario pueden establecer
este bit en su estado inicial 1 (durante un reinicio en
frio).

U->S, SIM
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Bit de Funcién Descripcion Estado | Control
sistema inicial
%S33 Lectura/cambio de la Normalmente en 0. 0 U->S, SIM
configuracion de ® En estado 0, %SW33 a %SW38 contienen la
seleccion de lectura o configuracién Ethernet de la aplicacion (IP
escritura para el declarada o asignada por BOOTP o IP automatica
servidor Ethernet autoasignada).
® En estado 1, la nueva configuracién queda
determinada por %SW33 a %SW38.
El usuario y el sistema pueden establecer este bit en
su estado inicial 0 (durante un reinicio en frio). A
continuacion, Ethernet se restablece para aplicar la
configuracion de la aplicaciéon con independencia de
la configuracion actual.
%S38 Autorizacién de los Normalmente en 1. 1 U->S, SIM
eventos que se van a o Enestado 0, los eventos no se pueden colocar en
colocar en la cola de la cola de eventos.
eventos o En estado 1, los eventos se colocan en la cola de
eventos desde que se detectan.
Tanto el sistema como el usuario pueden establecer
este bit en su estado inicial 1 (durante un reinicio en
frio).
%S39 Saturacion de la cola de | Normalmente en 0. 0 U->S, SIM
eventos ® En el estado 0, se informa de todos los eventos.
o En el estado 1, se pierde al menos un evento.
Tanto el sistema como el usuario pueden establecer
este bit en 0 (durante un reinicio en frio).
%S50 Actualizacion de la Normalmente en estado 0, tanto el programa como el | 0 U->S, SIM
fechay la hora mediante | monitor de operacién pueden establecer este bit en 1
las palabras %SW49a |6 0.
%SW53 o En estado O, se pueden leer la fecha y la hora.
o En estado 1, se pueden actualizar la fecha y la
hora.
En el flanco descendente de %S50, se actualiza el
RTC interno del autémata.
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Bit de
sistema

Funcion

Descripcion

Estado
inicial

Control

%S51

Estado del reloj de
fecha/hora

Normalmente en estado 0, tanto el programa como el

monitor de operacion pueden establecer este bit en 1

60.

e En estado 0, la fecha y la hora son coherentes.

e En estado 1, el usuario debe inicializar la fecha y
la hora.

Cuando este bit esta en 1, los datos del reloj de
fecha/hora no son validos. Es posible que no se haya
configurado nunca la fecha y la hora, que el nivel de
la bateria sea bajo o que la constante de correccion
del autémata no sea valida (que no se haya
configurado nunca, que el valor del reloj corregido y el
valor guardado sean diferentes o que el valor esté
fuera de rango).

Cuando el estado 1 cambia al estado 0, se fuerza la
escritura de la constante de correccion en el RTC.

0

U->S, SIM

%S52

RTC = error

Este bit gestionado por el sistema indica que no se ha
introducido la correccion del RTC y que la fecha y la
hora son erréneas.

o En estado 0, la fecha y la hora son coherentes.

e Enestado 1, lafecha y la hora deben inicializarse.

S, SIM

%S59

Actualizacién de la
fechay la hora mediante
la palabra %SW59

Normalmente en estado 0, tanto el programa como el

monitor de operacion pueden establecer este bit en 1

60.

® En el estado 0, la palabra de sistema %SW59 no
se gestiona.

® Enelestado 1, la fecha y la hora aumentan o
disminuyen en funcién de los flancos ascendentes
en los bits de control establecidos en %SW59.

U, SIM

%366 (V)

Habilitacién/deshabilita-
cion del indicador lumi-
noso BAT

(s6lo para autématas
que admiten una bateria
externa: autématas
TWDLCe*40DRF.)

El usuario puede establecer este bit de sistema.

Permite que el usuario encienda o apague el

indicador luminoso BAT:

® Sise establece en 0, el indicador luminoso BAT se
habilita (se restablece en 0 durante el encendido
del sistema).

® Sise establece en 1, el indicador luminoso BAT se
deshabilita (el indicador luminoso permanece
apagado aunque haya una bateria externa baja o
no haya una bateria externa en el
compartimiento).
() Este bit de sistema no esta disponible para el
autémata Twido Extreme (TWDLEDCK1).

SoU->S
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Bit de Funcién Descripcion Estado | Control
sistema inicial
%3869 (1) | Visualizacion del En estado 0, el indicador luminoso STAT esta 0 U, SIM
indicador luminoso apagado.
STAT de usuario En estado 1, el indicador luminoso STAT esta
encendido.
(1) Este bit de sistema no esta disponible para el
autémata Twido Extreme (TWDLEDCKT).
%375 (1) | Estado de la bateria El sistema establece este bit de sistema. Indica el 0 S
externa estado de la bateria externa y lo puede leer el usuario.
(s6lo para autdmatas o En estado 0, la bateria externa funciona con
que admiten una bateria normalidad.
externa: autématas ® Sise establece en 1, la alimentacién de la bateria
TWDLCe*40DRF.) externa es baja o no hay una bateria externa en el
compartimiento.
(1) Este bit de sistema no esta disponible para el
autémata Twido Extreme (TWDLEDCK1).
%S95 Restauracion de Este bit puede establecerse si las palabras de 0 U, SIM
palabras de memoria memoria se han guardado previamente en la
EEPROM interna. Al finalizar, el sistema establece
este bit de nuevo en 0 y el nimero de palabras de
memoria restauradas se define en %SW97.
%S96 Programa de copia de | Este bit se puede leer en cualquier momento (ya sea | 0 S, SIM
seguridad correcto mediante el programa o durante el ajuste), en
especial después de un inicio en frio o un reinicio en
caliente.
® Enestado 0, el programa de copia de seguridad no
es valido.
® Enestado 1, el programa de copia de seguridad es
valido.
%S97 Operacion de Este bit se puede leer en cualquier momento (ya sea |0 S, SIM
salvaguarda de %MW | mediante el programa o durante el ajuste), en
correcta especial después de un inicio en frio o un reinicio en
caliente.
® En estado 0, la operacién de salvaguarda de
%MW no es correcta.
® En estado 1, la operacién de salvaguarda de
%MW es correcta.
%S100 Conexidn del cable de | Indica si el cable de comunicaciones TwidoSuite esta | - S
comunicaciones conectado.
TwidoSuite o En estado 1, el cable de comunicaciones
TwidoSuite esta desconectado o TwidoSuite esta
conectado.
o En estado 0O, el cable de conexiones remotas
TwidoSuite esta conectado.
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Bit de
sistema

Funcion

Descripcion

Estado
inicial

Control

%S101

Cambio de la direccién
de un puerto (protocolo
Modbus)

Este bit se usa para modificar la direcciéon de un
puerto mediante las palabras de sistema %SW101
(puerto 1) y %SW102 (puerto 2) Para hacer esto,
%S101 debe definirse en 1.

e En estado 0, no se puede cambiar la direccion. El
valor de %SW101 y %SW102 coincide con la
direccion de puerto actual.

® En estado 1, es posible cambiar la direccién
mediante la modificacion de los valores de
%SW101 (puerto 1) y %SW102 (puerto 2). Tras
modificar los valores de las palabras de sistema,
hay que volver a establecer %S101 en estado 0.

Nota:

® Cuando se esta en modo online, la direccion del
puerto 2 no se puede modificar mediante un bit de
sistema %S101 y palabra de sistema %SW102.

® %SW102y el puerto 2 no estan disponibles para el
autémata Twido Extreme (TWDLEDCK1).

0

%3103
%5104 (1)

Utilizacién del protocolo
ASCII

Permite utilizar el protocolo ASCIl en el Comm 1
(%S103) 0 en el Comm 2 (%S104). El protocolo ASCII
se configura mediante las palabras de sistema
%SW103 y %SW105 para el Comm 1,y %SW104 y
%SW106 para el Comm 2.

e Enestado 0, el protocolo que se utiliza es el que se
configuré en TwidoSuite.

e En estado 1, se utiliza el protocolo ASCII en el
Comm 1 (%S103) o en el Comm 2 (%S104). En
este caso, hay que configurar previamente las
palabras de sistema %SW103 y %SW105 para el
Comm 1y %SW104 y %SW106 para el Comm 2.

Nota: %S104, %SW104, %SW106 y Comm 2 no
estan disponibles para el autdémata Twido Extreme
(TWDLEDCK?1).

%S110

Intercambios de
conexion remota

Este bit se restablece en 0 mediante el programa o el

terminal.

® En estado 1 para un master, se completan todos
los intercambios de conexion remota (sélo E/S
remotas).

® En estado 1 para un slave, se completa el
intercambio con el master.

S->U

%S111

Intercambio Unico de
conexion remota

® En estado 0 para un master, se ha completado un
unico intercambio de conexién remota.

e En estado 1 para un master, esta activo un tnico
intercambio de conexién remota.
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Bit de
sistema

Funcion

Descripcion

Estado
inicial

Control

%8112

Activacion de la
conexion remota

® En estado 0 para un master, la conexion remota
esta activada.

® En estado 1 para un master, la conexién remota
esta desactivada.

0

%S113

Configuracién/funciona-
miento de la conexién
remota

® En estado O para un master o slave, la
configuracion o el funcionamiento de la conexién
remota son correctos.

® En estado 1 para un master, la configuracién o el
funcionamiento de la conexién remota presentan
un error.

® En estado 1 para un slave, la configuracién o el
funcionamiento de la conexién remota presentan
un error.

S->U

%S118

Error de E/S remota

Normalmente definido en 1. El sistema puede poner
en 0 este bit si detecta una interrupcion de
comunicacioén de la E/S en la conexion remota.

%S119

Error de E/S local

Normalmente definido en 1. El sistema puede poner
en 0 este bit si detecta una interrupcion de
comunicacioén de la E/S en la base de control.
%SW118 determina la naturaleza de la interrupcién
de comunicacion. Se restablece en 1 cuando
desaparece la interrupcion de comunicacion.

%S120

Desborde de PWMO de
entrada (%IW0.7)

Normalmente se establece en 0, pero el autémata lo
puede establecer en 1 cuando la frecuencia de la
sefal a %IW0.7 esta fuera de un rango valido para
%IWO0.7. El usuario lo restablece a 0.

S->U

%S121

Desborde de PWM1 de
entrada (%IW0.8)

Normalmente se establece en 0, pero el automata lo
puede establecer en 1 cuando la frecuencia de la
sefal a %IW0.8 esta fuera de un rango valido para
%IW0.8. El usuario lo restablece a 0.

S->U

NOTA: () Este bit de sistema no esta disponible para el autémata Twido Extreme
(TWDLEDCK?1).
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Descripcion de las abreviaturas empleadas en la tabla anterior
Tabla de abreviaturas:

Abreviatura Descripcién

S Controlado por el sistema

U Controlado por el usuario

U->S Establecimiento en 1 por el usuario,

restablecimiento en 0 por el sistema

S->U Establecimiento en 1 por el sistema,
restablecimiento en 0 por el usuario

SIM Aplicado en el simulador TwidoSuite
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Palabras de sistema (%SW)

Introduccion

La seccidn siguiente contiene informacion detallada acerca de la funcion de las
palabras de sistema y el modo en el que se controlan.

Descripcion detallada

La tabla siguiente proporciona informacion detallada acerca de la funcién de las
palabras de sistema y el modo en el que se controlan.

Palabras | Funcion Descripcion Control
de
sistema
%SWO0 Periodo de Modifica el periodo de ciclo del autémata definido en la configuracién | U, SIM
exploracion del mediante el programa de aplicacion en el Editor de tablas de
autémata (tarea animacion.
periddica)
%SW1 Guardar el valor de | Modifica el tiempo de ciclo [5-255 ms] de un evento periédico, sin U,SIM
un evento periédico | perder el valor del periodo guardado en el cuadro de evento
periddico de la ventana Modo de exploracion.
Permite recuperar el valor del periodo guardado en el cuadro de
evento periédico:
® En caso de inicio en frio, o
® si el valor que ha escrito en %SW1 no esta comprendido en el
rango [5-255].
El valor %SW1 puede modificarse al final de cada ciclo, en el
programa o en la tabla de animacidn, sin tener que detener el
programa. Los tiempos de ciclo se pueden observar correctamente
mientras se ejecuta el programa.
%SW6 Estado del autémata | Estado del autémata: S, SIM
0 = NO CONFIG
2 = DETENER
3 =EJECUTAR
4 = DETENIDO
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Palabras | Funcion Descripcion Control
de
sistema
%SW7 Estado del autdémata | @ Bit [0]: copia de seguridad/restauracion en curso: S,SIM
e En estado 1 si se esta llevando a cabo la copia de
seguridad/restauracion.

e Enestado 0 sila copia de seguridad/restauracion ha finalizado
o se ha bloqueado.
e Bit [1]: Configuracion de autémata correcta:
e En estado 1 si la configuracion es correcta.
o Bit [3..2] Bits de estado de EEPROM:
e 00 = Sin cartucho
e 01 = Cartucho EEPROM de 32 kb
e 10 = Cartucho EEPROM de 64 kb~
e 11 = Reservado para un uso futuro

e Bit [4]: aplicacion en RAM diferente de EEPROM:
® En estado 1 si la aplicacion RAM es distinta de EEPROM

e Bit [5]: aplicacion RAM diferente del cartucho':
e En estado 1 sila aplicacion RAM es distinta del cartucho.

e Bit [6] no utilizado (estado 0)
e Bit [7]: autdmata reservado:
e En estado 1 si reservado.

e Bit [8]: aplicacion en modo de escritura:
e En estado 1 si la aplicacion esta protegida.

Bit [9] no utilizado (estado 0)

Bit [10]: segundo puerto serie instalado:
o En estado 1 si esta instalado.

e Bit[11]: segundo puerto serie tipo : (0 = EIA RS-232, 1 = EIA RS-
485):
® Enestado 0 = EIA RS-232
® Enestado 1 = EIA RS-485

e Bit [12]: aplicacion valida en la memoria interna:
e En estado 1 si la aplicacion es valida.

o Bit [13]: aplicacion valida en el cartucho':
e En estado 1 si la aplicacion es valida.

e Bit [14]: aplicacion valida en la memoria RAM:
e En estado 1 si la aplicacion es valida.
e Bit [15]: preparado para ejecucion:
e En estado 1 si esta preparado para ejecutarse.

Nota: ~ El cartucho EEPROM y el segundo puerto serie no estan
disponibles para el autémata Twido Extreme (TWDLEDCK1).
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Palabras | Funcién Descripcion Control

de

sistema

%SW11 Valor del watchdog | Contiene el valor maximo del watchdog. El valor (de 10 a 500 ms) se | U, SIM
del software define mediante la configuracién.

%SW14 Version comercial, Por ejemplo, si %SW14=0232: S, SIM
Vxx.yy ® 8 MSB=02 en hexadecimal y, por lo tanto, xx=2 en decimal

® 8 LSB=32 en hexadecimal y, por lo tanto, yy=50 en decimal
Como resultado, la versiéon comercial es V2.50.
Nota: La version del firmware debe ser 2.5 o superior.

%SW15 Parche del firmware, | Por ejemplo, si %SW15=0005: S, SIM

Pzz ® 8 MSB no se utiliza
® 8 LSB=05 en hexadecimal y, por lo tanto, zz=5 en decimal
Como resultado, el parche del firmware es P05.
Nota: La version del firmware debe ser 2.5 o superior.

%SW16 Version del firmware, | Por ejemplo, si %SW16=0232: S, SIM
VXX.yy o 8 MSB=02 en hexadecimal y, por lo tanto, xx=2 en decimal

® 8LSB=32 en hexadecimal y, por lo tanto, yy=50 en decimal
Como resultado, la version del firmware es V2.50.
Nota: La version del firmware debe ser 2.5 o superior.

%SW17 Estado de fallo en Al detectar un error en una operacion aritmética flotante, el bit %S18 |Sy U,
una operacion se pone en 1y el estado de fallo %SW17 se actualiza segun el SIM
flotante caédigo siguiente:

® Bit [0]: operacion no valida, el resultado no es un nimero
(1.#NAN o -1.#NAN).

® Bit 1: reservado.

® Bit 2: division entre 0, el resultado es infinito (-1.#INF o 1.#INF).

e Bit 3: resultado superior a +3,402824e+38 en valor absoluto, el
resultado es infinito (-1.#INF o 1.#INF).

%SW18- | Contador del El contador trabaja con dos palabras: SyU,

%SW19 temporizador ® %SW18 representa la palabra menos significativa. SIM
absoluto de 100 ms | ® %SW19 representa la palabra mas significativa.

%SW20 a | Proporciona un Para obtener mas informacion, consulte Palabras de sistema S

%SW27 estado para los especificas reservadas del slave CANopen (véase pdgina 309).
maodulos slave de
CANopen con
direcciones de nodo
de 1a16.

%SW30 Ultimo tiempo de Muestra el tiempo de ejecucion del ultimo tiempo de ciclo del S, SIM
exploracién autémata (en ms).

Nota: Este tiempo corresponde al tiempo transcurrido entre el inicio
(adquisicidn de entradas) y la finalizacion (actualizacion de salidas)
de un ciclo de exploracion.
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Palabras | Funcién Descripcion Control

de

sistema

%SW31 Tiempo maximo de Muestra el tiempo de ejecucién del tiempo ciclo mas largo del S, SIM
ciclo autémata (en ms) desde el ultimo inicio en frio.

Observaciones:

o Este tiempo corresponde al tiempo transcurrido entre el inicio
(adquisicién de entradas) y la finalizacién (actualizacién de
salidas) de un ciclo de exploracion.

® Para garantizar la deteccion adecuada de una senal de pulsos
cuando se ha seleccionado la opcién de entrada con retencién, el
ancho de pulso (Tgy) Y el periodo del ciclo P deben cumplir con
los dos requisitos siguientes:
® Tony=1ms
e El periodo de la sefal de entrada (P) debe cumplir con la

norma de muestreo Nyquist-Shannon que establece que el
periodo de sefal (P) debe ser el doble del tiempo maximo de
ciclo del programa (%SW31), como minimo:

P >2x %SW31.

Nota: Si no se cumple esta condicion, pueden perderse
algunos pulsos.

%SW32 Tiempo minimo de Muestra el tiempo de ejecucion del tiempo de ciclo mas corto del S, SIM
exploracién autémata (en minutos) desde el dltimo inicio en frio.

Nota: Este tiempo corresponde al tiempo transcurrido entre el inicio
(adquisicién de entradas) y la finalizacion (actualizacion de salidas)
de un ciclo de exploracion.

La configuracion IP actual de Ethernet debe estar disponible para el
cliente y poderse cambiar. La seleccién de lectura o escritura se
realizara con el bit de sistema %S33.
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Palabras | Funcién Descripcién Control
de
sistema
%SW33 En autématas Direccion IP: %SW33 y %SW34 U
TWDLC*E40DRF: Para la direccion IP A.BB.CC.DD: %SW33 = CC.DD y %SW34 =
Lectura/cambio de la | AA.BB
%SW34 39”“'9_“@?;’” de Ia| Direccion IP: %SW33 y %SW34
ireccion [Fpara €l | para |a direccion IP AA.BB.CC.DD: %SW33 = CC.DD y %SW34 =
servidor Ethernet AA BB
%SW35 Mascara de subred: %SW35 y %SW36
Para la mascara de subred AA.BB.CC.DD: %SW35 = CC.DD y
%SW36 = AA.BB
%SW36 Mascara de subred: %SW35 y %SW36
Para la mascara de subred AA.BB.CC.DD: %SW35 =CC.DD y
%SW36 = AA.BB
%SW37 Direccion de pasarela: %SW37 y %SW38
Para la direccién IP AA.BB.CC.DD: %SW33 = CC.DD y %SW34 =
AA.BB
%SW38 Direccién de pasarela: %SW37 y %SW38
Para la direccién IP A.BB.CC.DD: %SW33 = CC.DD y %SW34 =
AA.BB
Numero de objeto Contenido
PGN
%SW33 Con Twido Extreme: | 3-2 1-0
%SW34 Informacion de 7.6 5.4
estado de los PGN de
%SW35 | |os objetos de 11-10 9-8 4 bits por PGN:
%SW36 entrada/salida 15-14 13-12 0 = estado normal u
. 1 = PGN recibido sin errores
7eSW37 19-18 17-16 2 = fuerza la escritura de la salida PGN
%SW38 23-22 21-20 4 = error de PGN (entrada o salida)
%SW39 27-26 25-24
%SW40 31-30 29-28
%SW48 Numero de sucesos | Muestra el nimero de eventos que se han ejecutado desde el ultimo | S, SIM
inicio en frio. (Cuenta todos los eventos excepto los eventos
periddicos).
Nota: En estado O (después de cargar la aplicacion e iniciar en frio),
aumenta en cada ejecucion de evento.
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Palabras | Funcién Descripcion Control
de
sistema
%SW49 Reloj de tiempo real | Funciones del reloj de tiempo real (RTC): palabras que contienenlos | Sy U,
%SW50 (RTC) valores de fecha y hora actuales (en BCD): SIM
:A)gws; %SW49 XN dia de la semana (N=1 para
7%6SW5 los lunes)
%SW53

%SW50 00SS Segundos

%SW51 HHMM Hora y minutos

%SW52 MMDD Mes y dia

%SW53 SSAA Siglo y afno

El sistema controla estas palabras cuando el bit %S50 esta ajustado
en 0. El programa de aplicacion o el terminal pueden escribir estas
palabras cuando el bit %S50 esta ajustado a 1. En un flanco
descendente de %S50, se actualiza el RTC interno del autémata con
los valores escritos en las palabras.

%SW54 Fechay hora de la Palabras de sistema que contienen la fecha y la hora del ultimo corte | S, YES

%SW55 ultima parada de alimentacion o de la ultima detencién del autémata (en BCD):
:;:gwgg %SW54 SS Segundos
%SW55 HHMM Hora y minutos
%SW56 MMDD Mes y dia
%SW57 SSAA Siglo y afo
%SW58 Cddigo de la ultima | Muestra el cédigo que indica la causa de la Ultima detencién: S, SIM
detencion 1= Flanco de la entrada Run/Stop
2= Detencion cuando se detecta un

fallo de software
(desbordamiento de la
exploracion del autdomata).

3= Comando de detencion
4= Corte de alimentacion
5= Detencion cuando se detecta un

fallo de hardware.
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Palabra Funcién Descripcién Control
de
sistema
%SW59 Ajuste de la Ajusta la fecha actual. U, SIM
fecha actual Contiene dos grupos de 8 bits para ajustar la fecha actual.
La operacion siempre se realiza en el flanco ascendente del bit. Esta
palabra se habilita mediante el bit %S59.
Aumentar Reducir Parametro
Bit 0 Bit 8 Dia de la semana
Bit 1 Bit 9 Segundos
Bit 2 Bit 10 Minutos
Bit 3 Bit 11 Horas
Bit 4 Bit 12 Dias
Bit 5 Bit 13 Mes
Bit 6 Bit 14 Anos
Bit 7 Bit 15 Siglos
%SW60 Correccion RTC | Valor de correccion RTC U
%SW63 Cédigo de error | Cédigo de error de EXCH1: S
del bloque 0: operacion correcta
EXCH1 1: nimero excesivo de bytes para enviar (> 250)
2: tabla de envio demasiado pequefia
3: tabla de palabras demasiado pequena
4: tabla de recepcién desbordada
5: temporizacién transcurrida
6: envio
7: comando incorrecto en la tabla
8: puerto seleccionado no configurado/disponible
9: error de recepcion
10: no se puede utilizar %KW si se esta recibiendo
11: offset de envio mayor que la tabla de envio
12: offset de recepcién mayor que la tabla de recepcion
13: procesamiento EXCH detenido por el automata
oSWe4 (1) | Codigo de error | Codigo de error EXCH2: consulte %SW63. S
del bloque (1) Esta palabra de sistema no esta disponible para el autémata
EXCH2 Twido Extreme (TWDLEDCK1).
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Palabra Funcién Descripcion Control
de
sistema
o,SWe5 (1) | Codigo de error | El codigo de error EXCHS solo se aplica en automatas Twido S
del bloque TWDLCAE40DRF habilitados para Ethernet.
EXCHS3 1-4, 6-13: consulte %SW63. (Tenga en cuenta que el codigo de error 5 no

es valido y se sustituye con los codigos de error 109 y 122 especificos de
Ethernet que se describen a continuacion.)

A continuacion, se indican los cédigos de error especificos de Ethernet:
101: la direccion IP no existe.

102: se ha perdido la conexién TCP.

103: no hay ranuras disponibles (todos los canales de conexién estan
ocupados).

104: no hay red.

105: no se puede alcanzar la red.

106: la red perdio la conexion durante el reinicio.

107: conexién cancelada por el dispositivo peer.

108: conexioén restablecida por el dispositivo peer.

109: temporizacién de conexidn transcurrida.

110: intento de conexién rechazado.

111: el ordenador principal no funciona.

120: indice desconocido (el dispositivo remoto no esta indexado en la
tabla de configuracién).

121: grave (MAC, chip, IP duplicada) 122: recibiendo temporizacién
transcurrida tras enviar los datos.

123: inicio de Ethernet en progreso

() Esta palabra de sistema no esta disponible para el autémata
Twido Extreme (TWDLEDCK1).

%SW67 Funcién y tipo de | Contiene la informacion siguiente: S, SIM
autémata Bits de tipo de autdmata [0-11]
8B0 = TWDLC-A10DRF

8B1 = TWDLC-.A16DRF

8B2 = TWDLMDA20DUK/DTK
8B3 = TWDLC+A24DRF

8B4 = TWDLMDA40DUK/DTK
8B6 = TWDLMDA20DRT

8B8 = TWDLC*A40DRF

8B9 = TWDLC*E40DRF

8BA = TWDLEDCK1

Bit 12, 13, 14, 15 no utilizado =0
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Palabras de
sistema

Funcion

Descripcion

Control

%SWe8 ()
y %SwWe9 ()

Los elementos se
muestran
simultdneamente
en el monitor de
operacion de 2
lineas.

Si %S25=1, entonces se habilita el modo de visualizacién. El teclado del
operador se bloquea.

%SW68 y %SW69 pueden mostrarse simultdaneamente en el monitor de
operacion de 2 lineas:

® Valor %SW68 en la primera linea,

® Valor %SW869 en la segunda linea.

Nota:La version del firmware debe ser V3.0 o posterior.

() Esta palabra de sistema no esta disponible para el autémata
Twido Extreme (TWDLEDCK1).

%SW73 My
%SW74 (1)

Estado del
sistema AS-
Interface

e Bit [0]: en estado 1 si la configuracion es correcta.

e Bit[1]: en estado 1 si el intercambio de datos esta activo.

® Bit[2]: en estado 1 si el mddulo estd en modo offline.

e Bit [3]: en estado 1 si la instruccién ASI_CMD ha finalizado.

e Bit [4]: en estado 1 si se ha producido un error en la instruccién
ASI_CMD en curso.

() Esta palabra de sistema no esta disponible para el autémata
Twido Extreme (TWDLEDCK1).

SyuU

De %SW76
a %SW79

Contadores
regresivos 1-4

Estas cuatro palabras sirven como temporizadores de 1 ms. El sistema
hace disminuir individualmente estas palabras, cada milisegundo, si su
valor es positivo. Esto ofrece un recuento regresivo en milisegundos de
los cuatro contadores regresivos, que es igual a un rango de
funcionamiento de 1 ms a 32.767 ms. Si se establece el bit 15 en 1, se
puede detener la disminucion.

SyU,
SIM

%SW80

Estado de E/S de
base

Para médulos analégicos estandar, %SW8x se describe de la
manera siguiente:

Bit [0]: todos los canales analégicos funcionan con normalidad.
Bit [1]: mddulo en estado de inicializacion

Bit [2]: error de la fuente de alimentacion detectado

Bit [3]: error de configuracion detectado

Bit [4]: conversién en ejecucion para el canal 0 de entrada

Bit [5]: conversién en ejecucion para el canal 1 de entrada

Bit [6]: parametro invalido para canal O de entrada

Bit [7]: parametro invalido para canal 1 de entrada

Bit [8 y 9]: no utilizado

Bit [10]: valor de desborde para el canal 0 de entrada

Bit [11]: valor de desborde para el canal 1 de entrada

Bit [12]: valor de transgresion para el canal 0 de entrada

Bit [13]: valor de transgresion para el canal 1 de entrada

Bit [14]: sin utilizar.

Bit [15]: parametro invalido para canal de salida

S, SIM
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Bits y palabras de sistema

Palabras de | Funcion Descripcion Control
sistema
%SW80 Estado de E/S de | Para médulos analégicos TM2AMI4LT y TM2AMM6HT, %SW8x se | S, SIM
continuacién | base describe de la manera siguiente:

continuacién Bit [0 y 1]: estado del canal O

0 0: canal analdgico en estado normal

0 1: parametro invélido para canal de entrada

1 0: valor de entrada no disponible (modulo en estado de inicializacion,
conversién en ejecucion),

1 1: valor invalido para el canal de entrada (valor de desborde o de
transgresion)

Bit [2 y 3]: estado del canal 1 (misma descripcidon que el bit [0y 1])

Bit [4 y 5]: estado del canal 2 (misma descripcidon que el bit [0y 1])

Bit [6 y 7]: estado del canal 3 (misma descripcién que el bit [0y 1])

Bit [de 8 a 15]: sin utilizar

%SW80 Estado de E/S de | Para el médulo analégico TM2AMI8HT, %SW8x se describe dela |S, SIM
continuacion | base manera siguiente:
continuacion Bit [0 y 1]: estado del canal O

0 0: canal analdgico en estado normal

0 1: parametro invalido para canal de entrada

1 0: valor de entrada no disponible (modulo en estado de inicializacion,
conversién en ejecucion),

1 1: valor invalido para el canal de entrada (valor de desborde o de
transgresion)

Bit [2 y 3]: estado del canal 1
Bit [4 y 5]: estado del canal 2

misma descripcion que el bit [0 y 1])
misma descripcion que el bit [0 y 1])
Bit [6 y 7]: estado del canal 3 (misma descripcidon que el bit [0y 1])
Bit [8 y 9]: estado del canal 4 (misma descripcién que el bit [0y 1])
Bit [10 y 11]: estado del canal 5 (misma descripcién que el bit [0 y 1])
Bit [12 y 13]: estado del canal 6 (misma descripcion que el bit [0 y 1])
Bit [14 y 15]: estado del canal 7 (misma descripcién que el bit [0 y 1])

—_— e~~~

%SW80 Estado del puerto | Sélo para Twido Extreme, %SW80 se describe de la manera S
Twido Extreme siguiente:
CANJ1939 Bit [0] Error de Inic: direccidn perdida para una solicitud opuesta

Bit [1] Error de Inic: no se puede de solicitar una direccion
Bit [2] Error de estado pasivo en el puerto
Bit [3] Error de bus desactivado en el puerto
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Palabras de | Funcion Descripcion Control
sistema
%SW81 ® Estado del médulo de ampliacion de E/S 1: definiciones iguales que %SW80 S, SIM

® Estado del médulo master CANopen en la direcciéon de ampliacion 1:

e Bit [0]: estado de configuracion (1 = configuracién correcta; 0 = error de
configuracion)
Bit [1]: estado de funcionamiento (1 = intercambio PDO activado; 0 = intercambio
PDO desactivado)
Bit [2]: estado inic (1 = estado inic activado; 0 = estado inic desactivado)
Bit [3]: progreso de la instruccion CAN_CMD (1 = completada; 0 = en progreso)
Bit [4]: error de instruccion CAN_CMD (1 = error; 0 = correcto)
Bit [5]: error de inicializacion (1 = error; 0 = correcto)
Bit [6] :pérdida de mensaje, error de fuente de alimentacién (1 = error, 0 = correcto)

Nota: Para el Twido Extreme bus de master integrado CANopen, la palabra de sistema
especifica reservada es siempre %SW81 (%SW82... %SW87 no se utilizan).

o,swa2 (1) | Estado del médulo de ampliacion de E/S 2: definiciones iguales que %SW80 S, SIM
Estado del médulo master CANopen en la direccion de ampliacion 2: mismas definiciones
que %SW81.

() Esta palabra de sistema no est4 disponible para el autémata Twido Extreme
(TWDLEDCKJ1).

o,swa3 (1) | Estado del médulo de ampliacion de E/S 3: definiciones iguales que %SW80 S, SIM
Estado del médulo master CANopen en la direccion de ampliacion 3: mismas definiciones
que %SW81.

o,SWa4 (1) | Estado del médulo de ampliacion de E/S 4: definiciones iguales que %SW80 S, SIM
Estado del médulo master CANopen en la direccién de ampliacion 4: mismas definiciones
que %SW81.

o.swas5 (1) | Estado del médulo de ampliacion de E/S 5: definiciones iguales que %SW80 S, SIM
Estado del médulo master CANopen en la direccion de ampliacion 5: mismas definiciones
que %SW81.

o,SWae (1) | Estado del médulo de ampliacion de E/S 6: definiciones iguales que %SW80 S, SIM
Estado del médulo master CANopen en la direccion de ampliacion 6: mismas definiciones
que %SW81.

o,swa7 (1) | Estado del médulo de ampliacion de E/S 7: definiciones iguales que %SW80 S, SIM

Estado del médulo master CANopen en la direccién de ampliacion 7: mismas definiciones
que %SW81.

() Esta palabra de sistema no esta disponible para el autémata Twido Extreme

(TWDLEDCKJ1).
%SW94 Firma de la En caso de modificacion de una aplicacion (de la configuracion o de los | S, SIM
aplicacion datos de programacion), la firma (suma de todas las sumas de control)

se modifica consecuentemente.

Si %SW94=91F3 en hexadecimal, la firma de la aplicacién es 91F3 en
hexadecimal.

Nota: La version del firmware debe ser V2.5 o posterior.
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Palabras de
sistema

Funcion

Descripcion

Control

%SW96

Comando o
diagndsticos
para la funcién
guardar y
restaurar del
programa de
aplicacion y
%MW.

e Bit [0]: indica que las palabras de memoria %MW deben guardarse
en EEPROM:
o En estado 1 si se necesita una copia de seguridad.

® En estado 0 si no se ha finalizado la copia de seguridad en curso.

e Bit[1]: el firmware establece este bit para indicar que el proceso de
salvaguarda ha concluido:
o En estado 1 si ha concluido la copia de seguridad.
® En estado 0 si se solicita un nuevo backup.

® Bit[2]: error de copia de seguridad; consulte los bits 8,9, 10y 14 para
obtener mas informacion:
o En estado 1 si se presenta un error.
o En estado O si se solicita un nuevo backup.

® Bit[6]: en estado 1 si el autémata contiene una aplicacion valida en
la memoria RAM.

e Bit[8]: indica que el nimero de %MWs especificados en %SW97 es
mayor que el nimero de %MWs configurados en la aplicacion:
® En estado 1 si se detecta un error.

e Bit[9]: indica que el numero de %MWs especificados en %SW97 es
mayor que el numero maximo de %MWs que puede definir cualquier
aplicacion en TwidoSuite. Tenga en cuenta que el bit 8 se puede
establecer aunque también se establezca el bit 9.
® En estado 1 si se detecta un error.

e Bit[10]: diferencia entre la RAM internay la EEPROM interna (1 = si).

® En estado 1 si hay alguna diferencia

® Bit [14]: indica si se produjo un error de escritura en EEPROM:
® En estado 1 si se detecta un error.

SyU,
SIM

%SW97

Comando o
diagnésticos
para la funcién
guardar/restaurar

Durante la salvaguarda de las palabras de memoria, este valor
representa la cantidad fisica de %MW que se debe guardar en la
EEPROM interna. Durante la restauracion de las palabras de memoria,
este valor se actualiza con la cantidad de palabras de memoria
restauradas en la RAM.

Para la operacion de salvaguarda, cuando este numero sea 0, no se
guardaran las palabras de memoria. El usuario debe definir el programa
de légica de aplicaciéon. En caso contrario, el programa se establecera
en 0 en la aplicacién del autémata, excepto en el caso siguiente:

En un inicio en frio, esta palabra se establece en -1 si la memoria flash
EEPROM interna no ha guardado el archivo de la palabra de memoria
%MW. En el caso de un inicio en frio en el que la memoria flash
EEPROM interna contenga una lista de palabras de memoria %MW, el
valor del niumero de palabras de memoria guardadas en el archivo
debera estar establecido en la palabra de sistema %SW97.

SyU,
SIM
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Bits y palabras de sistema

Palabras de
sistema

Funcion

Descripcion

Control

%SW101
%SwW102 (1)

Valor de la direccion
Modbus del puerto

Cuando se establece el bit %S101 en 1, puede modificar la

direccion Modbus del puerto 1 6 2. La direccion del puerto 1 es

%SW101 y la del puerto 2 es %SW102.

Nota:

® Cuando se esta en modo online, la direccion del puerto 2 no se
puede modificar mediante un bit de sistema %S101 y palabra
de sistema %SW102.

® %S102y el puerto 2 no estan disponibles para el autémata
Twido Extreme (TWDLEDCK1).

%SW103
%SW104 (1)

Configuracion para
utilizar el protocolo
ASCII

Cuando el bit %S103 (Comm 1) 0 %S104 (Comm 2) estd en 1, se
emplea el protocolo ASCII. La palabra de sistema %SW103
(Comm 1) 0 %SW104 (Comm 2) se debe establecer segun los
elementos descritos a continuacion:

5l1af13J12[11 1098 7[6][5[4]83]2]1]¢0

Velocidad on
baudios

Fin de la cadena de caracteres Paridad

Bit de
datos

Bit de
parada

RTS/CTS

® Velocidad en baudios:
0: 1200 baudios
1: 2400 baudios
2: 4800 baudios
3: 9600 baudios
4: 19.200 baudios
5: 38.400 baudios

e RTS/CTS:
® 0: bloqueado
e 1: habilitado

o Paridad:
e (00: ninguna
® 10: impar
e 11:par

e Bit de parada:
o 0: 1 bit de parada
e 1:2 bits de parada

o Bits de datos:
o 0: 7 bits de datos
e 1: 8 bits de datos

Nota: %S104, %SW104 y Comm 2 no estan disponibles para el
autémata Twido Extreme (TWDLEDCK1).
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Bits y palabras de sistema

Palabras de
sistema

Funcion

Descripcién

Control

%SW105
%SW106 (M

Configuracién para
utilizar el protocolo
ASCII

Cuando el bit %S103 (Comm 1) 0 %S104 (Comm 2) esta en 1, se
emplea el protocolo ASCII. La palabra de sistema %SW105
(Comm 1) 0 %SW106 (Comm 2) se debe configurar segun los
elementos descritos a continuacion:

7 [ 6 [5T4[3T2[1]F0

15[14713J12J11 109 8

Respuesta de timeout

Trama del timeout en ms en miltiplos ds 100 ms

Nota: %S104, %SW106 y Comm 2 no estan disponibles para el
autémata Twido Extreme (TWDLEDCK1).

S

%SW111

Estado de la
conexién remota

Indicacion: el bit 0 se corresponde con el autémata remoto 1, el bit

1 con el autémata remoto 2, etc.

Del bit [0] al bit [6]:

o En estado 0 = autdmata remoto 1-7 ausente

o En estado 1 = autémata remoto 1-7 presente

Del bit [8] al bit [14]:

o En estado 0 = E/S remotas detectadas en el autémata remoto
1-7.

o Enestado 1 =autémata de extension detectado en el autdémata
remoto 1-7.

S

%SW112

Cadigo de error de
configuracion/fun-
cionamiento de co-
nexion remota

00: operaciones correctas

01: timeout detectado (slave)

02: error de suma de control detectado (slave)

03: discrepancia de configuracion (slave)

04 - (sdlo para el puerto 1) Puerto no disponible, unidad p
conectada o modo unidad p

El sistema lo establece en 1y el usuario lo debe restablecer.

%SW113

Configuracién de la
conexién remota

Indicacion: el bit 0 se corresponde con el autdmata remoto 1, el bit
1 con el autémata remoto 2, etc.

Del bit [0] al bit [6]:

® en estado 0 = autdmata remoto 1-7 no configurado

® en estado 1 = autémata remoto 1-7 configurado

Del bit [8] al bit [14]:

® En estado 0 = E/S remotas configuradas como autémata
remoto 1-7

o En estado 1 = autdmata peer configurado como autémata
remoto 1-7

S
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Bits y palabras de sistema

Palabras de
sistema

Funcion

Descripcion

Control

%SW114

Habilitacion de
fechadores

Habilita o bloquea el funcionamiento de los fechadores mediante
el programa de aplicacion o el monitor de operacion.
Bit 0: 1 = habilita el fechador n.2 0

Bit 15: 1 = habilita el fechador n.2 15

Inicialmente, todos los fechadores estan habilitados.

Si los fechadores estan configurados, el valor predeterminado es
FFFF.

Si no hay fechadores configurados, el valor predeterminado es 0.

SyU, SIM

%SW118

Palabra de estado
del autémata base

Muestra las condiciones de la base de control.

Bit 9: 0 = fallo externo o interrupcién de comunicaciones

Bit 12: 0 = RTC" no instalado

Bit 13: 0 = fallo de configuracién (extensién de E/S” configurada,
pero ausente o defectuosa).

Todos los demas bits de esta palabra estan en estado 1y
reservados. Para un autémata que funciona correctamente, el
valor de esta palabra es FFFFh.

Nota: "Para el autémata Twido Extreme (TWDLEDCK1), no
existen E/S de ampliacién y el RTC esta integrado.

S, SIM

%SwW120 (1

Estado del mddulo
de ampliacién de
E/S®

Un bit por modulo.
Direcciéon 0 = Bit 0
1 = Error detectado
0 = Correcto

S, SIM

%SW121
%SW122

Tamano de la trama
ASCII

Cuando el bit %S103 (Comm 1) 0 %S104 (Comm 2) esta en 1, se
emplea el protocolo ASCII. Puede cambiar el tamano de la trama
ASCII del puerto 1 o el puerto 2. El tamafio de la trama del ASCII
del puerto 1 es %SW121 y del puerto 2 %SW122.

Sélo se utiliza el valor al iniciar la instruccion EXCH. Entonces, si
ya se han recibido algunos bytes, no se puede detener la
recepcion hasta el ultimo byte.

NOTA: () Esta palabra de sistema no esta disponible para el autdmata

Twido Extreme (TWDLEDCK?1).

(@) si falta un solo médulo de ampliacién durante el encendido, los bits de todos los
moddulos de ampliacién se establecen en 1 (Error detectado).
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Bits y palabras de sistema

Descripcion de las abreviaturas empleadas en la tabla anterior

Tabla de abreviaturas:

Abreviatura

Descripcién

S Controlado por el sistema
U Controlado por el usuario
SIM Aplicado en el simulador TwidoSuite

746
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Glosario

%

0-9

Prefijo que identifica las direcciones de memoria interna en el controlador utilizadas
para almacenar el valor de las variables, las constantes y las E/S, entre otras, del
programa.

A

Administrador de recursos

Analizar programa

Componente de TwidoSuite que controla los requisitos de memoria de una
aplicacion durante la programacion y configuracion realizando un seguimiento de
las referencias a los objetos de software realizadas por una aplicacion. Se
considera que la aplicacion hace referencia a un objeto si se utiliza como operando
en una instruccion de lista o escaléon de Ladder. Muestra la informacién de estado
relativa al porcentaje de memoria total utilizada y proporciona una indicacién en
caso de que la memoria se estuviese reduciendo. Consulte Indicador de uso de
memoria.

Comando que compila un programa y comprueba la existencia de errores en el
mismo: errores de sintaxis y estructura, simbolos sin las correspondientes
direcciones, recursos utilizados por el programa y que no estan disponibles, y
errores debidos a que el programa no se adapta a la memoria del controlador
disponible. Los mensajes de error se muestran en el visualizador de errores de
programa.
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Aplicacion

Una aplicaciéon TwidoSuite se compone de un programa, datos de configuracion,
simbolos y documentacion.

Archivo de aplicacion

ASCII

Las aplicaciones Twido se almacenan como archivos de tipo .twd.

Cédigo estandar americano para el intercambio de informacion (del inglés
"American Standard Code for Information Interchange"). Protocolo de comunicacion
que representa caracteres alfanuméricos, incluidos numeros, letras y algunos
caracteres graficos y de control.

Bloque de funciones

Bobina

BootP

Borrar

Bus de ampliacion

Unidad de programa de entradas y variables organizadas para calcular los valores
de las salidas basadas en una funcién definida como un temporizador o un
contador.

Elemento del diagrama Ladder que representa una salida del controlador.

Un protocolo basado en UDP/IP (protocolo autosuficiente) que permite a un host de
arranque configurarse a si mismo de manera dinamica y sin supervision del usuario.
BootP proporciona un medio para notificar a un host su direccion IP asignada.

Este comando permite eliminar la aplicacion en el controlador y tiene dos opciones:

e Para borrar el contenido de la RAM del controlador, la EEPROM interna y el
cartucho de copia de seguridad opcional.
e Para borrar sélo el contenido del cartucho de copia de seguridad opcional.

Los médulos de E/S de ampliacién se conectan al controlador base utilizando este
bus.
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C

Cabecera de escalén

CAN

Carga automatica

Panel que aparece directamente sobre un escalon Ladder y que puede utilizarse
para documentar el propdsito del escalén.

Red de area del controlador: bus de campo desarrollado originalmente para
aplicaciones automovilisticas que se utiliza en la actualidad en muchos sectores,
desde el industrial hasta el terciario.

Funcién que esta habilitada y que permite transferir automaticamente una
aplicacion desde un cartucho de copia de seguridad a la RAM del controlador en
caso de aplicaciones dafnadas o perdidas. Durante el arranque, el controlador
compara la aplicacion presente en la RAM del controlador con la aplicacion del
cartucho de memoria de copia de seguridad opcional (si esté instalado). En caso de
que exista alguna diferencia, la copia del cartucho de copia de seguridad se copia
en el controlador y en la EEPROM interna. Si no esta instalado el cartucho de copia
de seguridad, la aplicaciéon de la EEPROM interna se copiara en el controlador.

Cartucho de memoria

CiA

Cliente

coB

Cartuchos de memoria de copia de seguridad opcionales que pueden utilizarse
para realizar una copia de seguridad y restaurar una aplicacion (datos de
configuracion y programa). Hay dos tamanos disponibles: 32 y 64 KB.

CAN en automatizacion: organizacién internacional de usuarios y fabricantes de
productos CAN.

Proceso informatico que solicita un servicio desde otros procesos informaticos.

Objeto de comunicacion: unidad de transporte del bus CAN. Un COB se identifica
gracias a un Unico identificador, codificado en 11 bits, [0, 2047]. Un COB contiene
un maximo de 8 bytes de datos. Se muestra la prioridad de una transmisién COB

con el identificador correspondiente: cuando mas débil sea el identificador, mayor
prioridad tendra el COB relacionado.
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Comentarios

Concentrador

Conexién remota

Conmutador

Constantes

Contacto

Contador

Los comentarios son el texto introducido para documentar el propésito de un
programa. Para los programas Ladder, introduzca hasta tres lineas de texto en la
cabecera de escaldn para describir el proposito del escalén. Cada linea puede
contener de 1 a 64 caracteres. Para los programas de lista, introduzca texto en una
linea de programa no numerada. Los comentarios deben introducirse entre
paréntesis y asteriscos como: (*COMENTARIOS AQUI*).

Un dispositivo que conecta una serie de mddulos flexibles y centralizados para
crear una red.

Bus maestro/esclavo de alta velocidad disefiado para transferir una pequefa
cantidad de datos entre el controlador maestro y hasta siete controladores esclavos
remotos. Hay dos tipos de controladores remotos que pueden configurarse para
transferir datos a un controlador maestro: controlador peer, que puede transferir
datos de la aplicacién o controlador remoto de E/S, que puede transferir datos de
E/S. Una red de conexidn remota se compone de una mezcla de ambos tipos.

Dispositivo de red que conecta dos 0 mas segmentos de red independientes y
permite que el tréfico pase entre ellos. Un conmutador determina si se debe
bloquear o transmitir una trama basandose en su direccion de destino.

Valor configurado que no se puede modificar por el programa que se esta
ejecutando.

Elemento del diagrama Ladder que representa una entrada al controlador.

Bloque de funciones utilizado para contar eventos (recuento progresivo o
regresivo).

Contadores muy rapidos:

Bloque de funciones que proporciona un recuento mas rapido que el disponible con
bloques de funcién de contadores y contadores rapidos. Un contador muy rapido
puede contar a una velocidad de hasta 20 kHz.
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Contadores rapidos
Bloque de funciones que proporciona un recuento progresivo y regresivo mas
rapido que el disponible en el bloque de funciones del contador. Un contador rapido
puede contar a una velocidad de hasta 5 kHz.

Controlador
Linea de controladores de Schneider Electric compuesta por dos tipos de
controladores (compacto y modular), médulos de ampliacién para agregar puntos
de E/Sy opciones como reloj de tiempo real, comunicaciones, monitor de operacion
y cartuchos de memoria de copia de seguridad.

Controlador compacto
Tipo de controlador Twido que proporciona una configuracion simple e integrada
con ampliacion limitada. Modular es el otro tipo de controlador Twido.

Controlador del conmutador de tambor
Bloque de funciones que funciona de un modo similar al de un controlador del
conmutador de tambor electromecanico con cambios de pasos asociados a eventos
externos.

Controlador maestro
Controlador Twido configurado para ser el maestro en una red de conexién remota.

Controlador modular
Tipo de controlador Twido que ofrece una configuracion flexible con funciones de
ampliacion. Compacto es el otro tipo de controlador Twido.

Controlador Peer
Controlador Twido configurado para ser el esclavo en una red de conexion remota.
Una aplicacion puede ejecutarse en la memoria del controlador peer y el programa
puede acceder a los datos de E/S locales y de ampliacién; sin embargo, los datos
de E/S no pueden pasar al controlador maestro. El programa que esta ejecutandose
en el controlador peer pasa informacién al controlador maestro mediante palabras
de red (%INW y QNW).

Controlador programable
Controlador Twido. Existen dos tipos de controladores: compacto y modular.
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Controlador remoto

Copia de seguridad

Direccion IP

Direccion MAC

Direcciones

Controlador Twido configurado para comunicarse con un controlador maestro en
una red de conexién remota.

Comando que copia la aplicaciéon en la RAM del controlador en la EEPROM interna
del controlador y en el cartucho de memoria de copia de seguridad opcional (si esta
instalado).

D

Direccion de protocolo de Internet. Direccion de 32 bits asignada a los hosts
mediante TCP/IP.

Direccidn de control de acceso a los medios. La direccion de hardware de un
dispositivo. Se asigna una direccion MAC a cada médulo TCP/IP Ethernet en la
fabrica.

Registros internos del controlador utilizados para almacenar valores para variables
de programa, constantes, E/S, etc. Las direcciones se identifican con un prefijo con
el simbolo de porcentaje (%). Por ejemplo, %Il0.1 especifica una direccién de la
memoria RAM del controlador que contiene el valor para el canal de entrada 1.

E

Editor de configuracion

Ventana especializada de TwidoSuite utilizada para gestionar la configuracion de
hardware y software.

Editor de Ladder Logic

Editor de lista

Ventana de TwidoSuite especializada y utilizada para editar un programa Ladder.

Editor de programas simple utilizado para crear y editar un programa de lista.
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Editor de tablas de animacion

EDS

EEPROM

Encaminador

Ventana especializada en la aplicacion TwidoSuite para ver y crear tablas de
animacion.

Hoja de datos electrénica: archivo de descripcion para cada dispositivo CAN
(suministrado por el fabricante).

Memoria de solo lectura programable y que se puede borrar de forma eléctrica.
Twido tiene una EEPROM interna y un cartucho de memoria EEPROM externa
opcional.

Dispositivo que conecta dos 0 mas secciones de una red y permite que la
informacion fluya entre ellas. Un encaminador examina cada paquete que recibe y
decide si se debe bloquear o no el paquete del resto de la red o transmitirlo. El
encaminador intentara enviar el paquete mediante la red a través de la ruta mas
eficaz.

Entrada con retencion

Escalén

La aplicacion captura y graba los pulsos entrantes para un posterior examen.

Un escaldn se introduce entre dos barras potenciales en una cuadricula y esta
compuesto por un grupo de elementos graficos unidos entre si mediante
conexiones horizontales y verticales. Las dimensiones maximas de un escalén son
siete filas y once columnas.

Escaldn de lista Ladder

Estado del monitor

Estado inicial

Muestra partes de un programa de lista no reversibles a lenguaje Ladder.

Estado operativo de TwidoSuite que se muestra en la barra de estado cuando se
conecta un PC a un controlador en modo de proteccion contra escritura.

Estado de funcionamiento de TwidoSuite que aparece en la barra de estado cuando
se inicia TwidoSuite o no tiene ninguna aplicacién abierta.
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Estado offline

Estado online

Estado de funcionamiento de TwidoSuite que se muestra en la barra de estado
cuando un PC no esta conectado a un controlador.

Estado de funcionamiento de TwidoSuite que se muestra en la barra de estado
cuando un PC esta conectado al controlador.

Estados de funcionamiento

Executive Loader

Exploracién

Fechadores

FIFO

Firmware Executive

Indica el estado de TwidoSuite. Se muestra en la barra de estado. Hay cuatro
estados de funcionamiento: inicial, offline, online y supervisar.

Aplicacion Windows de 32 bits utilizada para descargar un nuevo programa de
firmware Executive en un controlador Twido.

Un controlador explora un programa y realiza basicamente tres funciones
principales: En primer lugar, lee las entradas y situa estos valores en la memoria. A
continuacion, ejecuta una instruccién del programa de aplicacion cada vez y
almacena los resultados en memoria. Finalmente, utiliza los resultados para
actualizar las salidas.

F

Bloque de funciones utilizado para programar funciones de fecha y hora con el fin
de controlar eventos. Requiere la opcién Reloj de tiempo real.

First In, First Out (primero dentro, primero fuera). Bloque de funciones utilizado para
operaciones de cola.

Firmware Executive es el sistema operativo que ejecuta las aplicaciones y que
gestiona el funcionamiento del controlador.
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Forzado
Ajustar voluntariamente las entradas y salidas del controlador en 0 o 1 aunque los
valores reales sean diferentes. Se utiliza para depurar mientras se anima un
programa.

Funcionamiento offline
Modo de funcionamiento de TwidoSuite cuando un PC no esta conectado al
controlador y la aplicacion de la memoria del PC no es la misma que la de la
memoria del controlador. El usuario crea y desarrolla una aplicacion durante el
funcionamiento offline.

Funcionamiento online
Modo de funcionamiento de TwidoSuite cuando un PC esté conectado al
controlador y la aplicacion de la memoria del PC es la misma que la de la memoria
del controlador. El funcionamiento online permite depurar una aplicacién.

Funciones de fecha y hora
Permiten el control de eventos por mes, dia y hora. Consulte Fechadores.

G

Grafcet
Grafcet permite representar graficamente y de forma estructurada el funciona-
miento de una operacién secuencial.
Método analitico que divide cualquier sistema de control secuencial en una serie de
pasos a los que se asocian acciones, transiciones y condiciones.

Host

Un nodo en la red.
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Indicador de uso de memoria
Parte de la barra de estado en la ventana principal de TwidoSuite que muestra un
porcentaje de la memoria total del controlador utilizada por una aplicacién.
Proporciona una indicacion cuando la memoria es baja.

Inicializar
Comando que ajusta todos los valores de datos a estados iniciales. El controlador
debe estar en modo Detener o Error.

Inicio en frio o reinicio
Inicio del controlador con todos los datos inicializados con los valores predeter-
minados y el programa iniciado desde el comienzo con todas las variables
eliminadas. Todos los parametros de software y hardware se inicializan. Se puede
originar un reinicio en frio cargando una aplicacion nueva en la RAM del
controlador. Todos los controladores sin bateria de seguridad se activan mediante
un inicio en frio.

Instancia
Objeto exclusivo de un programa que pertenece a un tipo especifico de bloque de
funciones. Por ejemplo, en formato de temporizador %TMi, i es un numero que
representa la instancia.

Instrucciones reversibles
Método de programacion que permite visualizar las instrucciones de forma
alternativa como instrucciones de lista o escalones de Ladder.

Internet
La interconexidén global de redes de comunicacion informatica basada en TCP/IP.

Protocolo de Internet. Protocolo de capa de red habitual. IP normalmente se usa
con TCP.
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L

Lenguaje de la lista de instrucciones

Lenguaje Ladder

LIFO

Programa escrito en el lenguaje de la lista de instrucciones (IL), compuesto por una
serie de instrucciones ejecutadas de forma secuencial por el controlador. Cada
instruccién esta compuesta por un nimero de linea, un cédigo de instruccién y un
operando.

Programa escrito en lenguaje Ladder compuesto por una representacion grafica de
instrucciones de un programa de controlador con simbolos para contactos, bobinas
y blogques en una serie de escalones ejecutados de forma secuencial por un
controlador.

Last In, First Out (ultimo dentro, primero fuera). Bloque de funciones utilizado para
operaciones de pila.

Lineas de comentarios

Mascara de subred

MBAP

Modbus

En los programas de lista, pueden introducirse comentarios en lineas separadas de
las instrucciones. Las lineas de comentarios no tienen numeros de linea y deben
introducirse entre paréntesis y asteriscos como: (*COMENTARIOS AQUI*).

M

Mascara de subred usada para identificar o determinar los bits de una direccién IP
correspondientes a la direccidn de red y los bits correspondientes a las porciones
de subred de la direccion. La mascara de subred es la direccidon de red mas los bits
reservados para la identificacion de la subred.

Protocolo de la aplicacion Modbus

Protocolo de comunicaciones maestro-esclavo que permite a un solo maestro
solicitar respuestas de esclavos.
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Modo de exploracion

Especifica el modo en el que el controlador explora un programa. Existen dos tipos
de modos de exploracion: normal (ciclico), el controlador explora de forma continua;
o periddico, el controlador explora durante el periodo seleccionado (entre 2'y 150
ms) antes de iniciar otra exploracion.

Modulos de E/S de ampliacion

Mddulos de E/S de ampliacion opcionales disponibles para agregar puntos de E/S
a un controlador Twido. (No todos los modelos del controlador permiten la
ampliacion).

N

Navegador de aplicacién

Nodo

Operador

Operando

Paquete

Ventana especializada en TwidoSuite que muestra una vista grafica en forma de
arbol de una aplicacién. Ofrece una configuracion y una visualizacién correctas de
una aplicacion.

Dispositivo direccionable en una red de comunicaciones.

(0

Simbolo o cddigo que especifica la operacion que va a realizar una instruccion.

Numero, direccidon o simbolo que representa un valor que puede manipular un
programa en una instruccion.

P

La unidad de datos enviados por una red.
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Pasarela

Dispositivo que conecta redes con arquitecturas de red diferentes y que funciona en
la capa de aplicacion. Este término puede referirse a un encaminador.

Pasarela predeterminada

Paso

PC

PLC

PLS

Direccion IP de la red o host a la que se envian todos los paquetes dirigidos a una
red o host desconocido. Normalmente la pasarela predeterminada es un
encaminador u otro dispositivo.

Un paso Grafcet designa un estado de funcionamiento secuencial de
automatizacion.

Ordenador personal.

Controlador programable Twido. Existen dos tipos de controladores: compacto y
modular.

Generacion de pulsos. Bloque de funciones que genera una onda cuadrada con un
ciclo de servicio 50% activado y 50% desactivado.

Potenciémetro analégico

Preferencias

Proteccién

Tension aplicada que puede ajustarse y convertirse en un valor binario para ser
utilizado por una aplicacion.

Cuadro de didlogo con opciones seleccionables para configurar los editores de
programa Ladder y de lista.

Existen dos tipos de proteccion de aplicacion diferentes: proteccién con contrasefia,
que proporciona control de acceso y proteccion de la aplicacion del controlador, que
impide todas las operaciones de lectura y escritura del programa de aplicacion.
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Protocolo
Describe los formatos de los mensajes y establece las reglas que usan dos o mas
dispositivos para comunicarse mediante esos formatos.

RAM
Memoria de acceso aleatorio (del inglés "Random Access Memory"). Las
aplicaciones Twido se descargan en una memoria RAM interna y volatil que se va
a ejecutar.

Red

Dispositivos interconectados que comparten una ruta de datos y un protocolo
comunes para la comunicacion.

Referencias cruzadas
Generacioén de una lista de operandos, simbolos, numeros de red/linea y
operadores utilizados en una aplicacién para simplificar la creacién y gestion de
aplicaciones.

Registros
Registros especiales internos para el controlador especializado para bloques de
funcién LIFO/FIFO.

Reinicio en caliente
Inicio del controlador después de una pérdida de alimentacién sin modificar la
aplicacioén. El controlador regresa al estado existente antes de la pérdida de
alimentacién y completa la exploracion en curso. Todos los datos de la aplicacion
quedan intactos. Esta funcion soélo esta disponible en controladores modulares.

Reloj de tiempo real
Opcion que conservara la hora aunque el controlador no reciba alimentacion
durante un tiempo determinado.

RTC
Consulte Reloj de tiempo real.
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RTU

Run

Salida refleja

Salidas de umbral

Sensor

Servidor

Simbolo

Unidad de terminal remoto (del inglés "Remote Terminal Unit"). Protocolo que utiliza
ocho bits, empleado para establecer comunicacién entre un controlador y un PC.

Comando que hace que el controlador ejecute un programa de aplicacion.

S

En modo de recuento, el valor actual del contador muy rapido (%VFC.V) se
compara con sus umbrales configurados para determinar el estado de estas salidas
especializadas.

Bobinas controladas directamente por el contador muy rapido (%VFC) con arreglo
a los ajustes establecidos durante la configuracion.

Modulacién de ancho de pulso. Bloque de funciones que genera una onda
rectangular con un ciclo de servicio variable que puede configurar un programa.

Proceso informatico que proporciona servicios a los clientes. Este término también
se refiere al proceso informatico en el que se basa el servicio.

Un simbolo es una cadena con un maximo de 32 caracteres alfanuméricos, de los
cuales el primer caracter es alfabético. Permite personalizar un objeto del
controlador para facilitar el mantenimiento de la aplicacion.

Simbolos sin resolver

Stop

Simbolo sin una direccion de variable.

Comando que hace que el controlador detenga la ejecucion de un programa de
aplicacion.
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Subred
Red fisica o légica en una red IP que comparte una direccion de red con otras
porciones de la red.

T

Tabla de animacion
Tabla creada con un editor de lenguaje o una pantalla de funcionamiento. Cuando
un PC se conecta al controlador, muestra las variables del controlador y permite
forzar los valores durante la depuracién. Puede guardarse como archivo
independiente con la extension .tat.

Tabla de simbolos
Tabla de los simbolos utilizados en una aplicacién. Se muestra en el editor de
simbolos.

TCP
Protocolo de control de la transmision (del inglés "Transmission Control Protocol").

TCP/IP
Conjunto de protocolos formado por el protocolo de control de la transmision y el
protocolo de Internet. Es el conjunto de protocolos de comunicaciones en el que se
basa Internet.

Temporizador
Bloque de funciones utilizado para seleccionar la duracion para controlar un evento.

Tipos de trama
Existen dos tipos habituales de trama: Ethernet Il y IEEE 802.3.

Trama
Grupo de bits que forman un blogue de informacién binario. Las tramas contienen
informacién o datos de control de la red. El tamafio y la composicion de una trama
estan determinados por la tecnologia de red utilizada.

TwidoSuite

Software de desarrollo grafico de Windows de 32 bits para configurar y programar
controladores Twido.
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UDP
Un protocolo de comunicacion (protocolo de datagrama del usuario) que forma
parte del paquete integrado de TCP/IP utilizado por las aplicaciones para transferir
datagramas. UDP también forma parte del protocolo TCP/IP responsable de las
direcciones de puertos.

\'

Validar linea automatica
Cuando se insertan o modifican instrucciones de lista, este parametro opcional
permite la validacion de las lineas del programa a medida que se introduce cada
una de ellas debido a simbolos no resueltos y errores. Cada error debe corregirse
antes de que se pueda salir de la linea. Se selecciona utilizando el cuadro de
didlogo Preferencias.

Variable
Unidad de memoria que puede enviarse y modificarse mediante un programa.

Variable de datos
Consulte Variable.

Visualizador de errores de programa
Ventana de TwidoSuite especializada utilizada para ver errores de programa y
mensajes.

Visualizador de referencias cruzadas
Ventana especializada en la aplicacion TwidoSuite para ver referencias cruzadas.
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PID, 648

Accién derivada, 672

accion integral, 671

accion proporcional, 670

ACOS, 683

activa, entrada analdgica
Twido Extreme, 183

Acumulador, 442

Acumulador booleano, 442

Ajuste de bucle abierto, 668

analdgica, ejemplo de entrada
Twido Extreme, 186

analégica, entrada
Twido Extreme, 183

analdgicas, campos de configuracion de en-

tradas
Twido Extreme, 184

analdgicas, configuracion de entradas
Twido Extreme, 183

analégicas, direcciones de entradas
Twido Extreme, 183

Animacién, ficha
PID, 649

Area de actividad, 416

Area de prueba, 416

ASCII
comunicacioén, 74
Comunicaciones, 108
Configuracion de hardware, 108
Configuracion de software, 111
Configuracion del puerto, 1711

ASIN, 683

ATAN, 683

Aumento, 517

Autdmatas del conmutador de tambor
programacion y configuracion, 561

binaria, entrada

Twido Extreme, 178
binarias, campos de configuracion de entra-
das

Twido Extreme, 181

binarias, campos de configuracién de sali-
das
Twido Extreme, 198
binarias, configuracion de entradas
configuracion de entradas binarias, 178
binarias, configuracion de salidas
Twido Extreme, 196
binarias, direcciones de entradas
Twido Extreme, 179
binarias, direcciones de salidas
Twido Extreme, 196
Bits de memoria, 25
Bits de sistema, 720
BLK, 433
Bloque de comparacion
elemento grafico, 423
Blogue de funcion de contador rapido, 563
Bloque de funcién del controlador del con-
mutador de tambor, 557
Bloque de funciones de contadores muy ra-
pidos (%VFC), 566
bloque de funciones de intercambio, 579
bloques
en diagramas Ladder, 418
Bloques de funcién
autémata del conmutador de tambor,
561
contador de pasos (%SCi), 505
contadores, 496
controlador del conmutador de tambor,
557
elemento gréfico, 423
fechadores, 585
programacion de bloques de funcion es-
tandar, 486
Registro de bits de desplazamiento
(%SBR), 502
registros, 543
resumen de bloques de funcién estan-
dar, 484
temporizadores, 493
Temporizadores, 488
Bloques de funcién avanzados
objetos de palabra y de bit, 539
Bloques de funcién estandar, 484
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Bloques de funciones
PWM, 550

Bloques de funciones avanzados
Principios de programacion, 541

Blogues de operacién
elemento grafico, 423

bobinas, 418

Bobinas
elementos graficos, 422

bus AS-Interface V2
configuracién de software, 236
descripcion funcional general, 229
Diagndstico del esclavo, 243

Bus AS-Interface V2
direccionamiento automatico de un es-
clavo, 252

bus AS-Interface V2
en modalidad online, 241
Esclavo no operativo, 254

Bus AS-Interface V2
Intercambios explicitos, 257
intercambios implicitos, 256
modificacion de una direccién de slave,
245
Programacion y diagndstico del bus AS-
Interface, 257
toma en cuenta de la nueva configura-
cion, 250
transferencia de la imagen de un slave,
247

Bus CANopen
método de configuracién, 285

Bus de campo CANopen
intercambios explicitos, 309
intercambios implicitos, 308
programacion y diagndstico del bus de
campo CANopen, 309

Bus V2 AS-Interface
depuracién del bus, 247
direccionamiento de las E/S, 255
insercion de slave, 253
modo de funcionamiento, 262
pantalla de configuracion, 234
presentacion, 228
principio de instalacion del software, 232

C

Cabecera de escalén, 417
comentarios, 436

Cadenas de bits, 44

Calculo, 517

CAN_CMD, 312

CAN-alto, 266

CAN-bajo, 266

Canal analdgico, 154

CANJ1939
atribucion de direcciones, 327
comunicaciéon, 327
configuracion de difusion, 348
configuracion de la red, 334
configuracién del elemento, 334
configuracion del puerto, 334
configuracion en modo experto, 352
conocimientos basicos, 321
creacion (o eliminacién) de objetos de
envio/recepcion, 338
creacion de objetos de envio/recepcion,
339
cuadros de didlogo de configuracion, 334
deteccion de colisiones, 327
difusién, 327
direccion de origen, 326
DP (pagina de datos), 325
eliminacion de objetos de envio/recep-
cion, 344
Formato PDU, 326
IDE (extension del identificador), 326
implementacion del bus CANJ1939, 328
mensajes de difusion (envio), 348
mensajes de difusion (recepcion), 349
Objetos de E/S, 354
palabras de sistema, 355
peer to peer, 327
PG (grupo de parametros), 323
PGN (numero de grupo de parametros),
323
PS (PDU especifico), 326
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RTR (solicitud de transmision remota),
326
SOF (inicio de trama), 326
solicitud SPN, 352
SPN (numero de parametro sospecho-
s0), 323
SRR (solicitud de reemplazo remota),
326
visualizacion de objetos envio/recepcion,
346
CANJ1939, bus
método de configuracion, 331
CANJ1939: identificador, 325
CANopen: Cambio a sobretension, 317
CANopen: Descripcion, 266
CANopen: El protocolo, 266
Capa fisica, 266
linea del bus CAN, 266
Caracteristicas de PID, 622
Clavijas
conector hembra del cable de comunica-
ciones, 79
conector macho del cable de comunica-
ciones, 79
Cola, 543
Comentarios de lineas de Lista, 435
comparacion, bloques, 419
Comunicacioén con un PC
usando Ethernet para Twido Extreme, 82
Comunicacion por Ethernet, 76
comunicacion por médem, 76
Comunicacion por médem, 83
Comunicaciones
ASCII, 108
conexiéon remota, 95
Modbus, 120
Conexion ASCII
Ejemplo, 116
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