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La eleccién de un modelo u otro de automata vendra dada por la
tipologia y complejidad de la aplicacién que se desea automatizar.

aplicacion
centralizada

VPl' emium
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aplicacion
distribuida
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I autenoma
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Madquinaria Manufacturero Semi-continuo Continuo

Esquema de campo de aplicacion de los diferentes au  tématas de SCHNEIDER ELECTRIC

Los Controladores programables Twido, han sido optimizados para
las instalaciones sencillas y las maquinas pequefias: aplicaciones
estandar de 10 a 100 E/S (max. 252 E/S). Donde el Twido ofrece una
flexibilidad y sencillez a la hora de automatizar este tipo de
aplicaciones.

El controlador Twido dispone de dos modelos: Compacto o Modular

1.1 Controladores Compactos:

La gama de controladores programables compactos Twido ofrece una
solucién “todo en uno” con unas dimensiones reducidas, lo que
permite reducir el tamafio de las consolas o de los cofres en las
aplicaciones donde el espacio ocupado resulta primordial.

Los controladores de tipo compacto tiene integradas en el mismo
cuerpo las entradas y salidas, este dependera del modelo, pudiendo
elegir: 10 E/S, 16 E/S, 24 E/S y 40 E/S.

ISE)
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Los controladores de 24 E/S y 40 E/S admiten modulos de ampliacion
qgue nos confieren una mayor flexibilidad a la hora de elegir el tipo de
controlador.

o ) a = =
% I |
10 E/S 16 E/S 24 EIS 40 E/S

Gama de controladores Twido compactos

En los controladores de 24 E/S es posible colocar hasta 4 médulos
de ampliacién y en los de 40 E/S hasta 7 médulos , dependiendo
siempre de que no se supere los limites de consumo de potencia,
este se puede controlar a través del software TwidoSuite .
Dependiendo del tipo de médulo de ampliacion se puede llegar hasta
152 E/S con el controlador de 24 E/S y hasta 264 E/S como maximo
con el de 40 E/S.

Los controladores Twido compactos ya tienen integrada la fuente de
alimentacion y utilizan: Una alimentacion de corriente alterna
comprendida entre 100 y 240 Vca (que garantiza la alimentacion 24
Vce de los captadores), o una alimentacion de corriente continua
comprendida entre 19,2 y 30 Vcc (prever una alimentacién auxiliar
externa tipo Phaseo para la alimentacion de los captadores).

=24V ~100...240V

___ 4 mddulos de ampliacion de E/S max.
2 puntos de ajuste = » v »

]
analdgico o= II
(0...1.023y 0...511) e I I -?pl
i - I .=
Adaptador Interface serle 1 "t — 3 . : ' “ ' '
RS 232/485 LY 4 '

E/STON  E/Sanalégicas CANopen AS-Interface

Cartucho:
- memoria EPROM 32 Kb I =

- relo] calendarlo

.

10 salldas relé
14 entradas TON
Visualizador numérico o
Médulos de ampliacion y accesorios para los control adores compactos
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Ademas de los mdédulos de ampliacion, los controladores compactos
Twido, también disponen de mddulos opcionales, como visualizador
numerico, cartucho de ampliacion de memoria, cartucho de reloj
calendario y puerto de comunicacion RS 485 o RS 232C
suplementario, que permiten ajustarse a las necesidades de la
aplicacion.

Los controladores base compactos de las series TWDLCAA40DRF y
TWDLCAE40DRF integran funciones avanzadas:

B Puerto de red Ethernet 100Base-TX integrado: soélo para
TWDLCAE40DRF

B Reloj de tiempo real (RTC) integrado.

Un cuarto contador rapido (FC).

B Soporte de bateria externa.

1.1.1 Descripcién de los componentes de un controlador compacto.

Los controladores Twido compactos estan formados por los siguientes
componentes, teniendo en cuenta que hay pequefias diferencias entre
modelos de controlador, pero que los componentes siempre seran los
mismos:

1 Orificio de montaje

2 Cubierta de terminal.
3 Puerta de acceso
4 Cubierta extraible del conector del HMI.
5 Conector de ampliacion
(en las series 24DRF y 40DRF)
6 Terminales de potencia del sensor
7 Puerto serie 1
8 Potenciémetros anal6gicos

(solo estan en algunas series)
9 Conector de puerto serie 2.
10 Terminales de fuente de alimentacion.
11 Conector de cartuchos
(ubicado en la parte inferior del controlador)
12 Terminales de entradas
13 Indicadores LED
14 Terminales de salidas

Partes de un controlador compacto

ISE)

Scténmder 9

Electric



Instituto Schneider Electric de Formacion

1.2 Controladores Modulares:

La gama de controladores modulares ofrece 5 bases, que se
diferencian entre si por la capacidad de tratamiento y el nUmero y tipo
de entradas/ salidas integradas (20 o 40 E/S). Todas ellas pueden
ampliarse con cualquier médulo de entradas/salidas, hasta 7 médulos
(configuracion maxima). Todas las bases modulares se alimentan a

24 Vcc.
s o — - -_..'1{. —_
i _ B
~ ™~ Ty b
v v L\' | |
20 E/S conexion TELEFAST 20 E/S conexién Bornero 4 0 E/S conexion TELEFAST

Estas bases ofrecen una modularidad que se adapta a las
necesidades de la aplicacién a partir de una base que admite hasta 4
0 7 médulos de ampliacion de entradas/salidas TON y/o analdgicas
(segun el modelo), de esta manera se pueden configurar hasta un
maximo de 244 E/S con los médulos de 20 E/S integradas y de 264
E/S en los de 40 E/S integradas.

Es posible afiadir E/S adicionales al controlador mediante modulos de
E/S de ampliacion hay diferentes tipos: moédulos de E/S digitales o
tipo de relé y modulos de E/S analégicas.

04V 4 Médulo TwidoPort

Médulo interface
2 T Ethernet
serie Médulo visualizacion TCRAP

maédulos de ampliacién de E/S méx.

» » " »

Enlace serie - o = [ 55
RS 232/485 . r | » ﬂ u
et (8] + Somm— =
—
-l

\ . : l !; '
] E/STON E/S analégicas ‘ AS-Interface
+

Adaptador interface serle ' 42 entradas CANopen

RS 232/485 & salidas

Cartucho de memoria
EPROM

+  ——

Reloj calendario 1!

Médulos de ampliacion y accesorios para los control adores modulares
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Existe una oferta de modulos opcionales que proporciona al usuario
el mismo grado de flexibilidad que las plataformas de automatismos
de mayor entidad. Las bases modulares TWD LMDA admiten
simultaneamente los modulos opcionales cartucho de memoria, reloj
calendario y los médulos visualizador numeérico o interface serie, cada
uno de los cuales admite a su vez un segundo puerto de
comunicacion RS 485 o RS 232C.

1.2.1 Descripcién de los componentes de un controlador modular.

Los controladores Twido modulares estan formados por los siguientes
componentes, teniendo en cuenta que hay pequefias diferencias entre
modelos de controlador, pero que los componentes siempre seran los
mismos:

1 Tapa con bisagra.
2 Conector de ampliacion.
3 Potenciémetro analégico.

4 Puerto serie 1.

5 Cubiertas de los cartuchos.

6 Terminales fuente de alimentacion de 24 Vcc.
7 Conector de entrada de tension analdgica.

8 LED.

9 Terminales E/S.

10 Conector de comunicaciones.

10) no se muestra, lateral izquierdo del controlador

Partes de un controlador modular

1.3 Modulos de ampliacion:

Los médulos de ampliacion nos confieren a nuestro controlador Twido
la mayor adaptabilidad posible a las diferentes aplicaciones dentro de
su campo de accion, pudiéndose ajustar el dispositivo lo maximo
posible a cada una de las aplicaciones concretas con el ahorro de
coste que ello comporta.

ISE)
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1.3.1 Mddulos de E/S digitales:

Existen una amplia gama de modulos distintos de entradas/salidas
TON Twido que permiten completar las entradas/salidas integradas
tanto en las bases compactas ampliables como en las bases
modulares, pudiendo cada usuario adaptar el controlador a las
necesidades de su aplicacion, optimizando asi los costes.

B
| "" | r o Y .—’ '.r’. -
I k i - i O
i .
< L '; r
b d { | : l
16 Entradas con 32 Entradas con 8 Salidas relé con 16 Entradas / 8 Salidas
bornero extraible conector TELEFAST bornero extraible con conexion por resorte

La descripcion de los 15 tipos de tarjetas, se divide en modulos de
entradas, modulos de salida y médulos hibridos de entradas y salidas,
también diferenciandose por el tipo de conexion:

B Modulos de entradas TON con alimentacion a 24 Vcc.
8 Entradas de bornero extraible.

16 Entradas de bornero extraible.

8 Entradas de conector TELEFAST.

16 Entradas de conector TELEFAST.

(@)

o O O

B Modulo de entradas TON con alimentacion a 120 Vac.
o 8 Entradas de bornero extraible.

B Modulos mixtos de entradas y salidas con alimentacion a 24 Vcc.
o0 16 Entradas/8 Salidas Relé 2 A, de conexidn por resorte.
0 4 Entradas/4 Salidas Relé 2 A, de bornero extraible.

B Modulos de salidas con bornero extraible:

8 Salidas Relé 2 A.

16 Salidas Relé 2 A.

8 Salidas Transistor 0,3 A PNP con alimentacion a 24Vcc.
8 Salidas Transistor 0,3 A NPN con alimentacién a 24 Vcc.

(@)

o O O
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B Modulos de salidas con conector TELEFAST:

16 Salidas Transistor 0,1 A PNP con alimentacion a 24Vcc.
16 Salidas Transistor 0,1 A NPN con alimentacién a 24 Vcc.
32 Salidas Transistor 0,1 A PNP con alimentacion a 24Vcc.
32 Salidas Transistor 0,1 A NPN con alimentacion a 24 Vcc.

(@)

o O O

Los elementos electronicos internos y las vias de entradas/salidas de
todos los modulos de entradas/salidas TON estan aislados mediante
fotoacoplador.

1.3.2 Mddulos de E/S analdgicas:

Los modulos de ampliaciéon de entradas analogicas Twido permiten
obtener diferentes valores analdgicos presentes en las aplicaciones
industriales. Los de salidas analdgicas se utilizan para dirigir los
preaccionadores en unidades fisicas, como variadores de velocidad,
valvulas y aplicaciones que requieran control de procesos.

4 Entradas analdgicas 2 Salidas analdgicas 4 Entradas y 2 Salidas
analégicas

Las entradas y salidas analégicas vendran definidas en funcién del
valor analdgico, puede ser la corriente o la tension, incluso valores de
resistencia para los casos de temperatura.

Los mdédulos de entradas/salidas analdgicas, tendran la conexion del
tipo bornero extraible.

Los modulos de entradas/salidas analdgicas se elegiran teniendo en
cuenta los siguientes paradmetros:

Por el nUmero de entradas/salidas: 2,4y 8

ISE)
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g .ﬁ!—“
=

Sistema de conexionado TELEFAST

Por el tipo de sefial analégica:

Sefal de Tension de 0...10 V

Sefial de corriente de 0...20 mA

Sefial de corriente de 4...20 mA

Sefal de entrada termopar deltipoK,JyT.

Sefal de entrada PTC del tipo Pt 100/1000, Ni100/1000 rango de
temperatura entre 50...150 <.

O O O o o

Existe un tipo de modulo mixto que presentan entradas y salidas
analdgicas en el mismo cuerpo.

Los médulos analdgicos Twido ofrecen una resolucién de 10 bits, 11
bits + signo y 12 bits , con conexidbn mediante bornero con tornillo
desenchufable.

Es necesario instalar una alimentacién externa de 24 Vcc para cada
maodulo analdgico.

Los elementos electrénicos internos y las vias de entradas/salidas de
todos los mddulos de entradas/salidas analdgicas estan aislados
mediante fotoacoplador.

1.3.3 Tipos de conexionado:

Se observa que hay diferentes tipos de conexionado en los diferentes
modulos de ampliacion para facilitar el cableado de los diferentes
elementos de la aplicacion a automatizar (sensores, actuadores) al
controlador Twido. Estos 3 tipos de conexionado son:

B Borneros con tornillos extraibles.

B Conectores de tipo resorte que permiten realizar un cableado
sencillo, rapido y seguro.

B El sistema de precableado Advantys Telefast ABE 7 permite
conectar los mdédulos con conectores de tipo HE 10 : a los cables
preequipados con hilos libres en uno de los extremos o al sistema
de cableado Advantys Telefast ABE 7 para controlador Twido
(conjunto de cables de conexion y bases ABE 7).

14
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1.3.4 Accesorios:

Existen varias opciones que pueden agregarse a los controladores
base, para incrementar las prestaciones en su justa medida, en
funcién de la aplicacion.

Cartuchos de ampliacion de memoria de 32 Kb o 64 Kb, para
backup del proyecto o almacenamientos de datos de la aplicacion.
Cartucho de reloj de tiempo real (RTC), para la utilizacion dentro
del software de programacion TwidoSuite de los 16 bloques de
funcion horaria extendida.

Adaptadores de comunicaciones es una opcion disponible para
todas las CPUs (excepto la de 10 E/S) ofrece la posibilidad de
comunicacion RS-232 o RS-485, varios tipos de conexionado
(conector Mini DIN o bornero para RS-485), pudiéndose
configurar como: Modbus Maestro/Esclavo, ASCIl y Remote Link.

Display HMI (diferente en funcion si el Twido es compacto o
modular), permite el ajuste de la maquina sin necesidad de utilizar
el software de programacion y funciones de diagnostico durante el
funcionamiento tales como: acceso a variables internas
(temporizadores, contadores, hora, etc), puesta en RUN, STOP,
inicializacion de memoria y el bloqueo por programa.

i} L}

L — L

Ampliacién de Cart_ucho Reloj
memoria de tiempo real

| |

Adaptadores de comunicaciones Monitor de operacion

ISE)
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1.4 Descripcion general de las comunicaciones:

Los controladores Twido disponen de un puerto serie, o de un
segundo puerto opcional, que se utiliza para servicios en tiempo real 0
de administracion de sistemas. Los servicios en tiempo real
proporcionan funciones de distribucion de datos para intercambiar
datos con dispositivos de E/S, asi como funciones de administracion
para comunicarse con dispositivos externos. Los servicios de
administracion de sistemas controlan y configuran el controlador por
medio de TwidoSoft. Cada puerto serie se utiliza para cualquiera de
estos servicios, pero solo el puerto serie 1 es valido para comunicarse
con TwidoSoft.

Para poder utilizar estos servicios, existen tres protocolos implicitos
disponibles en cada controlador:

B Remote Link (Conexidn remota): permite realizar una
comunicacion entre automatas Twido via RS-485, utilizado para
ver E/S a distancia (sin programa en las CPUs deportadas) o para
red de Twidos con programa, con una longitud maxima de 200 m y
hasta 8 equipos en una red (maestro + 7 esclavos ).

1 Controlador de base compacta o modular denominado “maestro™.

2 Bases compacta o modular Twido utilizadas en ampliacién de E/S o “réflex”
local.

3 Gable RS 485, 3 hilos, a partir del puerto de enlace serie integrado o del 2.°
puerto de enlace serle opclonal.

Esquema ejemplo de Conexion Remota

B ASCII: permite comunicar el automata, via RS-485 y RS-232, con
un gran nuamero de dispositivos: impresoras (para la impresion
periodica de raports de produccion), lectores de codigos de barras
y modems.

16
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B Modbus: comunicacion Modbus Maestro/Esclavo por ambos
puertos (RS485 o 232), permite conectar Twido a un gran numero
de equipos industriales, basado en mensajeria aperiodica entre
equipos.

Nota: El controlador compacto TWDLCAE40DRF proporciona un
puerto de comunicacion RJ45 Ethernet integrado. Las
comunicaciones Ethernet implementan el protocolo TCP/IP Modbus .

Ademas, se pueden implementar mas comunicaciones agregando
moédulos de comunicacion, existen varios tipos en funcion del
protocolo que se desee:

B Modulo de comunicacion Maestro ASI.

B Modulo de comunicacion Maestro CANOpen.
B Modulo de comunicacién Maestro/Esclavo Modbus .

Maestro CANopen Maestro AS-Interface Enlace serie asincrono
integrado o opcional

1.4.1 Bus de comunicacién Modbus:

El enlace serie Modbus permite responder a las arquitecturas
maestro/esclavo (no obstante, es necesario comprobar que los
servicios Modbus utiles para la aplicacion se implanten en los equipos
implicados).

El bus esta constituido por una estacibn maestro y por estaciones
esclavo. Solo la estacion maestro puede iniciar el intercambio (la
comunicacion directa entre estaciones esclavo no es posible). Existen
dos mecanismos de intercambio:

ISE)
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B Pregunta/respuesta, las peticiones del maestro se dirigen a un
esclavo determinado. El esclavo interrogado espera de vuelta la
respuesta.

B Difusion, el maestro difunde un mensaje a todas las estaciones
esclavo del bus. Estas Ultimas ejecutan la orden sin emitir
respuesta.

TeSys U TeSys U Magelis XBT N
Twido (maestro) = = Twido esclavo @ |:’ C]
e — — — ]| elelclolele
. - T T
[l"_ I
_ i
Enlace Modbus
CO_0D0CODDOCO000C E_E @
CDOO0OCOOD| **¢*=+ e
R R B T
Zelio Logic Advantys Advantys
OoTB OTB PreventaXPS MC ATV 31

Esquema ejemplo de comunicacién MODBUS

B Modo maestro de Modbus : el modo maestro de Modbus permite
gue el controlador pueda iniciar una transmision de solicitudes
Modbus, esperando una respuesta desde un esclavo Modbus.

B Modo esclavo Modbus: el modo esclavo Modbus permite que el
controlador pueda responder a las solicitudes de Modbus desde
un maestro Modbus. Se trata del modo de comunicacion
predeterminado si no existe ninguna comunicacion configurada.

La comunicacion Modbus Maestro/Esclavo se puede realizar por
ambos puertos  (RS485 0 232).

Este protocolo permite conectar Twido a un gran niamero de equipos
industriales, como variadores de velocidad, arrancadores de motor,
sensores...etc.

18
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1.4.2 Bus de comunicacion ASl-interface:

El bus AS-I (la abreviatura del término inglés Actuator-Sensor-
Interface) es un bus de campo (nivel 0) que se emplea para realizar
interconexiones de sensores/ accionadores. Permite ejecutar
informacion de tipo «binario» o analdgico entre un equipo «maestro»
de bus y equipos «esclavo». El bus AS-Interface esta formado por tres
elementos basicos principales:

B Una fuente de alimentacion especifica que suministra una tension
de 30 VDC.

B Un maestro de bus

B Uno o varios equipos esclavos (sensores, accionadores y otros).

Esquema ejemplo de comunicacién ASI

El médulo maestro TWD NOI 10M3 gestiona con el perfil AS-I M3:

B Equipos esclavo “Todo o Nada” (62 equipos max . organizados
en 2 bancos Ay B de 31direcciones cada uno).

B Equipos analdgicos (7 equipos max. en banco A). El perfil AS-
Interface M3 admite el perfil analdgico 7.3 (7 esclavos), pero no
asi el perfil analégico S-7.4.

ISEf) Schneider 19
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El ndmero maximo de moédulos de ampliacion TWD NOI 10M3 por
controlador Twido es de 2.

La alimentacion AS-Interface resulta indispensable para alimentar los
distintos equipos conectados a AS-Interface, que debe situarse
preferentemente cerca de las estaciones que consuman mas energia.

1.4.2 Bus de comunicacion CANopen:

Desarrollado originalmente para sistemas de vehiculos automotores,
el bus de comunicacion CAN se utiliza en la actualidad en muchos
campos, como por ejemplo: transporte, dispositivos de piezas moviles,
dispositivos médicos, control automatico industrial. La implementacion
bus CAN ofrece unas ventajas a la aplicacibn como: sistema de asig-
nacion del bus, deteccion de errores y fiabilidad en el intercambio de
datos.

Las comunicaciones en el bus se realizan peer to peer ; en cualquier
momento, cada dispositivo puede enviar una solicitud en el bus y la
respuesta de los dispositivos pertinentes. La prioridad de las solicitu-
des que circulan por el bus la determina un identificador en el nivel de
mensaje individual.

El médulo maestro TWD NCO1M para bus CANopen permite al con-
trolador programable Twido, asegurar la funcidon maestro CANopen.

Ejemplo de arquitectura CANopen

20
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El bus consta de una estacion maestro, el controlador Twido y varias
estaciones esclavo. El maestro se encarga de la configuracion, los in-
tercambios y el diagnostico hacia los esclavos. El bus CANopen es un
bus de tipo comunicaciéon y permite gestionar diversos esclavos como:

e Esclavos “Todo o Nada”,
» Esclavos analogicos,

* Variadores de velocidad,
* Arranques mototr,

e Servomotores.

El maestro CANopen Twido controla hasta 16 esclavos, cada uno con
un objeto de datos de proceso PDO (Process Data Object) en la en-
trada y un objeto de datos de proceso PDO en la salida. Si un esclavo
dispone de méas de un objeto de datos de proceso PDO, se reduce
entonces el maximo de esclavos.

1.4.3 Bus de comunicacion Ethernet:

TwidoPort ConneXium aporta conectividad Ethernet a la linea de
productos Twido. Es la pasarela entre un unico dispositivo Twido
Modbus/RTU (RS-485) y la capa fisica de las redes Modbus/TCP en
el modo esclavo. Este modulo de pasarela sélo admite el modo
esclavo.

TwidaPort
Advantys OTB

[Fq ||
5 L—-—" <

Ejemplo de arquitectura Ethernet

ISE)
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Las principales caracteristicas del moédulo TwidoPort son las
siguientes:

Clase A10 (Sin servidor web, ni I/O scanning).

Mensajeria Modbus (lectura/escritura de palabras de datos).
Funcion BOOTP.

Admite la configuracion manual utilizando Telnet.

Interface fisico 10BASE-T/100BASE-TX, con conector normalizado
de tipo RJ45.

Caudal binario 10/100 Mbits/s , con reconocimiento automatico de
par trenzado

La gama de los controladores programables Twido ofrece una base
compacta con puerto Ethernet integrado. TWD LCAE 40DRF y TWD
LCDE 40DRF.

El modulo TwidoPort 499 TWD 01100 es un interface Ethernet facil de
utilizar y destinado al controlador programable Twido version =3.0,
compacto o modular.
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2. Instalacion del software TwidoSuite

2.1 Introduccién:

TwidoSuite es el primer software que esta organizado segun el ciclo
de desarrollo del proyecto. La navegacion por el software es tan
sencilla que se convierte en innata.

TwidoSuite es un entorno de desarrollo grafico, lleno de funciones
para crear, configurar y mantener aplicaciones de automatizacién para
los autématas programables Twido de Telemecanique. TwidoSuite
permite crear programas con distintos tipos de lenguaje, después de
transferir la aplicacién para que se ejecute en un automata.

i) @ I

Plataforma TwidoSuite

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 y XP Professional

Las principales funciones del software TwidoSuite son:

Interface de usuario intuitiva y orientada a proyectos.
Disefio de software sin menuds. Las tareas y funciones del paso
seleccionado de un proyecto siempre se encuentran visibles.
Soporte de programacion y configuracion.
Comunicacion con el automata.
Ayuda de primera mano acerca del nivel de tareas que ofrece
enlaces relevantes a la ayuda en linea.
TwidoSuite es un software facil de usar que necesita poco o nada de
aprendizaje. Este software tiene por objeto reducir de forma

Electric
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significativa el tiempo de desarrollo de lo proyectos simplificando
todas las intervenciones.

2.2 Requisitos minimos y recomendados:

La configuracién minima necesaria para utilizar TwidoSuite es la si-
guiente:

o Se recomienda un equipo compatible con PC y procesador

Pentium a 466 MHz o superior.

128 MB de RAM 0 mas,

100 MB de espacio libre en el disco duro.

Sistema operativo: Windows 2000 o Windows XP.

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.

0 Se recomienda Service Pack 2 o superior. Disponible para su
descarga en el sitio web www.microsoft.com.

o O O O

6 La conexién Autémata-PC hace uso del protocolo TCP/  IP. Este proto-

colo debe estar instalado en el PC.

2.3 Instalaciéon del software de programacién TwidoS  uite:
El TwidoSuite es un software de programacion utilizado para la
configuracion, programaciéon y depuracion de la gama de

controladores programables Twido.

El TwidoSuite es un software gratuito que se puede descargar desde
la pagina del ISEFONLINE, a través de la siguiente direccion.

www.isefonline.com
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Para comenzar la instalacion, abrir el archivo ejecutable que
previamente se ha descargado. ETwidoguite_umzn

Aparecera una ventana flotante con la informacion de los derechos
usuario de la licencia del software TwidoSuite, la aceptamos pulsando
el boton “Accept”

Una vez aceptada la licencia, se abre una ventana nueva donde se
puede colocar la ruta donde se quiere descomprimir el instalador.
(Sino cambiamos la ruta, el creara por defecto “C:\Burndisk”). Cuando
se haya especificado la ruta, pulsar el boton “Install” para comenzar
la descomprimir el archivo.

Abrimos la ruta especificada donde se ha creado la carpeta de
instalacion y pulsamos sobre el icono “Setup” , que mostrara la
ventana inicial de instalacion.

setup
Sebupiexe
Macrovision Corporation

A Si se dispone de otra version de TwidoSuite instal ada en el PC,

desinstalarla previamente a la instalacion de lanu  eva version .

Durante el proceso de instalacion, tendremos que aceptar el contrato
de licencia, colocar el nombre de vuestra organizacion, especificar la
ruta donde se desea instalar el programa, si deseamos colocar un
icono en el escritorio o en la barra de inicio rapido y desde que
carpeta de la barra de programas se desea colocar el software.

= i 5
Contttado foumca - i e - T
Bienvenido a InvtaltShield Wizasd de TwidoSuite o RS Nl G ko .“k‘. | Irreccala rfamscin necessas -
Prosices s tecls AV PAG pies ver of it del scusida
et e e T
: ‘ X B B |
S S —
— Agreemert” teved b | WNW\ L
m\:&“mm?ﬂm}iﬂ'?\t Moeth Andaves | s | axsachurerts (11345 USA
the conkiachng party o [Licemios] to | h'mm&
THIS IS A CONTRACT. NHJLLYWIWMFE(ME T BEFORE FIING
|10 INSTALL THE SOFTWARE LICENSED UNDER THIS AGREEMENT. 1F YOU 0O |
¢Acapta bodor lot bemnon del acusido de keancia? 5i selecciona No, ol
oyl e b I
e v
1 : f—
: " ™ [
J — [ — -
= = Eid
Clog ubscaciindo derine ‘L e ——— -
ok wti & | s = R n— -
e & _ : —
h —-— s . . D e
e e L B T e [ == = -
| = oo | e 1
> s P e ———
Caepeta e Seitnn. — 1 radiviat
AL chnesdsr Elclich TvacGute. Examn.
L————]_
o] ] Ve |

Ventanas del proceso de instalacion
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3. Operaciones basicas

3.1 Abrir por primera vez el Twidosuite:

Una vez finalizada la instalacién del proyecto, abriremos por primera
vez el Twidosuite, para ello iremos al icono que se ha generado en el
escritorio (si lo hemos seleccionado en la instalacidon) o lo buscaremos
dentro de la barra de programas de nuestro PC.

¥ explorer
| r‘_’, Open Office Dacument & Internet Explorer

@ o @ Mierosoft ActiveSync
£ PowerDVD

G Windows Movie Maker
7] Mera 3
]| - pocumentos » [T Biblioteca Digital r
~— = = A »
= . {50 ayuda de Twidosuite
i74 | ° Configuraciin 3 y
2
£ g
O @ » [T Videalan 3
o =
¥ - o« IT) Flukeview 3
TwidoSuite =1 @) muday soportetéries | adabe »
@
E J7]  Ejecutar..
°
i
g @ Apagar. ..

?‘lnicio @O Ems .
Opciones de apertura de Twidosuite

Se abrird la pantalla inicial de Twidosuite, aparecen tres opciones
principales:

o Modo “Programacion”.  Modo estandar para la creacion de una
aplicacion.

o Modo “Vigilancia”: Este modo nos permite conectarse a un
autdbmata en modo vigilancia, donde podra comprobar su
funcionamiento sin necesidad de sincronizar su aplicacion con la
que hay cargada en la memoria del automata.

0 Actualizacion de autdmatas: Es un programa que indica todos
los pasos necesarios para actualizar el Firmware Executive del
controlador programable Twido.

widoStite

{
\

\ Modo "Programacion”

P
ﬂs B

b Modo "Vigilancia"

¥

P

Engllsh
/ ™

} Actualizacion automatas

1
|

Pantalla inicial de Twidosuite
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6 En la pantalla de inicial del Twidosuite, ademas de los tres modos
principales podemos seleccionar uno de los dos idio mas que hemos
seleccionado en la instalacion, apretando en los ic  onos que aparecen en la

parte inferior izquierda de la ventana inicial.

3.2 Registro del TwidoSuite

Una vez descargado, instalado y abierto por primera vez el
Twidosuite, el paso siguiente es proceder a registrar el software. El
registro es gratuito y le mantendré informado de las noticias sobre los
productos mas recientes, actualizaciones de software y firmware para
su controlador Twido.

A Sino se registra, solo se dispone de un periodo de prueba de 30 dias
para este software. Para poder seguir utilizando es  te software después de que

caduque el periodo de prueba, debera registrarlo.

Para registrar TwidoSuite, abrirlo en “Modo programacion "y cuando
aparezca el espacio de trabajo de la ventana principal, pulsar en el
icono de “Otros” que se encuentra situado en la esquina superior

derecha. /@1

Cuando aparezca la ventana, hacer clic en “Acerca de” en la barra
de tareas de la parte derecha de la pantalla. Rellene el formulario
Licencia con la informacion «Empresa», «Usuario» y «Numero de
serie» y pulse “Ahora” .

“Proyasts”

Acerca de

Software:

TwidoSutte 2016
Copyright (¢)

Compafia
Apellido de usuario

MNambre del usuario

[SCHNEIDER ELECTRIG

[Juan

[Blea Pastor

Atencién: Este software esta protegido por a ley de copiay por acuerdos
internacionales

Esth prohibida la reproduceian o la distibucién total o parcial de este saftware por
cuslquier medio

Las persanas que no respeten este avisa serén juzgadas coma defaudadares v
estarsn penalizadas por a ley.

«f E »

Aceptar

Ventana de la opcién “Otros”
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Se inicia el Asistente de registro TwidoSuite. Siga las instrucciones en
pantalla para registrar la copia del software TwidoSuite.

6 Hay cuatro formas de registrarse: por la Web, el te  |éfono, el fax y por

correo electronico.

Leer las “Condiciones del servicio ”; aceptarlas para poder continuar
y enviar el registro.

3.3 Crear un proyecto nuevo:

Para crear nuestro primer proyecto, seleccionar el “Modo
Programacion” y nos aparecera el espacio de trabajo de la ventana
principal de Twidosuite. Siempre que entramos aparece por defecto la
ventana de proyecto, donde podremos realizar la gestion de nuestros
proyectos (Crear, abrir, guardar y cerrar un proyecto).

Pulsar en “Crear un proyecto nuevo” dentro del marco de acciones
de la ventana, acto seguido rellenar los campos de informacion
general de nuestro proyecto, como puede ser: el nombre del proyecto,
la ruta donde lo deseamos guardar, el autor, la version, la
compaiiia...etc.

Mi proyacto

@iorma cion del proyecto \
Informacién del archivo

Proyecto | N

Crear un proyecio nueve
Abrir un proyecto existente Diractorio | T I SRR ChAa J
Abrir un proyecto reciente

i6n del proy
Autor | I

Sarvicio | 5

oA i eind indice ,7
En esta pantalla, puads:

- saleccionar el nombra de proyects & Propiadad industrial |

introducir la informacidn del proyscto
mediante al formularic o

- adjuntar una fotografia al proyecto en
laficha =Imagen=.

-Haga dlic en «Crear» para crear el
proyecto.

Comentario chrlpcldn| Imagen ‘

b —

Marco de acciones Panel principal con la informacién del proyecto

Ventana de la pestafia de “Proyecto”
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Opcionalmente, también se dispone en la parte de debajo de tres
pestafias que se pueden rellenar para detallar mas informacién de la
aplicacion, como son: “Comentarios ” para introducir los comentarios
de la aplicacion que se desean descripcion de funcionamiento,
notas...etc, “Descripcion” donde aparece graficamente la
configuracion de nuestra aplicacion (equipos, redes) y la pestafia
“Imagen” donde podemos cargar una imagen que se desee (logo
de la compaiiia, esquemas).

Una vez se haya introducido la informacion del proyecto
generaremos el archivo pulsando el botén “Crear” que aparece en
la parte de abajo del marco de acciones.

3.4 Navegacion por el espacio de trabajo de TwidoSu ite

La navegacion por el interface del Twidosuite es muy intuitiva y grafica
ya que sigue los pasos de ciclo de desarrollo natural de una
aplicacion de automatizacion, por eso la navegacion y la compresion
de que se realiza en esa ventana es tan sencilla.

Barra de pasos de la aplicacién Barra de subpasos del programa Barra de tarea

: 2 ey [
o . N—'L ‘-( = \—]5 : o e ) i &
- . 1
T
. Ceriifprar al
° i hargwara
[l : S
et ! Dginir lns.
Descripeitn del métuls Nam, da s&ri] TWDLMDAZODTE Diresoisn [0 2 -_} """"
Controlador d= base medular d= doos entrades de 24 V 0= 06y cohe |
Begegeion salieg ds = Uanaistores g8 slimenbacicn te 0.3 A. Conastorea ML
i axiral =l
Configuracien del médula. E
n usoDirecckin Simbols  Utilizads por | Eltado gds 5F .~
LA Ama r E :I
T %04 ms = I i
T 0P 3ms L5 i Ho utilizade L
L 1 3ms. i 1 Mo utilizado i
= 2s0.4 ama Tk T Mo utilizade [ =]
Tablads salidas
En usa | Simbeile ;Esade? :-l
¥ %000
T %G T
T %002 ]1:_ ;
%003 = LA |
RITEE i
: g
Cuadro de lista Barra de acceso rapide  Barra de funciones
Error

Editores y visualizadores
Espacio general de trabajo del Twidosuite
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En el espacio de trabajo general siempre tendremos una serie de
barras, pestafias y menus que tendran las siguientes funciones:

3.5

Barra de pasos de la aplicaciéon:  Muestra los cuatro pasos
de la aplicacién TwidoSuite (Proyecto, Describir, Programar,
Documentar).

Barra de subpasos del programa: Muestra los tres
subpasos del programa (Configurar, Programa, Depuracién).
Aparece Uunicamente cuando el paso Programa esta
seleccionado.

Barra de tareas: Proporciona acceso a todas las tareas que
puede realizar en el paso o subpaso seleccionado de la
aplicacion.

Barra de funciones: Proporciona acceso a funciones
especiales asociadas a la tarea seleccionada.

Barra de acceso rapido: Muestra los comandos
Anterior/Siguiente y los accesos directos a Guardar y a
Analizar programa en todo momento.

Editores y visualizadores: Se trata de ventanas de
TwidoSuite que organizan los controles de programacion y
configuracion de manera que las aplicaciones puedan
desarrollarse correctamente.

Barra del cuadro de lista Error:  Muestra informacién acerca
de los posibles errores o advertencias de la aplicacion.

Configuracion basica del Hardware Twido:

Lo primero que hay que hacer cuando se inicia la tarea de realizar un
proyecto de automatizacién, es la configuracibn o descripcién del
hardware que se necesitara para dicho propdsito, por lo tanto en
funcion de ciertas premisas como son: El nimero de entradas y
salidas (asi como el tipo), la necesidad de memoria y velocidad en la
CPU, necesidad de buses de comunicacion...etc.

Todo este proceso de descripcion de la aplicaciéon desemboca en la
eleccion de un hardware determinado que se ajuste a las necesidades
de la aplicacion. Siendo distinto de una aplicacién a otra.

ISE)
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Por esta razén se tendra que configurar el hardware en el software

antes de empezar a programar.

T"‘—I
Iniciar la configuracion haciendo clic sobre el icono “Describir”

de la barra de pasos del Twidosuite. Se abrird la ventana de
configuracion, donde observaremos lo siguiente:

Panel de listas de Barra de herramientas de Panel de catalogos de
materiales descripcion productos

1

Lista de
. materialgs

S

. |

Fanils |Rskrencen.. | o Epoouios de ampiiacian =

Twko TWDLMDAZODTK 1 & i [-ampiaciin mfsnlmu_!

Tako TWDDDIBDT — 25 H

Twikdo  TWODABDT §d - TWDDAECT H

Takla TWDAMIZHT 1% F-TWDDDHEDT 5
: .
: s

: . Catfilogo

Colocar

F=TWDDDNEDK
=TWDDDIE0K

.
e TWDIDIDCEHTT ﬂ
.

TWDDDIsDT

iacduio ds ampllscion oon ooy &
Sniradas s 24 Vde GG, lemminals
.

B knilo extraible,
Ina linsa comon, H
Fanslziores da comin positve o &
Toman negativo (25 ma)
H

|.' | I

Bw ey

Panel grafico

Ventana de configuracion de Hardware “Describir”

El Panel grafico es el area donde se construye la representacion
gréfica de la configuracién agregando elementos de hardware.

El Panel de catdlogos de productos muestra el catdlogo de
elementos de hardware Twido, incluidos la base compacta y los
autématas modulares, médulos de expansion, opciones, elementos
de red en estructura con forma de arbol. La parte inferior del panel
proporciona una breve descripcion del elemento de hardware
seleccionado.

32

Scheider ISEf)



Manual de formacion de controladores programables T wido

* El Panel de listas de materiales es un area adicional que muestra
una lista de materiales de elementos de hardware que actualmente
forman el proyecto abierto. Puede hacer clic comodamente en
Exportar para guardar la lista de materiales en un archivo con
formato .CSV.

6 La visualizacion del catalogo @ y EE del panel de lista de

materiales se puede activar y desactivar haciendo ¢ lic en los iconos que se

encuentran en la barra de funciones.

Para ir creando la configuracion, arrastre los elementos de hardware
seleccionados del panel de catdlogos al panel gréafico para construir
gradualmente el sistema de automatizacion (incluido los buses de
comunicacion y los equipos conectados).

-- Compactos
-- Modulables
[ Extreme
=-Madulos de ampliacion
- ampliaciones DIG
=t pliaciones analdgicas
- TWDAMIZHT
g LT I
DA
- TRDARETT T
= TWDAMOLHT
= TWDAVOZHT
- TWDAMMIHT
- TWDALM3LT
s TWDAMIZLT
L TWDAMMEHT
(- Ampliaciones de comunicacio:
7-Modulos de ampliacion serie
+- dhdaptador serie
¥ Cartucho RTC
- i3

TWDAMISBHT

Mddulo de ampliacion de &
entradas analdgicas, (0-10%, 0 -

20 m#, 10 bits ¥ blogue terminal ¥

Pasos de configuracién Hardware

6Por defecto, al abrir la ventana aparece una CPU pr edeterminada, se
puede sustituir seleccionando y posicionando la cor recta, encima de la

predeterminada.

ISEf) Schneider 33



Instituto Schneider Electric de Formacion

Se tendra que ir colocando los diferentes elementos tal y como se
tienen situados fisicamente, cuando se haya finalizado Ila
configuracion habra que guardarla, haciendo clic en el icono de
“Guardar” de la barra de acceso rapido.

3.6 Edicion de datos:

Antes de programar la aplicacion, debe definir las especificaciones del
cableado de las E/S de la aplicacion.

Para ello se le asignha a cada una de las entradas y salidas fisicas un
simbolo que nos indique que realiza y nos ayude después a la mejor
comprension del programa.

Entrada %:10.0
Entrada %I10.1

Salida %.Q0.0

Salida %Q0.1
Fuente de alimentacidn del
automata

Fuente de alimentacion de las
salidas

Posible cableado de entradas y salidas fisicas

Para definir los simbolos de las E/S de la aplicacion, se ira a la
pestafia “Programar” de la barra de pasa de la aplicacion, donde
aparece directamente en la pestafia “Programa” de la barra de
subpasos del programa y tendremos que hacer clic en la opcidn
“Definir simbolos” que es situada en la barra de tareas en la parte
derecha de la ventana.
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E] Telermecanigque
Proyecta_dummy

¥ =

Frogramar

Buscar | Siguiente |

e g

Direccian Simbolo

A
|SALIDA_T | Comentario de que actva la salida
AUXILIAR_1 |Comentario del Audliar

Definir

Comentario Simbolos

|Comentario de lo que hace la entrada

[#| Enusa
1|

|«

-

—_

&' TwidoGuits 201

Ventana para la creacion de simbolos

En ese momento aparecerd en el area de trabajo la ventana para
definir los diferentes simbolos que utilizaremos mas tarde en la
programacion. Para crear un nuevo simbolo, se tendra que pulsar en
el icono de creacion de simbolos. En ese momento aparecera una
nueva fila en el area inferior donde rellenaremos los diferentes
campos.

La ventana consta de cuatro columnas donde se pone el “Simbolo”
(nombre descriptivo que nos aporte informacion de lo que realiza la
sefial), “Direccion” posicion de memoria a la que esta direccionada
esa variable, “Comentario” amplia la informacion descriptiva de la
sefial y “En uso” que indica si ese simbolo esta siendo usado en el
programa.

3.6.1 Tipos de variables basicos:
Una variable es una entidad de memoria de los tipos BOOL, WORD,

INT, REAL...etc. Segun la informacion que muestran se pueden
definir diferentes tipos de objetos:

ISE)
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0 Los Objetos bit: son variables binarias y como tal pueden ser
consultadas por instrucciones booleanas. La informacion que
suministran al autbmata puede ser 0 6 1 (falso 6 verdadero).

Tipos de objetos de bit:
» Bits de E/S: Estos bits son las "imagenes logicas" de los

estados eléctricos de las E/S. Las entradas estaran
direccionadas con la letra “%l” y las salidas “%Q”.

% 16Q X

4
A i ) /4'
/ Numero de via
tipo de objeto
Numero de expansion

Numero de controlador

e Bits internos: Los bits internos son areas de memoria
interna utilizadas para almacenar valores intermedios
durante la ejecucidon de un programa. Los bits internos
estaran diseccionados con la letra “%M”.

* Bits de sistema: Los bits de sistema de %S0 a %S127
supervisan el funcionamiento correcto del automata y la
correcta ejecucion del programa de aplicacion. La letra
para direccional los bits de sistema sera la “%S".

% MoS i
/

tipo de objeto
numero

» Bits extraidos de palabras: Uno de los 16 bits de
algunas palabras puede extraerse como bit de operando.

% I,Q,M,K,S W !tj D ¢ K
L A Y
\

posicion(rango)
del bit en el word

numero de palabra

palabra simple longitud
tipo cle objeto
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0 Los Objetos de palabra: Los objetos de palabra estan

direccionados en forma de palabras de 16 bits, almacenados en
la memoria de datos y que pueden contener un valor entero
comprendido entre -32.768 y 32.767.

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

FEDCBAGO9GB8776 54 3 2 1 o @Fosiciondelbit

lo|/1/o/1|o]o|1|o|o|1]o0|o]1]1]|0]1] Estado del bit

Y 4 © o <

o o % N © © - )
+ 2338 -0 I HL o0« o~ Valordel bit

© 0 N o~

© oA~

En la notacion binaria con sefal, el bit 15 se asigna por
convencion a la sefal valor codificado: Si el bit 15 se establece
en 0, el contenido de la palabra es un valor positivo , si en
cambio es 1, el contenido de la palabra es un valor negativo .

El valor de la palabra puede estar codificado en diferentes
formatos: Formato Decimal (Min.: -32.768, max.: 32.767, por
ejemplo, 1.579), formato Hexadecimal (Min.: 16#0000, max.:
16#FFFF, por ejemplo, 16#A536), formato de caracteres ASCII
(por ejemplo “OK™).

Binario Decimal Hex adecimal ASCII
0000010101001100 = 1356 = 16#54C =

Tipos de objetos de palabra:
» E/S analogicas: Es el valor eléctrico reflejado en las E/S

analdgicas. Las entradas estaran direccionadas con la
letra “%IW” y las salidas “%0QW".

% 6 Q

W i. z
A / 1 /;
/ / / Numero de via

tipo de objeto formato

Numero de expansion
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3.7

Memoria interna: Palabras empleadas para almacenar
valores durante la operacion en la memoria de datos, se
direccional “%MW”.

Constantes: Almacenan constantes 0 mensajes
alfanuméricos. Su contenido solo se puede escribir 0
modificar mediante el Twidosuite durante la configuracion.
Se acceden a la zona de constantes a través de “%KW”.

Palabras de sistema: Palabras del sistema que ofrecen
diferentes funciones, como proporcionar acceso directo a
los estados internos del autémata. La letra para
direccionar los bits de sistema sera la “%SW".

% M,K,6S w i
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\

namero

tipo de objet
PO e objeto formato

Escribir Programa:

El Twidosuite proporciona instrucciones para utilizar los lenguajes de
programacion Ladder (diagrama de contactos) y Lista (Instrucciones
de lista) y GRAFCET.

Lenguaj

e Ladder:

Los diagramas Ladder o de contacto son similares a los diagramas

l6gicos
principa

de relé que representan circuitos de control de relé. Las
les diferencias entre los dos son las siguientes funciones

de la programacion de Ladder que no aparecen en los diagramas
de logica de relé.

Todas las entradas estan representadas por simbolos
de contactos (| |-).

Todas las salida estan representadas por simbolos de
bobinas (< J).

Las operaciones numéricas estan incluidas en el
conjunto de instrucciones de Ladder gréficas.
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* Instrucciones de Lista:
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: Numero de linea,
Caodigo de instruccion y Operandos.

LD 210.1
h"\-\________________-
ST %0Q0.3

[l =]

0 ID %I0.1

2 LDN %MO

3 ST Q0.2 _|: Operandos

4 LDR %102 } ) :

5 ST °%Q0.4 Cédigo de instruccion
6 LDF “10.3 Numero de linea

7 ST 26Q0.5

Ejemplo de programa en Listado de instrucciones

* GRAFCET (Gréfica de control de secuencias de programacion  ):

Las instrucciones Grafcet de TwidoSuite ofrecen un método
sencillo para traducir una secuencia de ajuste (diagrama Grafcet).

Yal0.5

14
m— %Q0.1

—~  %I0.1

2 4 %002

—~  %I0.2

3 |1 %Qo3

——  %I03

Ejemplo de programa en GRAFCET

La cantidad maxima de pasos Grafcet depende del tipo de autémata
Twido. La cantidad de pasos activados en cualquier momento estan
limitados sélo por la cantidad total de pasos.
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3.7.1 Abrir el editor de programa:

El “Editor de programa” es el area de trabajo donde crearemos la
programacion en el lenguaje que se haya escogido.

Para abrir el editor de programas se pulsara la pestafia de

“Programar” en la barra de pasos de la aplicacion y asegurarse que

en la barra de subpasos del programa estamos en la pestafia de

“Programa” , aparece la ventana para la edicion de programa.

Navegador de programas Editor de programa

¥ Mmoo E=Ep 2
TLlwmw 3 4 b AF A4

% DRE [R5 e
ga.Prugum- El.lsta +-[&{)"m- L4 b

(1) o

Estindar ¥
Esténdar wEO R w300
e /1 t

Etap. iri.
Etap. dkéb.
| w3
Etap. POST
=

(oo ¥len ¥ o]

I En uzo Dirsocién Bimbcia

I

I
| Barra de funciones
Cuadro de lista Error MNavegador de datos « |mportar programa
* Exportar programa
+ Mostrarfocultar navegador
de programas
+ Mostrar/ocultar navegador
de ref. cruzadas
« Mostrar/ocultar navegador
de datos

Ventana del editor de programa

Navegador de programas: En esta area se puede observar las
diferentes secciones del programa, asi como las subrutinas.

Editor de programa: Es el area donde se realizara la
programacion propiamente dicha de nuestra aplicacion.

Barra de funciones: Barra donde se sitian las funciones
adicionales asociadas a la programacién (como exportar o
importar programas).
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* Navegador de datos: Esta ventana nos permite buscar donde
estan siendo usados los simbolos o direcciones, en que partes del
programa.

6En el editor también aparecer4d una barra de instruc ciones que

cambiara en funcion del lenguaje de programaciéon se  leccionado.

3.7.1.1 Creacion de un programa en leguaje ladder:

Existen tres barras de herramientas de programacion de Ladder dis-
ponibles que permiten editar programas e introducir instrucciones de
Ladder graficamente de forma sencilla:

» barra de herramientas del programa,

» barra de herramientas de la paleta de Ladder,
» paleta de Ladder ampliada.

7 ¥E, S~ Y DB QA s

. Lista

O 00606 G @@@@@.@

il
1)

®

1 Alternar modo Ladder/Lista 8 Copiar

2 Agregar seccion 9 Pegar

3 Insertar seccion 10 Deshacer

4 Agregar subrutina 11 Rehacer

5 Cortar en dos secciones 12 Visualizar en hexadecimal o decimal

6 Porcentaje del zoom 13 Mostrar/ocultar comentarios del escaldn

7 Cortar 14 Mostrar/ocultar comentarios del Ladder
15 Mostrar/ocultar simbolos

Barra de Herramientas Ladder

Para comenzar a programar se tiene que introducir la primera seccion
del programa para ello en la barra de herramientas pulsaremos el

icono de “agregar una seccion " g
-5

23 5 B, Bt % [ E £

Program =
Subroutines E-ﬁ'.:?“ | \ 4 »

Insert a section to begin.
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La primera seccion se inserta en el Editor de Ladder Logic, de forma
que muestra el primer escalon vacio, como figura a continuacion.
(Tenga en cuenta que un programa debe contener al menos una
seccion.)

WE‘ E-sm%lWMDE‘Dr s @Qa@c

| - g

IMI |

Haga doble clic en el encabezado de la seccion para introducir el
titulo de la seccidn y los comentarios.

Haga doble clic en la cabecera de escalon para introducir titulo de
escaldn, comentarios y declaracion de tipos de escalon.

Seleccione la conexién horizontal vacia que se ejecuta entre las
lineas de alimentacién derecha e izquierda del escalén.

[adier BB Bstm % [xE P MM L YixB 2K
VELBr A HFO ) (LB B ﬁci\ A HA/H PN

Comentarios de la seccidn

1 LD Etiqueta de la seccion
Etiqueta del escalon Camentario dal escalén

La conexion seleccionada se marca en color azul.

3.7.1.2 Insercién de instrucciones bésicas:

Para la insercién de las instrucciones basicas se dispone de una
paleta de Ladder para que la insercion de las instrucciones béasicas
sea lo més répida posible.

Las instrucciones mas utilizadas en un programa ladder son:
» Contacto normalmente abierto
« Contacto normalmente cerrado
* Bobina
* Bloque de comparacion
e Temporizadores
* Contadores
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Hyge 4k k) 1 3¢ ED%TM%9> 0 AR A R

| T

OB OO O® @.@@@

Alternar secciones de la paleta de Ladder ampliada

1 Agregar escalén 2 Insertar escalén

3 Agregar contacto normal abierto 4 Agregar contacto normal cerrado

5 Agregar bobina 6 Agregar bobina inversa

7 Agregar conexiéon 8 Eliminar conexion

9 Agregar bloque de comparacion 10 Agregar bloque de operacion

11 Agregar bloque de temporizador 12 Agregar bloque de contador

13 Agregar llamada de subrutina o salto 14 Botones de la paleta de Ladder
ampliada

Ahora haga clic en el icono Contacto normal de la paleta de Ladder
para insertar la instruccion grafica de entrada. Y el contacto normal se
inserta en la parte mas hacia la izquierda del escalon.

Ladder B . Bstm % |0xd B [MH L ¥yixE 2 2
E-HHH/HH/}IUM\@EHTH 0> < » AP

1 LD leta “e u mﬁn Comentarios dela seceidn

Etiqueta (Iel escalon Comentario del escaldn
Rung 0 i

Ahora hay que definir este contacto con que variable esta relacionado,
para ello nos posicionamos con el raton en una de los dos recuadros
punteados que aparecen encima del contacto y hacemos clic sobre él.
Si elegimos el de justo encima tendremos que poner la direccion
especifica de la memoria. Si elegimos el inmediatamente superior se
tendra que poner el simbolo de la variable.

R LR T T

B.Br |1 | B} L D 4
1 LD Efig ﬂ% ﬂ{:‘éﬁﬁ Camentarias dela seccidn
Etiqueta del escalon Comentario del escalén

Si el simbolo de la variable esta definido, aparecera también rellenado
automaticamente el otro campo y el comentario.
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3.7.2 Programacion ejemplo con instrucciones basicas:

Realizaremos un ejemplo de programacion de una aplicacién para
coger la dinamica de utilizacion del editor de programacion. Para
concentrarnos Unicamente en la programacion ya se habra definido
una configuracion y una tabla de simbolos.

La aplicacion es una guillotina industrial donde tenemos que hacer
trozos de plastico de una medida determinada:

o Una vez pulsemos el boton de marcha el motor de la cinta
transportadora que suministra la materia prima se pondra en
marcha, cuando el final de carrera que se encuentra en la
entrada de sefal de que la materia prima ya ha llegado a la zona
de corte, al cabo de 10 segundos bajara la guillotina, cortando a
la distancia correcta la materia prima. Este proceso se repetira
hasta que el sensor de la cinta transportadora  de salida haya
contado que en la zona de embalaje existen 100 trozos cortados

listos para embalar.

Tabla de simbolos

Entradas:

%I10.0 — Boton de marcha

%10.1 — Sensor de entrada a guillotina.
%I0.2 — Sensor de cinta de salida
Salidas:

%Q0.0 — Cinta transportadora

%0Q0.1 — Guillotina

En este caso el programa lo podemos dividir en dos secciones:
1. Seccion que se encargara del proceso de corte.
2. Seccion de la gestion del contador de piezas cor  tadas.

6La descomposicion de una aplicacion en trozos mas p equefos
(estructuracién) facilita enormemente la programaci 6n y la posterior

depuracion del mismo.
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Para ello crearemos la primera seccion donde programaremos el
proceso de corte. Entrando en la ventana del editor de programacion,
insertaremos la primera seccion “Guillotinado de producto”

En el primer escalon programaremos la puesta en marcha de la cinta
transportadora, la condicién que se habia definido para la puesta en
marcha de la cinta era pulsar el botdbn de marcha. Por lo que
colocaremos un contacto normalmente abierto que sera la entrada del
boton de marcha y una activacion o bobina que sera la salida de
activacion de la cinta.

E_ng}% Lt [ RBELIUMOR D [« v AR

1 LD Glillotinado de producto
MARCHA DE LA CINTA TRASPORTADORA CON EL BOTON "MARCHA™

Rung 0 I

Activacitn
el motar de
la cinta trans
:portadora

Ahora para que la cinta permanezca en marcha sin tener que tener el
boton pulsado constantemente, enclavaremos el boton de marcha
con la sefal de salida, creando otra rama en el escalén con la
condicién en paralelo.

Pulsar en el trozo de linea que queda entre el contacto de marchay la
linea vertical, y manteniéndolo pulsado, moverse hacia el otro extremo
del contacto, observaremos que sale una especie de arco de color
rojo que se torna verde cuando toca el otro extremo de la linea,
cuando esté en verde dejar de pulsar y se creara el segmento.

Seleccionar el segmento e introducir un contacto normalmente abierto
de la sefal de salida de la cinta.

1 Guillotinado degfroducto

Eﬂ?rm Jtd | B 4 AR/
LD

MARCAIA DE LA CINTA TRASPORTADORA CON EL BOTON "MARCHA”
Rung 0 | Botin de | Motivasian
MARCHA de
la maquina E

del mator de
Ela cinta tranz

dal motar
| cinta tran;
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Ahora una vez pulsado el botén ya se podra soltar, ya que la bobina
queda alimentada con su propia condicion de activacion, mas
adelante colocaremos una condicion para desenclavar y por lo tanto
parar la cinta (cuando se hayan cortado 100 piezas).

Ahora crearemos otro escalon (No otra seccidén) donde realizaremos
la temporizacion de 10 s. Para insertarlo pulsaremos el icono de

escalon. E--n

Después introduciremos un contacto normalmente abierto que sera el
sensor de entrada a la guillotina que serd lo que activara la
temporizacion.

Lot B8, Bettn %[ E X NP L AP EE
B Ge (HHH O (UG BLIm 8D |« » dH4/EPHIE

1 LD lotinado de producto
MARCHA DE LA CINTA TRAS_PORTADORA CON EL BOTON "MARCHA™

del corte de la guillotina _
"

3.7.2.1 Introduccion de un bloque temporizador:

Los temporizadores son instrucciones que tienen su propio icono de
insercion en el programa, para ello tendremos que pulsar en el icono. '

Con esta accion, lo Unico que hemos hecho es introducir el bloque
temporizador, que acto seguido tendremos que configurar su
comportamiento. Haciendo doble clic sobre el bloque de
temporizacion nos lleva directamente a la ventana de configuracion de

este.

Temporizacion de 10 s del corte de la guillotina

Rung 1 | Final de

carrera de
entrada ala |
[SENSOR_S0i T
LLOTIMA !
0.1 peTho

_I

46

Scheider ISEf)




Manual de formacion de controladores programables T wido

En la ventana de configuracion tendremos las siguientes opciones de
configuracion de temporizadores:

Definir los objetos

Asignacion: | Adtomatico El Mimero de ohjetas |0 Asignadas: 0 Mawc 128

Tabla

|T0dos E|
| Usa | 2T | Simbalo Tipo Base Freseleccian | Ajustable H
[ %TM0 TON 1 rrin 3959 v
[ | %Th1 TON 1 rrin 3959 v
[ %TMZ TON 1 rrin 3959 v
[0 |%Th3 TOM 1 rin 95949 v
[0 |%Th4 TOM 1 rin 95949 v
[ %ThE TON 1 rin 3354 v

En la ventana de configuracion, aparecen todos los temporizadores
disponibles.

Seleccionamos la primera fila y en la columna “Simbolo”
introducimos el nombre que deseamos que tenga nuestro
configurador (Ej. T_distancia).

En la columna tipo elegiremos entre las tres funciones de
temporizacion que se disponen. Estas son:

0 TON (predeterminado) —“Temporizador de retardo a la

conexion”:

(1) Cuando hay un flanco de subida en la entrada del
temporizador “IN” de 0»1, (2) el temporizador comienza a contar
el tiempo que le hemos definido “%TMI.P”, (3) cuando ese
tiempo se ha cumplido el temporizador pone su salida “Q” de
0»1, (5) la salida queda activada mientras la entrada también
siga a 1, en el momento que la entrada cae de 1»0 también lo
hace el temporizador.

(1)

ISE)
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0 TOF — Temporizador de retardo a la desconexion:
(1) Cuando hay un flanco de subida en la entrada del
temporizador “IN” de O»1, (2) La salida del temporizador “Q”
pasa también de 0»1, (3) cuando la sefial de entrada pasa de
1»0, (4) el temporizador comienza a contar el tiempo que se le ha
configurado “%TMi.P” , (5) en el momento que se cumple el
tiempo de preseleccion, la salida del temporizador pasa de 0»1.

o TP - Pulso a la temporizacion:

(1) Cuando hay un flanco de subida en la entrada del
temporizador “IN” de O0»1, (2) La salida del temporizador “Q”
pasa también de 0»1, (3) y el temporizador comienza a contar el
tiempo que se le ha configurado “%TMi.P” , (4) en el momento
que se cumple el tiempo de preseleccion, la salida del
temporizador pasa de O»1, (5) aunque el temporizador
permanecera activo hasta que la sefial de entrada pase de 0»1.

4}

De estos tres tipos de temporizador elegiremos el de retardo a la
desconexion “TOF” .
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Una vez seleccionado el tipo de temporizador, en la columna de
“Base” se tiene que elegir la base de tiempos en la que se va entrar
el tiempos entre: minutos, segundos, 100 milisegundos, 10
milisegundos o 1 milisegundo. En este caso elegiremos la base de
tiempos de segundos (1 s).

Para acabar en la columna de “Preseleccion” se tiene que colocar el
tiempo que deseamos, en nuestro caso (10 segundos) .

|TDE|DS E
| Uso | 2T | Simbolo Tipo Base Freseleccian | Ajustable |_
[T 1%Thil T_DISTANCIA  TOF 15 110 [w

La columna de “Ajustable” si esta habilitada nos permite cambiar el
tiempo de preseleccion desde el programa a través de valor
“%TMi.P” .

Para volver a la ventana de edicion de programa, tendremos que
pulsar nuevamente la pestafia de “Programa” en la barra de subpasos
de programa. |

Para acabar el escalon introduciremos en la bobina un bit de memoria
auxiliar “%MOQ0” con simbolo “AUXILIAR_1" para que nos ayude a la
activacion de la guillotina. Quedandonos el escaldon de la siguiente
manera.

TEMPORIZACION DE 10 S DEL CORTE DE LA GUILLOTINA

Fung 1 | Final de  Temporizacion de ‘Comentario
carrera de retardo a la del Auxiliar
entrada 3 desconexidn de 105 ! g
la quillotina S
SENSOR_T_DISTANCIA AURILIAR_
GUILLOTIM, g 1
R l, ompoooos
[i0 1 ST shiin
T o Y
|—— M Q
_| TYPE TOF .
B 1 zec
ADS Y
TP
10
.
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Crearemos un nuevo escaldn para la activacion de la guillotina. La
activacion de la guillotina tendra como condicion el contacto
normalmente cerrado del bit de memoria auxiliar “%MO0” .

Laider 5] Be Bt % [0xE ¥ MM ¢ ¥ =B EE
BB 4 HI Uit BELWMN D [« EAERE N

ACTIVACION DE LA GUILLOTINA

Rung2 | [Eomentaiio ] Eaiids ax
activacién de
SR :L\aguwllotina

jdel Auxiliar E

Pero la guillotina tiene un tiempo determinado para que baje, corte
bien y después se retraiga para volver a dejar a pasar la materia
prima. Como es un funcionamiento temporizado por pulso |,
intercalaremos entre el contacto y la bobina otro temporizador
“T_GUILLOTINA”" , pero esta vez sera del tipo “TP” con un tiempo de
preseleccion de “100 ms” . Quedando el temporizador configurado:

|Tudus 3

| Isa | 2T | Simbolo Tipo Base Freseleccian | Ajustable |
W 2THD T_DISTAMCIA | TOF 1s 10 v
W 2T T_GUILLOTIMS TR 100 ms 1 v

Finalmente el escalén queda de la siguiente manera:

ACTIVACION DE LA GUILLOTINA

Pung2 | Comentario Salida de

del Auxlllari

Eactwamén
de la
o [ ; guillotina

GUILLOTIM
ey

|—— IN Q
TYPE TP
TB 100ms
ADN Y
1P
1

Una vez programado la seccion del funcionamiento de la guillotina,
iniciaremos la programacién de la siguiente seccion que es el conteo
de piezas para la parada posterior de la cinta transportadora.

Electric
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Crearemos una nueva seccion a la que llamaremos “Gestion de
conteo”.

____ E]_ @_@ Later ¥ B, Bs g O[04 W [N £ Yy D £ 2
H/}|U1>J|-EI-D%TH’.C9>| > A A/ RN

-Programa
=)+ 1 - Guillatinado de productd .-F| E‘H | 'I I' 1

|I:?:‘[02§U] 1 2 LD : - : Realiza el conten de las piezas
. 2~ GESTION DE CONTEG - | GE | DE CONTEO pa,ral:tl?np{e Comentario de seccidn
1 Tnicio [0] Sl
l - Fin [@]

Agregaremos una instruccion de contador seleccionando la linea y
pulsando el icono. %

La deteccion del numero de piezas se realiza a través de un sensor
optico de barrera que se encuentra al final de la cinta transportadora.
Este sera la condicion que haga incrementar el contador. Por lo que,
colocaremos un contacto normalmente abierto con la sefial del sensor
de salida en la entrada del bloque contador “CU” que cada vez que
recibe una sefial incrementa este. También colocaremos la sefial de
marcha en la entrada “R”, para que cada vez que iniciemos la
guillotina ponga el contador a 0.

Laddor ] Bl Bs thm 9 [130% 7] *[DED fSeE 28
E‘“|-“‘i ) \ td | 1] D > AN
2 LD GESTION DEL CONTEO

Contador del numero | de plezas Cuenta 100 piezas y apaga la cinta transporadara

Rung 0 [Eotdn de
ARCHA de la |

AD) W

#EOP Auiliar para
100 desenclavar la

‘marcha de la

Sensar dptica |
de salida de !
salida de la
cinta para el |
conten de

2

i)

Finalmente colocaremos una bobina con un bit auxiliar “%M1” que
cuando el contador llegue a las 100 piezas y de sefal, pare o
“desenclave” la cinta.
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Ahora tendremos que configurar el contador, para ello hacemos doble
clic en el bloque y nos aparecera la ventana de configuracion, una vez
en ella seleccionamos la primera fila de todos lo que estan disponibles
y en ella rellenamos la columna “Simbolo” con el nombre que
deseamos que tenga (C_PIEZAS), en la columna “Preseleccion”

colocaremos el numero de piezas en la que queremos que el
contador nos de sefial (100). Y como en los temporizadores si
seleccionamos la casilla de “Ajustable” permitiremos que dicha
preseleccion se pueda cambiar a través de programa desde “%CO0.P” .

‘Todos E|
Llso A Simbiolo Freseleccion Ajustable -
‘ [T |%C0 C FIEZAS 100 [
e [ 4553 1 v
[0 |%C2 99499 v

Para finalizar la programacion, solo tendremos que ir a la primera
seccion y en el primer escalon colocar una condicion de normalmente
cerrada del bit auxiliar que hemos utilizado para que de sefial de que
el contador ha llegado a la preseleccion.

1 LD Guillotinado de producto

MARCHA DE LA CINTA TRASPORTADORA CON EL BOTON "MARCHA"

Fung 0 Botdn de Auxiliarpara Activacion del
[MARCHA de la desenclavar la ! ‘motor de la

rndouina ‘marcha dela @

Pictivacian del
motor de la
cinta

Con esta pequefia modificacion en la primera seccion, ya habriamos
finalizado el programa. Observamos que en el borde de cada uno de
los escalones hay una barra de color. En funcién del estado del
escaléon el color pueda cambiar entre rojo>amarillo>verde, el
significado de los colores es el siguiente:

o Rojo: para los escalones con error.
o Amarillo: para los escalones no validados.
o Verde: para los escalones validados y correctos.
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3.7.3 Validacién y guardado del programa:

Cuando se ha realizado el programa, tendremos que asegurarnos que
este no tiene errores antes de cargarlo en el autbmata. Por eso una
vez finalizado la programacién 6 durante el proceso de creacion del
mismo, pulsando el icono situado en la barra de acceso rapido
“Analizar Programa” . (})

53] Telemecanique
Froyecto_dummy

Programar

YOReYyeBDRE o e
B L g6 > | AR

dailiar
Epara deg
ienclavar
la

Emarcha

[Lacder ] B s ftm 9 [130%
B Br [AEYE0 ) LI

HEOP
1w

Rz
M1
—s D - (

[Sensar |
dptico. |

para el |

cnnteni

de ! I‘ (
—— — - —— |
pEE, © ) &) )

Si hay algun error en el programa, aparecera en el la ventana del
cuadro de lista de error y el color del lateral del escal6on que
contiene el error permanecera en rojo. Sino hay ningdn error, no
aparecera nada en el cuadro de error y el lateral de todos los
escalones se pondran en verde.

So6lo nos dejara guardar el programa, una vez que no contenga
errores, para guardarlo pulsar sobre el icono de “Guardar”
gue se encuentra en la barra de acceso rapido. w
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3.7.4 Simulacién del programa:

TwidoSuite incorpora una funcion de simulador que permite probar un
programa recién escrito sin tener que cargarlo en el controlador. El
Simulador Twido permite ejecutar el programa y probar diferentes
parametros para ver si se dan las respuestas esperadas.

Inicio del Simulador Twido

Para iniciar el Simulador Twido, seleccione Programa — Promover

Programa y haga clic en el botén del Simulador Twido en la esquina
inferior derecha de la pantalla Twid @ te.

TR

Descanectar

Ladder E - Bs| iy J\‘t__
|

% |5, |

TEVIE URIoAL
»asna

DA A= R G

1 L4
= L b 2 | 4 b4} i/ I A
NICUVE LA OUILLY TN Fromouer
e - el programa
‘Comentarin

del Auxiliar

EECIE ENRININ =L
i

T¥PE TOF
Te 1zec

.....................................................................................
floestiondeltiempa

: |iyosizons = lftoi0:31

= Inicio ™ Detener al final

Inicio

El TwidoSuite cambia automaticamente a Programa — Depuracién
— Promover el programa . También aparecera en la esquina superior

derecha que estamos en modo simulacibn y en que estado se
encuentra “RUN” o0 “STOP” .

Si estamos en modo simulacion en el Twidosuite aparecera un icono
en la barra de tareas de Windows.

H “;'@5;2%@9 %@NE‘I 10:50
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En el area de trabajo, aparece la ventana de descripcion general del
Simulador Twido. Emerge el escritorio digital. Si se configura o
incrusta un RTC, también aparece el panel Gestion del tiempo.

El Simulador carga la configuracion que ha creado en la pantalla
Describir .

En el modo simulacion se pueden realizar las mismas funciones que
en el modo depuracion cuando conectamos directamente al automata
Twido. Pero con la diferencia que en este caso no necesitamos
fisicamente el automata.

La ventana de descripcion general del Simulador Twido muestra el
estado de las entradas/salidas de todos los modulos de ampliacion y
de controlador base, descritos.

1}
1
2
3
4
5
b
T

En esta ventana se puede visualizar los indicadores del estado de la
CPU vy las activaciones de las entradas y salidas digitales
configuradas (Blanco=Desactivado; Verde=Activado ) y el valor de
las entradas y salidas analdgicas.

También aparece la consola de control , para poder controlar el
“autdmata virtual”, al igual que en el modo online, nos permite poder
ejecutar o parar el programa.

ISE)

| TWOLE- 43407 F SIMULACION A
RUM
o VISR
&9 TwidoSuite
Schneider 55

Electric



Instituto Schneider Electric de Formacion

Los indicadores luminosos RUN ERR y STAT se simulan en el
escritorio digital del Simulador Twido tal y como aparecerian en un
controlador base conectado (para obtener mas detalles sobre estos
indicadores luminosos

La simulacién del autdmata se hace de la misma manera que en el
modo de depuracion online, es decir, poder forzar y modificar las
variables , creando una tabla de animacién y veremos la ejecucion del
programa de manera grafica con la Unica diferencia que no estamos
conectados fisicamente a un automata Twido real.

El panel de control Gestion del tiempo permite controlar la
temporizacion de la simulacion (una accién en el panel de control
Gestion del tiempo modifica el tiempo RTC en consecuencia e
inmediatamente).

Gestién del tiympo

EDia A Hora  Minuto Segmdos K || <K || P> || | |
ra ra - - 5

244072000 17 24 68 m
44 ddd

Méx.

1. Tiempo de inicio: tiempo al inicio de la simulacion.

2. Periodo de simulacion: Si esta casilla esta seleccionada, cuando se llegue al
tiempo final, el simulador se detiene y aparece una ventana emergente con el texto
siguiente: Tiempo final alcanzado. El simulador se cambiard al modo DETENER. Si
esta casilla no esta marcada, la simulacién permanece en modo EJECUTAR.

3. Tiempo final: tiempo al final de la simulacion.

4. Un cursor indica la progresion de tiempo actual. Puede mover manualmente el
cursor para fijar la hora actual.

5. Estado del simulador: Detener, EJECUTAR, avance rapido, retroceso rapido.

6. Indica la hora actual de la simulacion.

7. Volver al tiempo de inicio.

8. Retroceder rapidamente en el tiempo.

9. Avanzar rapidamente en el tiempo.

10. Ir al tiempo final.

11. Fijar el nivel de avance rapido/retroceso rapido en el tiempo.

6 La hora inicial predeterminada de la simulacién es la hora de su PC.

La duracién predeterminada de la simulacion esde s  iete dias.
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3.7.5 Descarga del programa en el PLC:

En esta seccion, aprendera a como transferir el programa al PLC
Twido y empezar a ejecutar el programa en el controlador. Tenga en
cuenta que un programa debe guardarse antes de poder transferirse
al PLC.

o Transferencia del programa

Para ejecutar la aplicacion cuando vaya a depurarla, primero debe
transferirla a la RAM del controlador.

El puerto serie EIA RS232C de su PC se puede conectar al puerto 1
del automata con el cable TSX PCX1031. Este cable convierte las
sefales comprendidas entre EIA RS232 y EIA RS485.

El cable TSX PCX1031 incorpora un conmutador rotativo de cuatro
posiciones para seleccionar distintos modos de funcionamiento. El
conmutador designa las cuatro posiciones como "0-3" y el ajuste
apropiado de TwidoSuite para el autdmata Twido es la posicion 2.

EIA RS232
TSX PCX1031 Puerto serie del PC

Puerto 1
RS485

Minidin

| 2
_!|E[1 + 3
0

e

Para transferir el programa de aplicaciéon al PLC, si ain no ha
conectado el PC al controlador, seleccione una conexion en la tabla
de conexiones de la tarea Programa — Depuracion — Conectar y
haga clic en Aceptar.

El TwidoSuite intenta establecer una conexion con el controlador y
realiza comprobaciones de sincronizacion entre el PC y las
aplicaciones del PLC.

ISE)
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Conexion para la puesta a punto

Este modo de conexion permite conectarse |
directamente a un autdmata o transterir ung 'fipo. I

aplicacion entre el PCy un autdmata -
SN~ U

Conectar

5 una Ci

Nombre ‘ Modo de conexion ] IJ]
E

Hay diferentes tipos de conexidn para conectarse al Twido, via puerto
serie COM, via cable USB, via Ethernet. En nuestro  caso utilizaremos el puerto

COM (serie) para comunicarnos.

El Test de conexién que aparece tras pulsar “Aceptar’” muestra los
resultados de tres comprobaciones de sincronizacion.

Linea 1: comparacion entre el PC y las aplicaciones del PLC.

Linea 2: comprobacién de compatibilidad del hardware.

Sel una Ci

onexion permite conectarse

‘ un autdmata o transferr una ez T RS e i
Loty animata Tipo  MNombre  Modo do conexion D

Conectar

|
| Pc |Mi conexion 1 Serie | Punit |
|
ion estd establecida
Test de la

La aplicacion TwidoSuite es diterente dela aplicacion del automata:
— 1 cE puede realizar una conexion inmediata.
| Las configuraciones de hardware son compatibles
— | 5 transterencia PC ==> Autdmata es posible
La aplicacion del autdmata no esta protegida:
—p | 5 fransterencia Autdmata ==» FC estd autorizads

G ion entre

[ Proyecto Autémata
Marnbre de aplicacién My Twido Mty Twvida
Tipo e base TWDLCDAZADRF TWWDLC-A240RF

=

Elija un tipo de i

oaE

Cialoga Transferencia Transferencia
| sinfransierencie PC==» autdmata  autmata ==> PC

4

| Acepte su tipo de int;
| _Cancelar |
QWL Y

T Twido
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Si el PCy las aplicaciones del PLC son diferentes, seleccione el icono
del “Transferir PC => Controlador " que ha quedado habilitado.

=

GSi la aplicacion del controlador esta protegida con una contrasefia,

recibira un aviso para introducir la contrasefia. Es criba la contrasefia y

seleccione “Aceptar” para continuar con la transfer encia.

Si se esta ejecutando el controlador, aparecerd un cuadro de
advertencia que indica que, para continuar con la transferencia,
debera detenerse el controlador. La transferencia comienza cuando
se detiene el controlador. Si el controlador estda en ejecucion,
seleccione “Aceptar” para detenerlo y continuar con la transferencia.
Para cerrar el cuadro y cancelar la transferencia, seleccione
“Cancelar” .

Aparecerd un cuadro de dialogo de advertencia que indica que se

sobrescribira el contenido de la aplicacién del controlador. Seleccione
“Aceptar” para continuar con la transferencia.

A Los comentarios referentes a los simbolos y al prog rama no se

transfieren al controlador.
o Ejecucién del programa en el Twido:

Cuando haya acabado la transferencia del programa aparecera una
consola de control, que nos dira el estado del Twido Online

ISE)
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Esta estara formada con tres botones para activar los estados del
PLC de modo Online:

»)J Ejecutar : Cuando se esta ejecutando el autémata, también lo
estard haciendo el programa de aplicacion. Las entradas del autémata
se actualizan y los valores de datos se establecen con arreglo a las
instrucciones de la aplicacién. Este es el Unico estado en el que se
actualizan las salidas reales.

) Detener: Cuando se detiene el autdmata, la aplicacién no se
estard ejecutando. Las entradas del automata se actualizan y los
datos internos se mantienen con los ultimos valores. Las salidas no se
actualizan en este estado.

\"_") Inicializar : Cuando se inicializa el autbmata, la aplicacion no se
ejecutara. Las entradas del automata se actualizan y los valores de
datos se establecen con su estado inicial. Las salidas no se actualizan
en este estado.

También consta de tres pilotos de estado RUN, ERR y STAT en el
autémata base se simulan en el Panel del autbmata:

RUN ERR Descripcién
Apagado Rojo parpadeante |No existe configuracién en el automata
Luz amarilla continua Apagado Autémata detenido
Luz verde continua Apagado El autdmata esta en funcionamiento

Verde parpadeante |Rojo parpadeante |Automata detenido

Error de hardware o de sistema. Reiniciarse
en frio.

Apagado Luz roja continua

3.7.6 Depuracion del programa del PLC:

Tras cargar el programa en el PLC y estar conectado en modo online
con el autdbmata, el Twidosuite dispone de varias herramientas para
poder verificar el correcto funcionamiento del programa y realizar los
ajustes necesarios para que la aplicacion real vaya como se desea.

60
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0 Monitorizacién del programa del PLC:

Puede animar los programas de Ladder y Lista cuando esté en linea,
pudiendo supervisar el funcionamiento del programa de una manera
gréfica. Para ir al programa animado, una vez conectado, seleccione
la tarea Programa — Depurar — Promover Programa para abrirlo.

El editor de programa muestra elementos de Ladder animados.
Observe los elementos de Ladder animados durante la ejecucion del
programa.

Froyesio Tiasuiiit Frogramar

gurar Programar

[Lotier B, Es i % [0% B NN £ V=B B

2 [BaBn 4 H/} WD _f_'"r'm | B s ]« +_1/|P_-|Pi-"-|nl

i H ina

wd  Promover
el programa

-
=0

L
4
=

I COKTANDGER DEL KLIMERN DE PIE7AS

<ADWERTENCIA DE EJECUCION> : NO SE

Puede observar como se enciende la luz de fondo de los objetos
l6gicos como contactos, bobinas y objetos especiales cuando su valor
l6gico pasa a ser 1.

Puede realizar un seguimiento de las variables de datos de los
blogues de funcién, de comparacién y de operacion, incluidos los
valores actuales y los preseleccionados.

6 Los operandos binarios se muestran como 0 6 1, mien  tras que el resto
de los valores se muestran en forma hexadecimal od  ecimal, segun el formato

seleccionado en Preferencias
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o Tablas de animacion:

Las tablas de animacion se utilizan para ver y ajustar las variables del
programa en linea cuando un PLC esté en modo Ejecutar o Detener.

Con una tabla de animacién, puede:

e Supervisar el valor real de cualquier variable del
controlador, mientras el programa esta en ejecucion, y
compararlo con el valor esperado;

e Cambiar el valor de las variables independientes de los
valores calculados, hasta que se actualicen de nuevo;

* Realizar una copia de seguridad de los valores actuales de
todas las variables de una tabla de animacion;

* Restaurar los valores guardados de todas las variables de
una tabla de animacion en el controlador y

* Forzar entradas y salidas.

Para crear una tabla de animacién, una vez conectado, seleccione la
tarea Programa — Depurar — Gestionar las tablas de animacion
para abrir el editor.

sl Qilﬁﬂiﬂﬂgﬁl

Gestionar las tablas de anima

B e en e | |#Jus|  oDieccisn | simboo | Acual | Guadade | Fomnaw |

Aweessannassansannnsnnnt [ & %02 S_SALIDA 0 0 Decimal

Duplicar latabla actual 1 0 %m2 | i} Decimal

Renombrar Ia tabla en curso | & %C0Yv C_PIEZAZY 0 i} Decimal ablas de
o | & %no MARCHA 0 0 Decimal

Elimtnediasuts ee il | & %cop ¢_PIEZAS.P 100 ] Decimal

Importar una tabla

Exportar una tabla

Las tablas de animacion

Mambre
Mitabla de animacion 1

4] i

TENCIA DE EJEC OHz - HO SE HA SELER
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Para crear una tabla de animacion se tiene que pulsar la opcion de
“Crear una tabla nueva” dentro del marco de tareas de gestion de
las tablas que se encuentra en la parte izquierda del editor.

Una vez se le ponga un nombre a la tabla, se colocan las diferentes
sefales que nos interesa poder observar y probar dentro de nuestra
aplicacion. Para nuestro ejemplo seran los siguientes:

Crear una tabla nueva

Duplicar la tabla actual A A RN A A A A AR A A AN A AR AR A A A AR A AEARAEEEEAEEREAEEEEEEREEEEREEE (

B I l[LNUS Direccidn T Simbala T Actual r Guardado Farmato Hpai
Renombrar la tabla en curso 1] & %00 MARCHA 0 ] Decimal ﬁ?’.&
Eliminar la tabla actual 2] & %01 SENSOR_GUILLO 0 0 Decimal

3] & %02 S_SALIDA o ] Decimal
lipHoHarIna 4] = %000 CINTA_OH 0 i Decimal
Exportar una tabla 5| W %a0 GUILLOTINA o 0 Decimal

B | & %THON e} ] Decimal

T | W %TMLY 1 0 Decimal

0N R 0 0 Decimal

9

s Rlodnbres o

| Tahla quilatina

|« E

<ADVERTENCIA DE EJECUCION® - ND SE HA SELERSS

2l N

En la columna de “Direccion” es donde se va introduciendo las
direcciones de las sefiales que nos interesan, sino también se puede
colocar el simbolo en la columna de “Simbolo” . Cuando se haya
colocado la direccion o el simbolo se refrescaran las columnas de
“Guardado” con el valor guardado y en la columna “Actual” el valor
actual de la sefal.

Para variables que no sean boleanas se puede elegir en la columna
“Formato” la codificacion en la que la se quiere visualizar en
Decimal o Hexadecimal . En este caso por ejemplo se ha colocado
los valores actuales de los temporizadores “%TMO0.V”, “%TM1.V" y el
valor actual del contador “%C0.V” en formato decimal.

En la tabla de animacién es también posible modificar/forzar los
valores de las variables desde el PC.

ISE)
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o Diferencia entre Modificar y Forzar una variable:

Si se modifica una variable, el usuario puede cambiar el valor de la
variable pero el control lo tendra el PLC, es decir, que el PLC puede
volver a cambiar el valor. Si se fuerza una variable, el control del
valor la tiene el usuario, es decir, el PLC no podra cambiarla.

Para modificar el valor de una variable solo se tiene que seleccionar

y cambiar el valor en la columna “Actual”

. Por ejemplo cambiar el
valor del contador de piezas del 0 actual a 23.

| L&IUS| Direccidn | Simbolo | Actual | Guardada Formato

1] & %00 MARCHA 0 i} Decimal
2] M %01 SENSOR_GUILLG 0 i} Decimal
3] M %02 5 SALIDA 0 i} Decimal

4 ] & %000 CINTA_ON ] 1] Decimal
5] W %C01 GUILLOTIMA, ] 1] Decimal

B | b %TMOY ] 1] Decimal
7] | %TMILY T_GULLOTINAY 1 ............... 0 Decirnal

\ I ™ : g
5 T
| IMUS| Direccidn Sitnbalo | Actual | Guardado Forrmato

1] & %00 MARCHA = 0 Decimal
2] & %01 SENSOR_GUILL . 0 Decimal
3] % %02 S_SALIDA Escribir 23 | g Decimal
4] W %Q0.0 CIMTA_OM = a Diecirnal
5] & %001 GUILLOTINA ] 0 Decimal

6 ] W %TMOY ] 0 Decimal

T b %TMIY T_GUILLOTIMNAY _1..... 3 . A 1] Diecimal

3 || %cov CPEZASY 3, g Decimal

9

Para forzar una variable , se selecciona y se pulsa uno de los
comandos de forzado de la barra de herramientas. Por ejemplo forzar

la sefal de salida “%Q0.0” de O a 1.

ko waEE
forzar el DhJem al

| lﬁ),lUsl Diraccidn | Sirnbolo Actual Guardada Formato
1] & %I00 MARCHA D ] Decimal
2] & %01 SENSOR_GUILLO O ] Decimal
3| W %02 S_SALIDA ..U. ................... o Decirnal
| m%an0 JCINTAON |0 |-
5 [ %001 GUILLOTIMNA, ] Decimal
X2 8
forzar el DbJem al
| I&IUS| Dire Simbolo ctufal | Guardado Farrmato
1] & %00 MARCHA Decimal
2] & %01 SENSOR_GUILLD D ] Daecimal
3] ¥ w02 S_SALIDA, NN . 0 Decimal
|~ :
5] W %001 GUILLOTIMA 0D Decimal

En la columna con la etiqueta Actual de la tabla de animacion, la
variable forzada aparece con un prefijo F junto al estado forzado 0 6

1.FOoF1.
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En la ventana de herramientas existen diferentes comandos de
forzado:

1
. E Forzara 1
ﬂDF-::rzar&u::l
G Borrar forzado

‘ Borrar todos los forzados

A A la hora de forzar variables tener en cuenta de no dejar valores

forzados una vez acabada la depuracion del programa

Se pueden Mostrar/ocultar las tablas de animacién , dentro de la
ventana del editor del programa. Haciendo clic en el icono de la barra
de funciones para mostrar y ocultar las tablas de animacién situadas
en la parte inferior de la ventana. g

Ladder ggsﬁﬁf"_"l © 130% ¥ %‘“[Dﬁ LAt} HD(@-EEE - - .
iH‘E Eﬂ‘{l‘i’l|{}/}|ulxl‘ng\“ 1\19>| 4 Pifi{'f'mm
m 3 ' i

'MARCHA DE LA CINTA TRASPORTADORA CON EL BOTON
"MARCHA"

Fung 0

Betivacian
del motor
‘de la cinta

Botdn de  Auxiliar
MARCHA para

de la ‘desenclavat
maguina  la marcha |
de la cinta |

EW*>W>@PWWEQWEMT__—

| |#|us| Diecrion | Simboln | Actual | Guadado | Fomaw  [s|F
11 & %00 MARCHA a ] Decimal :
2] & %0 SENSOR_GUILLD 0 i Decimal
3] M %02 5 SALIDA 0 0 Decimal
4] W %aoa CINTA_ON F i ] Decimal
2 e GUILLOTINA @ ] Decimal

<ADYVERTENCIA DE EJECUCION> © NO SE HA SELE|

También se puede Copiar los objetos de escalén en una tabla de
animacion, seleccionando el escalén y pulse (boton situado més a la
izquierda de la barra de herramientas de animacion), como se
muestra en la figura que aparece a continuacion. *5}'
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3] Felemec

Progiamar T

' Ladder ¥ E'-.;.E*,Sﬁ‘nl% 130 L-éa ML ';HEX@EE};
' BaBr b0 (LI BELE S D | 4 LR/ i

Promawer
el pragrama

MARCHA DE LA CINTA TRASPORTADORA CON EL BOTON
"MARCHA"

Fung 0

T —— -

gyuilloting

2 | | :Decimal
MARCHA Decimal =

<ADVERTENCIA DE EJECUCIENS . NO SE HA SELE =
ra
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4. Operaciones avanzadas

4.1 Operaciones con sefiales analdgicas:

En este capitulo se describe el modo de gestionar los potencidmetros
analdgicos incorporados y los modulos de ampliacion analdgicos.

o Potenciometros analdgicos:

Los controladores Twido cuentan con un o dos potenciometros
analdgicos. Los potenciometros aportan unos valores numericos, de
0 a 1.023 para el potenciometro analégico 1 y de 0 a 511 para el
potenciometro analdgico 2, correspondientes a los valores analégicos
que indican estos potencidmetros, forman parte de las dos palabras
de entrada siguientes:

0 %IWO0.0.0 para el potenciometro analogico 1 (a la izquierda)
0 %IWO0.0.1 para el potencidometro analdgico 2 (a la derecha)

Estas palabras se pueden utilizar en operaciones aritméticas. Se
pueden emplear para cualquier tipo de ajuste (preselecciéon de un
retardo o de un contador, ajuste de la frecuencia del generador de
pulsos o de la duracion del precalentamiento de una maquina, etc.).

0 Moddulos analdgicos:

Ademas del potenciometro integrado de 10 bits y el canal analdgico
de 9 bits, todos los automatas Twido que admiten ampliaciones de
E/S pueden configurar médulos de E/S analdgicos y comunicarse con
ellos.

Funcionamiento de los médulos analdgicos:

Las palabras de entrada y de salida (%W y %QW) se emplean para
intercambiar datos entre la aplicacion de usuario y los canales
analdgicos. La actualizacion de estas palabras se realiza de manera
sincronizada con la exploracion del automata en modo RUN.

ISE)

Electric

Scl&nelder 67



Instituto Schneider Electric de Formacion

Direccionamiento de entradas y salidas anal6gicas

En la pestafia “Describir” de la barra de pasos de la aplicacion se
configura el hardware de la aplicacion, dentro del catalogo de
hardware/Mddulos de ampliacion/Ampliaciones analégi cas estan
las diferentes referencias de todos los médulos analdgicos. Para
introducirlo en la configuracibn solo se tiene que seleccionar y
arrastrar a la posicién deseada en la ventana de configuracion.

Cuando se tenga el médulo analdgico en la posicién, se tendra que
configurar , para ello haremos doble clic en el médulo y nos iremos a
la zona de configuracion hardware.

[ Bases
[=-Médulos de ampliacién
- Ampliaciones DIG

- it

7~ - TWDBMIBHT

- TWDARIEHT

S TWDAMOTHT

- TWDAKCEHT

- TWDAMMIHT

- TWDALMELT

- TWDAMIZLT

L TWDAMMEHT

- Ampliaciones de comunic{
- Médulos de ampliacién serie |
¥ Adaptador serie

TWDAMIZHT

Madulo de ampliacion con 2
entradas analdgicas (0-10Y,
4 - 20 m#A), 12 hits yterminal

de tormillo exraible (50mA)

En Programa — Configurar — Configurar el hardware , el panel de
configuracion muestra una zona de Descripcion que contiene el
namero de referencia y una breve descripcion del médulo seguida de
la tabla de configuracion de dicho médulo.

Si dispone de varios médulos en el sistema y desea mostrar la tabla
de configuracién de uno en concreto, haga clic en el médulo deseado
en el panel grafico superior.
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Pro) ramar

Configurar

| Uso | Diecoien | Simbolo | Ampliade | Mirimo | Méxima | Un
[ B _%IW].D II\_I__ANALOGICM | Marmal ED fN\'n_gunD I5
%Wl INANALOGICAZ  Nouiizado | Nomal 0 Ninguno

& TwidoSuite 201

En la tabla de configuracion de los médulos de ampliacion analdgicos,
consta de las siguientes columnas, con mas o menos filas en funcién
del nimero de entradas y salidas que dispone el médulo analdgico
configurado.

|Uso| Direccian | Simbolo | Tipo | Arnpliada Minirma | Méaximo | Unidades

a
a

Configurar
-el material

¥
Ay ¥ =
e = = R T 17 £ N N —
<ADWERTENCIA DE EJECUCION= : NO SE HA SELE \ A A\
== __ OBV --

%MW1 0 IN_AMNALDGICAT o wiliz e oI 0 4085 Minguno
EAC R IN_ANALDGICAZ I tormal 1] 4095 MNingunao

En la columna de “Direccion” ya viene preestablecida en forma
“%IW” para las entradas y “%QW” para las salidas.

La columna “Simbolo” podemos asignar un nombre a la variable
para identificarla o hacer la llamada desde el programa.

La columna “Tipo” se define el tipo de entrada y salida. Identifica el
modo de un canal. Las opciones dependen del canal y del tipo de
maodulo. (Por ejemplo de tension 0-10 Vdc, de corriente 4-20 mA).
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La columna “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
correspondiente. La tabla muestra los valores “Minimo” y “Maximo”
admitidos (fijos o definidos por el usuario, en funcién de la opcién
escogida en la columna “Ampliada” que se puede elegir entre
Normal o Personalizada ) junto con la “Unidad” , en caso necesario.

o Ejemplo de utilizacion de sefiales analogicas:

Gestion de la velocidad de la bomba de riego en funcién del nivel de
agua, se dispone de una entrada analogica de corriente que nos
indica el nivel de agua en el depdésito. Y se controla la velocidad de la
bomba a través de una salida analdgica, para ello disponemos de un
modulo de ampliacion mixto con entradas y salidas analdgicas.

Primero tendremos que configurar el equipo, con el Twido y el médulo
de ampliacion analogico con referencia TWDAMMS3HT, que dispone
de 2 entradas analégicas vy 1 salida analdgica .

Tras haber realizado la configuracién, hacer doble clic para realizar la
“configuraciéon”  del modulo analdgico. Configuraremos la entrada
analdgica con el simbolo de “Nivel_deposito” del tipo 0 - 10 V y una
salida analdgica que la llamaremos “Velocidad_bomba” que sera de
4 - 20 mA.
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i Biamiiyistels

Configurar
‘el material

+kbpm} - BheecibnefsesesesSiniraior =,
%10 NIVEL_DEPOSITO

% QW10 WELOCIDAD_BOMBA, Mormal Minguno

Utilizaremos bloques de comparacién -El- para determinar los
niveles del depésito e insertaremos bloques de operacién EI para
cargar la velocidad de la salida analégica, el programa seran de la
siguiente manera:

NIVEL BAJO (S| EL NIVEL DEL DEPOSITO ES INFERIOR DE 1000)

Rung 0 |
NIVEL _DEFOSITO <= 1000

Rung 1 |

Fal1

NIVEL BAJ

Fung 2 |

Fung 0 R
MIVEL BAJID

VELOCIDAD MEDIA

Fung 1

VELOCIDAD ALTA

Fung 2 R
MIVEL ALTO_
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o Regulacion continua PID:

El Twidosuite dispone la posibilidad de implementar para procesos
industriales algoritmos de regulacién continua PID , utilizados para
regulacion de nivel, temperatura, caudal, presion...etc, donde
recibiremos una sefial analogica de entrada con la medida que
qgueremos regular (nivel, caudal, temperatura) y segun los célculos del
algoritmo PID implementado en el control “Twido” el sistema actuara
sobre una sefial analogica de salida que controlara por ejemplo la
velocidad de una bomba...etc.

6 El sistema de regulacién continua PID  es un tema demasiado extenso
para ser explicado en este manual, donde nos centra remos en como

configurar este sistema en el software Twidosuite.
Configuracion en el Twidosuite de una regulacion PID:

Para la implementar un regulador PID en el Twidosuite una vez
definido en el sistema la entrada y salida analdgica para la regulacion,
se tiene que configurar el regulador PID, para ello elegir la pestafa
“Configurar” dentro de la barra de subpasos de programa y en la
barra de tareas elegir la opcion “Configurar los datos” , aparecera el
area de trabajo, en la columna de “Categoria de objetos” elegir
“Objetos avanzados” , aparecera una nueva columna en la parte
inferior con las diferentes funciones de “objetos avanzados” elegir la
funcion de “PID”.

los datos
Tabla

Bloques funcionales

I Definir los objetos \ naterial
Objetos simples Asignacién: | Automatico z] humera de objetas |0 Asignadas: 0 Méx NPComigurar
Objetos de EfS m!7

. ,’ Tados > General |Entrada | PID | AT | Salida | |
Objetos avanzados v . = ) h%‘#
| Uso | Direccidn | Configurado | Aplicar | Cancelar ',!ﬂmﬁh'g

FID 1

Iode de funcione PID E

FID /

Macros Com.

Macros Drive

Macros Tesys

_|—I_\_|—I_\_|—I_\_\—I—I_\-E_"j
Ooonooooooooooph

Macros OTB
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Aparecera el area para declarar las diferentes instancias PID. Entre
las 14 instancias que se pueden configurar, se elige una
seleccionandola en la columna de “Configurado”

6 Importante: Las pestafias deben completarse en el orden en el que
aparecen en el cuadro de diadlogo PID: primero General, Entrada, PID, AT v,

finalmente, Salida.

En la pestaiia general se elige entre los diferentes modos de
funcionamiento.

o PID: Autémata PID simple.

o AT + PID: La funcion de Auto-Tuning se activa al iniciar el PID e
introduce automaticamente los valores de ganancia Kp, Ti, Td
(pestafia PID) y el tipo de accion PID (pestafia Salida). Al final de
la secuencia de Auto-Tuning, el autdmata pasa al modo PID para
la consigna ajustada y utiliza los parametros establecidos por AT.

o AT: La funcion de Auto-Tuning se activa al iniciar el PID e
introduce automaticamente los valores de ganancia Kp, Ti, Td
(pestafia PID) y el tipo de accion PID (pestafia Salida). Al final de
la secuencia, el PID se detiene y espera.

o Direccion de palabra: Este tipo de configuracion a través de la
direccién de palabra permite que el usuario pueda gestionar el
modo de funcionamiento del autbmata PID mediante el programa
de aplicacion, de manera que sea posible adaptarse a los
requisitos finales.

PID | AT

General | Entrada Salida

Aplicar | Cancelar |

Modo de funciona [ AT+PID E/
[ Estados FID

—
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En la pestafia de Entrada se tiene que introducir el canal analogico
utilizado como medida en el campo asociado (En este ejemplo: se ha
elegido %IW1.0).

Activar la casilla Conversion si se desea convertir la variable del
proceso especificada como entrada del PID. Si se selecciona esta
casilla, se podra acceder a los dos campos Valor min. y Valor max.
La conversion 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.

Cuando sea necesario, establecer las alarmas en los umbrales de
medida alto y bajo activando las casillas y completando los campos
correspondientes.

General |Entrmla PID|AT | Salida

Aplicar | Cancelar |

Medida Conversidn Alarma
[ Autarizar [TAutarizar
kdin Baja Salida
%10 E | |
hdd Alta =alida

En la pestafia PID, introducir el valor que debe utilizarse para definir la
consigna del automata. En general, este valor es una direccion de
memoria 0 una consigna de una entrada analdgica.

Sodlo se puede seleccionar el tipo de corrector si anteriormente se ha
elegido el modo de funcionamiento PID en la pestafia General.

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 funcion de Auto-
Tuning e introducir automaticamente los valores encontrados.

Introducir el Periodo de muestreo del PID. El controlador utiliza este
valor para adquirir medidas y actualizar salidas.
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General |Entrmla |PIIZII AT | Salida

Aplicar | Cancelar |
Consigna I:_Zurlectnr Parametros Periodo
tipo Kp b L01) IW de muesztren
(10ms)
b 5 Tixois) s 100

Tdix01s) Yaldiy12

En la pestafia AT, activar la casilla Autorizar si se desea utilizar AT.
Introducir el valor de Limite de la medida. Se trata del valor de limite
que no debe superar la medida durante la AT. Introducir el valor de
Consigna de salida , que es el valor de salida del automata enviado
para generar la AT.

General | Entrada | PID | AT | Salida
Aplicar | Cancelar |
Modo AT Limite de la medida Conzigna de salida
[wf 10000 5000

En la pestafia Salida, introducir la seleccion de la lista desplegable
Accion . Esta seleccion depende del sistema configurado:

o Accion directa: la salida del autdmata disminuye cuando el valor
de variacion (consigna - medida) aumenta (autbmata en frio).

0 Accion inversa: Accion directa: la salida del automata disminuye
cuando el valor de variacion (consigna - medida) aumenta (aut6-
mata en caliente).

ﬁ Al utilizar la funcién AT, esta li sta selecciona autométicamente
Direccion de bit. La funcién AT determina el modo d e funcionamiento, y en

este caso se introduce el bit asociado con este cam  po.

ISE)
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Cuando sea necesario, introducir los valores de umbral de la salida
del automata en el campo Alarmas . Esta funcion 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:

0 Inhibir =sin modo manual.
0 Autorizar = el autbmata funciona s6lo en modo manual.

o 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).

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 automata emplea esta palabra
para enviar la consigna de control. Puede enviarse directamente a un
canal de salida analogica (%QW..) o a una palabra de memoria
(%MWxx) para un procesamiento adicional.

Definir la Salida PWM, si lo requiere el sistema. Activar la casilla
Autorizar si desea controlar el sistema mediante un impulsor PWM.

PID | AT [Salida

General | Entrada

Accion Limite Modo Manual Salida Sahda PwM
digital .
|| | Inhibir - Irihibir - [ Autorizar
| :| | :| ] Feriodo
kdin Bit (0,1s)

Bit Bit | |
%10 | M Salida 2y 0 Salida
| |

76

Scieider ISEf)



Manual de formacion de controladores programables T wido

Confirmar la configuracion del autdmata haciendo clic en Aceptar en
la parte inferior izquierda de la pantalla.

Llamada del PID configurado en el programa.

Para utilizar el objeto de regulacion configurado previamente, solo se
tiene que hacer la llamada al numero de instancia en el programa.

(1) 1D
PID
Escalan 1
PIDO

SHORT PID O

4.2 Bloque generador de pulsos %PLS:

El bloque de funcién %PLS se utiliza para generar sefiales de onda
cuadradas.

Existen dos funciones “%PLS” disponibles en los canales de salidas
especializadas “%Q0.0” o “%Q0.1". 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 ejecutara el tren
de pulso. Este se puede determinar en el momento de la
configuracion o de la actualizacion desde la aplicacion de usuario.

TON

i—b- Periodo de la variable
T

Para introducir el generador de pulsos dentro de un programa, en el
editor crearemos un escalén, seleccionaremos la rama e iremos
desplazandonos con los iconos 4 » por los diferentes bloques de
funcién avanzados, hasta encontrar el icono del generador de pulsos
Il , al pulsar aparecera el bloque en el escalén seleccionado.

ISE)
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Ladder ] B, Bs itg O [130%3 W [ £ ¥ x B 2 B
B Br (HA O (U BEIMK D | « » myﬂg

1 LD GENERADOR DE PULSOS %PLS

Rung 0 e e e e L
= GENERADOR PULSOS | 7 SALIDA DE |
e e e il PULSOS
w HPLSD u %E0.0
s i i
= I @

» TYPE = .
. T8 s u
. ADNN .
[] BRLS0.P -
u
» —R O~ =
. 0 "
= .
5 u
5 u
- A
u
u
5 u
5 "
= .
5 u
5 u
» -

Para la configuracion del bloque generador de pulsos basta con hacer
doble clic en el mismo y aparece la ventana de configuracion. En la
columna de simbolo le pondremos un nombre, seleccionaremos el
tipo de bloque de funcion en %PLS (generador de pulsos), le diremos
también la base de tiempos (en este caso 10 ms) y la preseleccion
(1000) en la parte inferior encontramos que la salida especializada
sera la %Q0.0 que no se podra utilizar en el programa para otro
motivo.

Todos E
Luso | Digesian . J — — Simbolon —
1T GEMERADOR_FLULS0S | Tipo PLS/PWH. Base de tiempo
- e o el o = mm = = .
£ RIS AT (Mo utilizade 0,142 ms Preseleccian | 1000

tow=torr @ %PLS (057 ms [Palabra doble
P+TE
Pm @10 ms [ Ajustable

—TE oy
Jom
N (&) 5\
| nnf| ____|
i

L7400 0= Salda de puisos

Numero de pulsos %PLSi.N 6 %PLSi.ND : El numero de pulsos que
se va a generar en el periodo T puede limitarse al rango 0 < =
%PLSI.N < = 32.767 en el modo estandar o 0 <= %PLSi.ND
<=4.294.967.295 en modo de palabra doble. El bit predeterminado
se establece en 0. Para generar un numero ilimitado de pulsos,
%PLSi.N 0 %PLSi.ND se establece en cero. El numero de pulsos
siempre puede modificarse, independientemente del valor de la
opcion Ajustable.
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El funcionamiento se explica en la ilustracion siguiente:

Entrada IN

| L] L] L
Numero de pulsos AI_I_I_I—I—I_I_I_L
S [ I S I [ [ Iy

Salida especializada
%PLSI.Q _ L1 L |
1

%PLSIi.D

L
M

Entrada de generacion de pulsos IN:  En estado 1, la generacion de
pulsos se realiza en el canal de salida especializada. En estado 0, el
canal de salida se establece en 0.

Restablecer entrada R: En el estado 1, las salidas %PLSi.Q y
%PLSi.D se establecen en 0. El nimero de pulsos generado en el
periodo T se establece en 0.

Generacion de salida de pulsos actual %PLSi.Q:  El estado 1 indica
que la sefal de pulsos se genera en el canal de salida especializada
configurado.

Salida de generacion de pulsos concluida %PLSi.D: En estado 1,
la generacion de la sefial ha concluido. Se ha alcanzado el nUmero de
pulsos deseados.

4.3 Instrucciones de contador rapido FC:

El blogue 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 (1) en modo
computacional de palabra o de palabra doble. Dado que los
contadores rapidos (FC) se gestionan mediante interrupciones de
hardware especificas.
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Los controladores compactos TWDLCA+«40DRF admiten hasta cuatro
contadores rapidos, mientras que las demas series de controladores
compactos pueden configurarse para usar un maximo de tres
contadores rapidos. Los controladores modulares solo pueden usar
un maximo de dos. Los bloques de funcidon de contador rapido %FCO,
%FC1, %FC2 y %FC3 utilizan las entradas especializadas %I0.2,
%l10.3, %I0.4 y %I0.5, respectivamente. Estos bits no estan
reservados 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 bloques de funcion.

Para introducir el contador rapido dentro del programa, en el editor
crearemos un escalon, seleccionaremos la rama e iremos
desplazandonos con los iconos 4 » por los diferentes bloques de
funcién avanzados, hasta encontrar el icono del contador rapido

i | al pulsar aparecera el bloque en el escalon seleccionado.

Lasder % B Bs o O [110% 5 Y [T £ 3B 32 5
HoBr 4O (LGS [ BEERSI % |« » 8 mLIL
1 LD CONTADOR RAFIDO %FC

Rung

Comentario

TYRE NOT USED

Para la configuracion del contador rapido basta con hacer doble clic
en el mismo y aparece la ventana de configuracion.

|T|:u:|ns E
(Vo [ Diregrian | _ _ Simbglo_ _ _ |
v CONTADOR_RAPIDO T Tipo de contador rapido [FC):
FR o0 - ————~— . [0 |
o Mo utilizado Freseleccian 4000 \

® Cuntaw\ [1Palabra doble

(" Contador regresivo W Ajustable

Entrada especializada
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En la columna de simbolo le pondremos un nombre, seleccionaremos
el tipo de contador rapido entre: no utilizado, contador “progresivo”

y contador regresivo . Introduciremos la preseleccion (4000), en la
parte inferior encontramos que la entrada de contaje rapido
especializada sera la %10.2 que no se podra utilizar en el programa
para otro motivo.

El 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 o %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 pone a 1.

4.4 Instrucciones de contaje muy rapido VFC:

El bloque de funcion de contador muy rapido (%VFC) puede
configurarse mediante TwidoSuite para realizar una de las funciones
siguientes:

» Contador progresivo/regresivo

» Contador progresivo/regresivo bifasico
» Contador progresivo

» Contador regresivo individual

» Frecuencimetro

El %VFC admite el conteo de la entrada binaria hasta frecuencias de
20 kHz en modo computacional de palabra o de palabra doble. Los
autdmatas compactos TWDLCe++40DRF admiten hasta dos contadores
muy rapidos, mientras que las demas series de autdmatas compactos
admiten un contador muy rapido (%VFC).

Los automatas modulares admiten hasta dos contadores muy rapidos
(%VFC).
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Asignaciones de E/S especializadas.

Los bloques de funcion 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 funcién. Para su asignacion se debe tener en cuenta el
uso de estos recursos especializados por parte de otros bloques de
funcion.
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5.1 Configuracion de una red Modbus:

Para la configuracion de una red Modbus, con el software TwidoSuite,
el usuario tendra que seguir los siguientes pasos:

Configurar uno de los puertos del Twido (puerto 1 o puerto 2 si esta
instalado) como maestro Modbus en la pestafia de “Describir”
haciendo doble clic sobre el puerto deseado.

Gdulos de ampliacion
ddulos de ampliacidn seri
daptador serie ”
artucho RTC

artucho de memoria

IMI
[=I-Elementos redes
[=I-Elementos Modbus

- Modem TD-33/¥90

- Madem genérico

- Magelis

- Elemento genérico Madl

[ — —

Interfase Ethernet

Interfaze Ethernet para los
autdmatas Twido

En el cuadro que aparece, Seleccionar Modbus en el cuadro Tipo de
protocolo, con la direccion como maestro “Maestro” y confirmar la
configuracion del puerto.

conhguracion

Fuerto 2

Protocolo

Tipo |Mnd|:uus

Direccidn |Master

ISEf) Schnelder %



Instituto Schneider Electric de Formacion

Una vez configurado el puerto del Twido como maestro de Modbus,
se tiene que insertar los diferentes esclavos de la red Modbus, con
las direcciones que hayamos configurado fisicamente en los
esclavos. Se seleccionan los dispositivos del catalogo de hardware
(si no se encuentra se tiene que seleccionar elemento genérico
modbus ).

Qaw|[E\®

Colocar

[#-Bases
| wida -- Madulos de ampliacion
#-Mddulos de ampliacidn serie
-- Adaptador serie
M | [ Cartuche RTC
- Cartucho de memoria
- HMI
[ B ] - El- Elementos redes
£ Elementos Modbus

3 - Intetfase Ethernet
- Twiden
- Modem TD-33/v90

1 = - Médem genérico
. - Magelis o
-~Elementa genériza Madbus
ATV3L
ATVEL
ATY7L
- (OTE 150 DMILP
[#- Elementos CANopen
[ Elementos Ascii
= Twido remoto
L Twido ES
- Twido

28I5Y

“ @ @@w _- —

Haciendo doble clic en los esclavos, aparece la ventana de
configuracion, donde se especifica el “Protocolo” Modbus y la
“Direccion” que dentro de la red Modbus tendrd el esclavo en
cuestion, una vez configurado confirmar con “Aceptar”

conhguracin

Elemento

Protocolo

Tipn |Mndbus

Direccion

84

Scheider ISEf)



Manual de formacion de controladores programables T wido

Cuando se tengan todos los esclavos configurados de la red, unirlos
con el puerto del Twido que hace de maestro de la red Modbus.

= ||[1%1 hatizontal m

ddulos de ampliacion

ddulos de ampliacidn serie
daptador serie

artucho RTC

artucho de memoria

ML

lementos redes
[l Elementos Modbus
terfase Ethernet

-~ Modem TD-33j4¥90
Mddem genérico
Magelis
Elementa genérica Modbus

-0TB 150 DMILP

[+ Elementos CANopen
[*-Elementos Ascii

[l Twido remoto

L Twida EJS

Ahora tras haber creado la red Modbus, se debe configurar la
velocidad de transmision, asi como el protocolo, para ello se pulsara
sobre cualquier parte de la linea de bus (color negro) que se ha
generado y aparecerd la ventana de configuracion del protocolo
Modbus.

Red
| Tipo Madbus = MNombre [ mi red 1 |
FParametros
Caudal 18200 I Bit de parada
Bits de datos g (RTU) I Tiempo de respuesta
Paridad Tiempo de espera entre tramas

En esta se puede definir la velocidad de transmision “Caudal” , asi
como el formato del protocolo y el Timeout, generalmente con el que
viene predeterminado ya es suficiente (Caudal: 19200, 8 bits de
datos, Paridad: Par, 1 bit de parada)
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5.2 Macros de comunicaciones:

Se trata de una macro genérica destinada a implementar peticiones
de comunicacion sobre un puerto Modbus o Modbus TCP/IP. Esta
permite configurar hasta 32 instancias. Cada instancia que se
configure se ha de vincular a un puerto configurado en Modbus y se le
ha de asignar el nimero de nodo esclavo al que se dirigiran las
peticiones realizadas a través de las funciones de la macro.

Para una mejor comprensién, se presenta un ejemplo para la
programacion de la gestion de una antena de radio frecuencia, esta se
ha configurado una red Modbus a través del puerto 2 del Twido que
tiene como esclavo genérico de Modbus con direccién 2.

Para la habilitacién de la macro se tiene, que ir pestafia general de
“Programa” — “Configurar” — “Configurar datos "y aparecera la
ventana de configuracion de objetos.

iiii

A

Agignacion: |Automatico I| MNimero de objetoff/| U

| Agignacas: 0 Méw: 32 F
Categoria de objetos: Tabla
Objetos simples -
Bloques funcionales Todos m Aplicar | Cancelar I
Objetos de EfS Msa Macra g Ayuda sobre las macros Com |
Objetos avanzados o |cam1 0 General
: o :_C_D_m_'Z o | Fed E
0 Com3 0 | =
"B Com4 o D\rec-v:mn enlared |
ERCueaE= |
| g _ggmg | g | [Funcion PRE [Funsion POST
om | —— e — | m—
o & Cams o |Mombredefuncien | Direccien doncio |Nimero|
. O Comd O
1D i
& 0 Comi0 O
Macros Com. NER =l
Macros Drive H |Com12 g |
H [Coam13 a o
Macros Tesys [ Comi4 o]
: i O__Comls =
ki i ome=g il inla]
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En categoria de objetos se selecciona la opcion de “Objetos
avanzados” y dentro de objetos avanzados la de “Macros Com.”

el area de trabajo aparece la ventana de configuracion de la macro.

0V

‘Categoria de objetos:

Objetos simples
ques funcionales
Obje le E/S

Objetos avanzados

Objetos avanzados

Pl
Macros Com.
Macros Drive

Macros Tesys

OTE

s

Agignacion: |Automatico E Mimero de objetas |0

-
Tabla

Proyecta_dummy

Agignadas: 0 Méw: 32

:Fodos m

Aplicar |

Cancelar

Ayuda sobre las macros Com

General

Red

Direccion enlared

=
F

=

—

[Funcion PRE

Nombre de funcian | Diraccion de inicio |Nﬂmerbl

CFuntion FOST

CErEREr

& Q

Configurar
Ios datos

En

Para configurar la macro, seleccionar entre las disponibles el nUmero
de macro deseada (en este caso la 0). En el la casilla de “Red” , se
selecciona el puerto donde se ha configurado la red Modbus
(Modbus-Port2 ) y en la casilla de “Direccién de red”

el nimero del

esclavo que se ha configurado anteriormente en la pestafa
“Describir”  (esclavo numero 2 ).
Tabla
Todos Aplicar Cancelar |
Ayuda sobre las macros Com |
0 Coml | Ge
[ Com2 ] Red Modbus - Part 2 Eq\
[0 Com3 i . ”
2

O Com4 O Direccian en la red \
[0 Comb O b
[T Comb O OFuncidn PRE OFuncidn POST
[0 Com? O » L o ; -
O Coma O Mombre de funcién | Direccion de inicio | Mimero de palabras Simbolos

C_RD1B 0 g O
@ |Comd = C_RDTW 0 8 0
[0 Com10 O =
O Comii O C_WR1B 1] g |
BTN | | B — :
O Com13 O 2 Z =
O Comi4 O CWRNWY 1] RE] |
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Ahora se tiene que seleccionar la funcibn de comunicacion que se

quiere realizar sobre el dispositivo (Lectura o Escritura )y e

| volumen

de datos (byte, Word o N Words ). En este caso se seleccionara una

funcién para leer un Word (C_RD1W) y otra para escribir

un Word

(C_WR1W). También hay que indicar la direccion de memoria auxiliar
donde se van a guardar los datos (%0MW100 para lectura y %6MW200

para escritura ) en la columna de “Direccion de inicio”, en la
columna de “Numero de palabras” indica el area de memoria
utilizada (8 bits).
|T0dos v Aplicar | Cancelar I
| Ul_SD | Macro | C;nf. H L Ayuda sobre las macros Com |
[0 Coml [
0 Com?2 (] Fied Modbus - Port 2 E|
[ Com3 [ ) ”
O Com4 = Direccian en lared 2
[ Comb [ Frsitorress
[0 Comb [ O O
P gzz; F | MNombre de funcian | Direccian de inicio | Mimero de palahbras Simbaolos |
= e = — — CRDIE — - — = 0 — — = — — — T P - —— =
=R | C_RD1W 100 5 v I
om 10 C k- emro—— DT fmm—mmm —==
B comll L C_WRIW 200 8 ~ I
@ |Com1z L L — o — — — — — —— == - === == n-==
,': Com 13 ,E C_WRNW 0 N+3 0

Com 14

Cuando se haya seleccionado las funciones se confirma la seleccién,

pulsando el botén “Aplicar”.

o Programa de gestion de la lectura y escritura.

En el programa se leera la direccion 8000 decimal

(Zona de

memoria de la antena) hasta que se pone el bit 0 a 1 que significa
gue ha detectado una etiqueta. Cuando se detecte que el bit a
cambiado, en ese momento se escribird en la direccion de lectura

00000 decimal los datos guardados en la posicion de
%KWO.

1 LD LECTURA Y ESCRITUTA DE UNA PALABRA

SINO HAY TAG PRESENTE LEE LA MEMORIA DE LA ANTENA (FIRST ADDRESS H8000)
Rung 0 |

wL[ o]

_______________________

memoria

= 16#2000

CUANDO LE DAMOS A 10.0 LEEMOS LAS PRIMERAS 19 PALABRAS DEL TAG QUE SE
CARGARAN A PARTIR DE LA %:M107

Rung 1 |

WC_RDAWM D

TAG DETECTADO - HABILITO SENAL DE TAG=ETIQUETA PRESENTE

Rung 2 I ---------- ::
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CARGA EL INICIO DE DIRECCION DEL TAG A ESCRIBIR. (POSICION 16#0000)

Rung 2 I 0

Rung 4 I B

Rungs [T

5.3 Configuracioén de una red ASI:

Para la configuracion de una red AS-Interface, con el software
TwidoSuite, el usuario tendra que seguir los siguientes pasos:

Configurar el maestro ASI en la pestafia de “Describir” , se afade
desde el catalogo de hardware a la posicion en la que se encuentra
dentro en la configuracion real del equipo. Una vez haya aparecido en
la posicion deseada de la configuracion, seleccionarlo y hacer doble
clic sobre el médulo, para ir a la ventana de configuracion de la red
ASI.

[+ Bases
—-Madulos de ampliacion

aciones analdgicas
pliaciones de comunicacion
- Ab-Interface=

= IV_Iédqus de ampliacion serie
L TWDNOZ232D

- TWDNOZ4E5D

. TWDNOZ485T

| | & Adaptador serie

/- Cartucho RTC

/- Cartucho de memoria
H- HMI

£-Elementos redes

TWDNOI10M3

Wadulo de arnpliacidn master
AS-Interface (B0 maA)
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En la ventana de configuracion ASI tendremos que insertar en la red
los diferentes esclavos ASI que se van a colocar en nuestra red.

Contigutar

|ES‘3§@W§‘38 H Aplicar I Cancelar |

Esclawo 14 MNombre: ‘ Slave 14

Caracteristicas

Pedi. 10 [F [ [F o1 [F [ip2 [F |
T

Para la configuracion de cada esclavo seleccionar en la tabla, el
namero que tiene ese esclavo, una vez seleccionado, definiremos el
tipo de esclavo, seleccionandolo en el catdlogo de esclavos ASI que
abriremos haciendo clic sobre el icono “Introducir a partir del

catalogo” @ .

En el catalogo primero se tiene que elegir el grupo de perfil, al cual
pertenece el esclavo a configurar, entre la lista de tipos de productos
de perfiles (Por ejemplo arrancadores motor, islas advantys,
productos de seguridad etc).

4 - Aprancadores

19 Inteface IPEY Advantys
18 : Interfaces IF20 compactas
22 Balizas luminosas

20 Caja de pulsadores

1: Farnilia privada
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Después de escoger el grupo al que pertenece el esclavo, aparece
una lista con la referencia de los diferentes equipos que pertenecen a
este grupo, seleccionar dentro de la lista el equipo y pulsar el botén

“Introducir” .

® N W

Grupo de petfiles de AS Interface:

|19 : Interface IPGE7 Advantys
Catélogo AS-Interface: Intert

ace IPEY Advantys

IE]‘M/

Configurar
&l material

Perfil | Mambre AZ-Int..
0.0.F.E  ASIEFFFP40D
0.0.F.E  ASIEFFMP40D
0.0.F.F ASI6FFFP404
0.1.F.F 1/2ASI6?FFPEODY
0.A.7.0 ASIEFFFP40E
0.A.7.0 ASIEFFMP40E
0.8.7.2 1/2ASI67FFPEOEY
0.A.7.2 ASIGFFFP40EY

0.4.7.2  ASIGFFMP40EY

@ | Comentario

std | Interfaz IPE7 4E  wampiro

std | Interfaz IPE7 4 M1Z2

std  Interfaz IPE7 4E  wampiro
std | Interfaz IP67 4E  wampiro
etd  Interfaz IPE7 4E  wampiro

etd  Interfaz IPE7 4 MIZ

etd | Interfaz IPE7 4E  wampiro

Referencia ASIETFMP220D

Programacidn direccidn por bM12

etd | Interfaz P67 4E  vampiro Wergidn:

etd | Interfaz IP67 4E  M1Z2

8.0.F.E ASIEFFFPO4D std | Interfaz IP67 45 wampira fa"das‘_

3.0.F E ASIEFFFPZZ % Interfaz IP67 2E/25vampiro mEedm" Telemecanique
; 22D std | Intef.

3.0,F.F  ASIETFFP224 std | Intetfaz IPEF 2Ef25vampiro 5

7.0.F.E  ASIGFFFP44D std | Interfaz IP67 4E14S vampiro ParfiE RS SLEE

7.0.F.E ASIEFFMP44D std | Interfaz IP67 4Ef43 M12 o

7.O.FF  ASIETFFP44A std | Interfaz P67 4E/45 vampiro Configuracian £/5:

7.8.7.0 ASIEFFFP43E etd | Interfaz IPE7 <E133 vampiro Entradas:

7.8.7.0 ASIEFFMPAZE etd | Interfaz IPEF 4E/3S M12 Tipo PRP 24%ce alimentadas por el bus 100 ma max

7.A.7.E | ASIG7FFP43EY etd | Interfaz P67 4E/3S vampiro D0: -1 Sefial sensor 1

7.A.7.E ASIEFFMP43EY etd  Interfaz IPE7 4Ef35 M12 01 12 Sefial sensar 2

7.F.F.E  ASIEFFFP44DY std | Interfaz IPE7 4E/45 vampiro

7.F.F.E ASIEFFMP44DY std | Intetfaz IPET 4Ef45 M12

Interfaz Advantys 2E25 IPEF direce. Estandar cee
Conexidn al bus ASi mediante conector k12 i
al bus AS-i: entr. PNP 24%ce alimentadas por el bus

o Lamte bl o

Al pulsar el boton de introducir, veremos que en la ventana de
configuracion del moédulo, aparece la descripcién del equipo. En la
cual se puede introducir el nombre que se desea para el esclavo. Y en
la zona de “Entradas/Salidas” podemos asignar un simbolo a las
direcciones ASI de este esclavo.

Configuracion del modulo

T N e g e [
oo L]
P o Esclavol/a  Nombref[ASILUFCS

0z
03
04
05
113
07
0s
Ik}
o
I
12
13
14
15
16
17

Caracteristicas permanente

Perdi: 10 [7 |0 [0 |01 [F [iD2 [0
Carnentario |M6du|o A5 TeSys modelo U
@) Bits 0 |7|Inuti|izadc| 2 |7|Inuti|izado
() Decimal 1 [ | Inutilizado 3 |w | Inutilizada
Ealiadqsds aly
I| Entradas | Direccian | Simhalo | | Salidas Direccian Simhalo
I 1 #lA11A0 1 041140 I
2 22141140 2 25041141
I 3 HIAT1AZ 3 20A11A2 I
q lAl A3 4 F0A11A3

— . . o o O o e e e e e e e el

Modo Master.
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Cuando se haya acabado de configurarlo, pulsar en el botén “Aplicar”.
Se observara que el esclavo configurado aparece en la columna de la
izquierda.

Configuracion del madulo

‘ESC\&VDS 5td,f’A| | Esclawos /B H Aplicar | Cancelar |
i

Esclawvo 1/A Mormbre: ‘TESYSJ |

Caracteristicas

Peri: 10 [7 |ib [D i1 [F |iD2 [0 |

Comentario |Médu\u AS-i TeSys modelo U |

(® Bits 0 [w | Inutilizado | 2 v | Inutilizado |

) Decimal 1 [ | Inutilizada | 3 | | Inutilizado |

Entradas/S alida

| Entradas Direccion | Simbolo ‘ | Salidas | Direccion | Simbolo

1 Zala11A0 BIT_READY 1 %0A11AD  MARCHA_IZQ
2 ZlA11A1 BIT_OK 2 Z0A1TAT MARCHA_D

3 ZalAal 1A 3 A1 1AZ

Ll ZalA1 1A 4 Z0A11AT

Modo Master.

Repetir el proceso con los diferentes dispositivos instalados en la red
ASI.

= g2 --zm =

===

Una vez configurado todos los dispositivos, si pulsamos nuevamente
en la pestafia de describir, podemos observar que del modulo
maestro ASI aparecen colgada la red ASI, con los esclavos
configurados.
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5.

5.4 Configuracion de una red CanOpen:

El automata TWIDO dispone, entre otros, de un modulo de maestro
Canopen.

Dentro del software “Twidosuite ” se tendra que configurar la red
CanOpen con los dispositivos implicados en la red. En este caso
tendremos un dispositivo Lexium el cual tendremos que configurar
dentro del maestro. Los dispositivos Canopen disponen de un archivo
“EDS” el cual se introduce en el maestro con el fin de que este sepa
los objetos de comunicacién que el esclavo contempla.

Abrir el programa TwidoSuite y crear un nuevo proyecto.

T3] Telemecanique

et Frogiaar; Dosumentar

Gestion de proyectos Informacién del proyecto
ion del archivo
Crear un proyecto nuevo Proyecto | Mombre_proyecto
Abrir un proyecto. Directoria IC:\Archwos de programaiSchneide | J
Abrir un proyecto reciente. Inf ion del
Autar |
i |
Departamenta |
indice |
Crear un proyecto nuevo Propiedad industrial |
En esta pantalla pusde: e | T
- seleccionar el nombre del proyecto e ) AR A STV S D AT
introducir la. informacion del proyecto
mediants un formulario;
- adjuntar una foto en laficha "lmagen".
Hagaclic en "Crear" para crear el
proyecto
I« 13 ‘H’iqi
g 201

ENe

|h{2 vertical

§Q& %
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6. Con “Colocar” , seleccionar el médulo de comunicacion CANopen
TWDNCO1M.

7. Arrastrar y colocar junto a la base seleccionada.

= Bases
= Compactos
| TWOLCAALODRF
- TWDLCDALOORF
- TWOLCAALBORF

e FQQR[AN® .

 TWDLCDALGDRF

4. Seleccionar el dispositivo BASIC _LXMO0O5 para poder utilizar las
macros de Lexium 05. Arrastrar y colocar.

1x2 vertical > € _ | M catalogo

Colocar

(= Elementos CANopen
& (D5-406) Encoders
{Ds-0)
[ {DS-401) 1/0 Modules

- Lexium0S {v1.12)
ATVEL V1.2 (V1.1)
EATYT1_VI.1 (¥1.1)
[ ATY31_¥1.2 (V1.2)
® Elementos Ascii
# Twido remoto
# Elementos CANJ1939

e e—
BASIC_LXMOS (V10)

6. Unir los nodos simplemente haciendo clic en uno de los nodos y
con el botén del ratén presionado, unir el otro nodo.
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8. Configurar la red. Hacer doble clic sobre “my network”

9. Cambiar el nombre de la red y configurar la velocidad, seleccionar la
misma que la configurada en el Lexium como Cobd. Aceptar con
OK.

comiguracion Y

| Red CANopen

Nombre | canopen &8

Parimetros
Caudal |5n|3 ﬂ&s
Supervision | 300 ms

10.Para configurar el Lexium 05, hacemos clic con el boton derecho
sobre el Lexium y seleccionamos Configuracion

ISEf) Schnelder %
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11.Editamos el nombre y la direccion. Esta debe ser igual que la
configurada en el Lexium 05 como CoAd.

Configuracion

Nombre ||_e:ium_1| ‘ 11

Protocolo

Tipo ICANupen >

Direccién

Supenision  |HeantBeat

12.En la pestafia Programa podemos ver los PDOs utilizados.

Tt M
Dimecenier 1

HASK: L0405 01 0] HentBuel [ %WEDLO0 STATUS_POOI_LEWU  FLCopanTxl EQ
[T %wWoDind STATUS_FOOZ_LEXU  FiCopenTsd 3 12
[0 %OWCDI00  CONTROL_POO!_LEXU PLCoganFud
[T %OWCDI02  CONTROL_PDOR_LEXUI PLCopanFol
[ %WEDtnD M_POSITION _LEMUM_1 Postion achuslvalie (32
7 %wWeDi12 M_VELOCITY_LEXIUM_1 Valocty actunl valug 32

Una vez configurada la red CanOpen con el Lexium 05, ya estaremos
listos para realizar un control de posicién del Lexium 05 a través del
Twido.

5.5 Macros Drive

El autdmata TWIDO dispone, entre otros, de macros especificas para
el control del Lexium 05. Estas macros, como veremos a continuacion,
se configuran de manera sencilla y simplifica la programacion del con-
trol de la aplicacion.

Gracias a estas macros el programador también no tiene que disponer
de unos conocimientos avanzados del protocolo del bus de comuni-
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caciones utilizado para el control de la aplicacion, ya que la gestion y
la creacion de la tramas de comunicacion se realizan internamente en

las macros.

U i . = = & -"--'
enfigurat b
Objetos simples Asignacitn i E Nimero de objetos Asignades:0 Méx 32 3 ‘( onfiguiar
Bloques funcionales Tabk N

Objelos avanzados i

%SCH

Ir a la pestafia “Programa” del TwidoSuite.

Dentro de la pestafia Programa, en la parte superior derecha de la
ventana, seleccionamos la pestafa “Configurar”

Una vez se ha entrado en la ventana de configuracion, en el
lateral derecho activar la opcion de “Configurar los datos”

Aparecerad en el area principal las diferentes posibilidades de
configuracion de datos que ofrece el Twido. Las macros para el
lexium 05 se encuentran dentro de “Objetos avanzados” (Lateral
superior izquierdo).

Una vez seleccionado las diferentes tipos de macros, seleccionar
abajo las “Macros Drive” que es la especifica para controlar el
Lexium 05.

Definir los obj&os 1

Objstos de E/S

Aplicar Cancel
Objetos avanzados Hical icelai

Ayuda sobrs las mactos Drive

Drive 2 & [ =
Diive 3 [= -

Drive 4 C i M
Drive § 0 Funoions:

[

[Z Dnveb
PID [E Dnvae?

r

I
I
5
o
Macros Cam: Drive 8 (s
s " el r
Macras Drive md et :
Muncros Tasys [T Dave 11 [
[
I
[
r

F R F

| Nombre de funcidn ] Direccion de inicia |Namarn de palabras Simbolos

Macros OTH [C Drve12
o C Diveld
[ Dnveld
M Nmm ik

Ahora elegiremos el nUmero de macro que vamos a configurar, en
la lista de macros que aparecen, vemos que tenemos desde la
“Drive 0" hasta “Drive 31" , elegir el nimero de macro deseada
activandola con el cuadro de activacion de la columna de “Conf.”
de la misma lista.

ISE)
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7. Cuando se ha seleccionado la macro a utilizar, se tendra que
configurar. Primero se seleccionara el tipo de red comunicacion
(Puede ser que se hayan configurado diferentes redes en el
Twido), en “General” seleccionar en la opcion “Red” el bus
CanOpen.

8. Después de haber seleccionado el tipo de Red, en la opcion
“Direccion de Red” tendremos que decirle a que numero de
esclavo de la red vamos a controlar (en este caso como solo
tenemos un esclavo Lexium 05, pondremos el nimero de esclavo
gue hemos configurado en la red y en el equipo).

9. Configurada el tipo de red y el esclavo al que vamos a controlar a
través de la macro, en la zona de “Funciones” en la columna
“Simbolos ” activar el cuadro de opcion habilitado que es de la fila
“M_MANAGER” .

10.En la columna de “Direccion de inicio” pondremos la direccion
de inicio de la memoria que va utilizar la macro (teniendo en
cuenta que utiliza 50 palabras.

6 Asegurarse que tenemos espacios suficientes y que n 0 pisamos
otras variables.

11.Para confirmar la configuracion de la macro, pulsar el boton
“Aplicar”

Definir los objetos

—_—
Asignacion: matico E Mumero de objetos ‘ J Aslnias 1 Méx: 32

Objetos simples Tabla ‘
Bloques funcionales
Objetos de E/S ad Aplicar Cancelar |

Objetos avanzados

;‘

Ayuda sobre las macros Drive |

el - General
[ Drvel 0
[T Drive O Red C
= Dr,” Direccion en la red ‘27 * 7
r Grived ] &
=fess 7 Drivebs 0 F 3
%SCH rE gweg ; [Funcién PRE [CIFuncién POS
FID & D:::z F o | hombre de funcion | Direccion de inicio \ Nimero de palabras ] Simbolos
Matros Com [ Drived 0 M_GEAR_OUT 0 50 =
[0 Drive 10 m] M_MANAGER 0 50 =
MeciosDove [ Drivell = M_POWER 0 50 &
Macros Tesy: = Drivel? O r'\;ms‘ropn 2 gg I|:
Macros OTB ‘r g:::}: ”: = =i 5 = 9 =
O Drivels - M_RESET il 50 =
& Drive 16 o M_MOVE_VEL o 50 (]
[ Drivel? = M_MOVE_ABS 0 50 =
[C Drivels O M_MOVE_REL 0 50 B
[0 Drive19 0 M_SET_TORQUE 0 50 (]
[Z  Drive20 £ M_GEAR_IN 0 50 6]
7 Drive21 0
.
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La utilizaciéon de las diferentes funciones de la macro para el control la
realizaremos en el programa, teniendo en cuenta que podemos tener
configuradas diferentes macros para controlar diferentes equipos.

o Ejemplo de programacion de la Macro Drive:
El programa de control del automata tendra la siguiente apariencia.

Dependiendo de la funcion utilizada de la macro drive. Las funciones
son las siguientes.

Macro Descripcion de la funciéon
M_POWER Habilita el servodrive para ejecutar movimientos
M_HOME Ejecuta una blsqueda de origen {homing)
M_MOVE_ABS Ejecuta un movimiento absoluto a la posicion de referencia
M_MOVE_R EL Ejecuta un movimiento relativo de posicion respecto a la posicidn actual
M_STOP_AXIS Ejecuta una parada con rampa de deceleracion
M_HALT_AXIS Ejecuta una pausa del movimiento
M_MOVE_VEL Ejecuta un control de velocidac
M_SET_TO RQUE Ejecuta un control de par
M_GEAR_|N Habilita el modo engranaje electrdnico (sincronismo maestro/esclavo)
M_GEAR_OUT Deshabilita el modo engranaje electranico (sincronismo maestrofesclavo)
M_RESET Resetea los errores del servodrive. Se debe corregir la causa del error antes de usarlo
M_MANAGER Esta macro controla el estado del servodrive y lo mantiene operativo

Para la realizacion de la practica realizaremos la programacion una
por una de las diferentes funciones de la macro, comprobaremos su
correcto funcionamiento.

1. Lo primero que se debe colocar es la habilitaciéon de la Macro para
ello utilizaremos la funcion M_MANAGER.

1 LD INICIALIZACION DE LA MACRO DEL LEXIUM.

Rung 0 |L TP oo

SHORT M_MANAGER O

2. Ahora una vez habilitada la macro, lo primero que tenemos que
realizar es activar la potencia del Lexium 05 antes de realizar
cualquier tipo de movimiento. Para ello tendremos que realizar la
llamada a la funcion M_POWER.
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2 LD HABILITAR LA POTENCIA AL DRIVE + MOTOR

3. Ya tenemos la potencia habilitada en el Drive+Motor, para poder

iniciar la aplicacion de posicionado. El primer movimiento que
realizaremos es el movimiento a referencia o Homing. Este se
realiza con la funcion M_HOMING, donde tendremos que decirle
que método de homing “M_HOMING_METHOD” queremos y el
offset de la referencia que deseamos "M_POSITION_REF LO” vy
“M_POSITION_REF_HI" . (En este caso el método de homing es el
namero 1 = Va hasta el final de carrera de Limite negativo. Y el
offset de referencia seréa 0).

3 LD  HOMING

TR I

4. Una vez realizado el viaje a referencia ya podremos hacer tareas de

posicionado, ya que el Lexium ya sabe donde esta la posicién 0.
Ahora realizaremos un movimiento a velocidad fija (en este caso no
realizaremos ningun tipo de posicionado) para ello tendremos que
realizar la llamada a la funcion M_MOVE_VEL de la macro.
Realizaremos un JOG en las dos direcciones del motor a una
velocidad constante. Antes de hacer la llamada de la funcién
tendremos que decirle a que velocidad queremos ir en la variable
M_TARGET_VELOCITY.
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Rung 0 I

Rung [ [T T

9 LD JOGING POSITIVO Y NEGATIVO

[ioe_iza

% b3

M_MOWVE_VEL T

5. Después de haber realizado el Jog a velocidad constante, ahora

realizaremos un posicionamiento absoluto, es decir le diremos al
motor que vaya a una posicion en concreto referenciada desde la 0.
Este s realiza llamando a la funcion M_MOVE_ABS, donde
tendremos que decirle la posicion a la que deseamos ir
configurando las  variables “M_TARGET_POSITION_LO” ,
“M_TARGET_POSITION_HI” y a la velocidad que queremos ir
“M_TARGET_VELOCITY” .

4 LD POSICIONAMIENTO ABSOLUTO

Rung 0 I
F

6. Para realizar un movimiento relativo (posicionado que realizara

desde el punto donde se encuentra en ese momento el motor)
tendremos que llamar a la funcion M_MOVE_REL vy se tendra que
rellenar exactamente las mismas variables que el movimiento
absoluto.
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5 LD POSICIONAMIENTO RELATIVO

Rung 0 I
F

7. Para realizar una parada del movimiento, con rampa de
deceleracion llamaremos a la funcion M_STOP.

6 LD STOP DEL MOVIMIENTO

8. En cambio para realizar una pausa en el movimiento tendremos que
realizar la llamada a la funcion M_HALT.

7 LD HALT DEL MOVIMIENTO

9. Si realizando la supervision del Lexium 05, se detecta que ha
entrado en error podemos resetearlo con la funcion M_RESET
siempre y cuando la causa que genero el error haya desaparecido.

8 LD RESETDE ERRORES

10.Tendremos unas variables que podremos utilizar para realizar un
diagnostico de la aplicacion y verificar la secuencia de movimientos.

Para realizar las pruebas pertinentes y comprobar que los
movimientos que deseamos en nuestra aplicacion son correctos. Nos
ayudaremos creando una tabla de variables.

%MO: Activar la potencia del Driver+Motor.
%M1: Realizar el Homing.
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%M2: Realizar posicionamiento absoluto.

%M3: Realizar posicionamiento relativo.

%M4: Stop del movimiento.

%M5: Pausa del movimiento.

%M6: Resetear sistema.

%M7: Movimiento hacia la derecha a velocidad constante.
%M8: Movimiento hacia la izquierda a velocidad constante.
%MW130: Velocidad (24 a 6000 rpm).

%MD132: Posicién (dependera si es absoluta o relativa).
%MD119: Offset de la referencia.

%MW112: Método de Homing.

5.6 Implementacion del Twido en una red Ethernet:

Para incluir el autbmata Twido en una red Ethernet necesitamos con-
figurar el modulo de interface de Ethernet.

o Configuracion del médulo TwidoPort:

Seleccionar Puerto 1 (o Puerto 2 si esta instalado) para configurarlo
en la ventana Describir.

| [ Catalogo

Colocar

[+ Bases
- Méadulos de ampliacidn
- Médulos de ampliacion serie

[+- Adaptador serie

[+ Cartucho RTC

[#- Cartucho de memoria
[#- HMI

[+ Elementos redes

ISE)
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Configurar el cuadro de dialogo que aparece, tal como se explica en
los pasos siguientes. Seleccionar Modbus en el cuadro Tipo de
protocolo, con la direccién 1 y confirmar la configuracién del puerto.

connuaden
Puerto 1
Protocaolo
Tipo [Modbus ]
Direccian | 1 EI

Seleccionar en el catalogo de productos, y elegir y agregar un modulo
499TWDO01100 a la descripcién de sistema, arrastrdndolo de la lista
del catélogo al area de configuracion.

sieo Pesaribir e Bos
1x1 horizontal g

ases
iddulos de ampliacidn
odulos de ampliacion seric
daptador serie
artucho RTC
artucho de memoria
MI
ementos redes

ementos Modbus

o
odermn TD-33%20
Gdem genérico

Interfase Ethernet

Interfase Ethernet para los
autdratas Twido.

6 Para obtener un auto baudio de inicio més rapido, elegir 19200-8-N-1

con una direccién Modbus de Twido de 1.

8E|ectric
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o Configuracién del médulo TwidoPort 499TWD01100:

Seleccionar el médulo TwidoPort 499TWD01100 para configurar los
pardmetros IP de TwidoPort. Aparece en pantalla la ventana
Configuracion de TwidoPort.

feonmouracin zl
Elemmento
Marnbre | Eszclawo 0

. | Redes Ethernet

Configuracian direccidn [P

Direccidn IP: I_]ﬁﬁ_ 0.1

Mascara de subred: I 255 .255 .255 . 0

Direccidn de la pasarela: I 192 .168. 0 . 1

Aceptar I Cancelar I

Introducir la Direccion IP estatica de TwidoPort en formato de
notacion decimal con comas.

Introducir la Mascara de subred valida que el administrador de red
ha asignado a TwidoPort. Tenga en cuenta que no se puede dejar
este espacio en blanco; debe introducir un valor.

6 Para una buena comunicacion del dispositivo, la ma  scara de subred
configurada es de clase C, que ejecuta la aplicaci6 n TwidoSuite y la mascara

de subred de TwidoPort deben coincidir.

De forma predeterminada, la aplicacién TwidoSuite ¢  alcula 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, segin la categoria de las d irecciones 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
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Introducir la direccion IP de la Pasarela. En la LAN, la pasarela debe
estar en el mismo segmento que TwidoPort. Por lo general, el
administrador de red proporcionara esta informacion. Tener en cuenta
gue la aplicacion no proporciona ningun valor predeterminado y que
debe introducirse una direccion de pasarela valida en este campo.

Tras aceptar la configuracién del médulo unir el puerto configurado
con el médulo Twidoport.

ddulos de ampliacion
6dulos de ampliacién seric
aptador serie

rtucho RTC

rtucho de memoria

odem TD-33/Y90
Gdemn genérico
agelis

E‘ Elementa Eenérico Mok 3

Interfase Ethernet

Interfase Ethernet para los
autdmatas Twida.

Validar la configuracion y transferirla al controlador Twido.

Apagar el controlador Twido y volverlo a encender.

6Cuando TwidoPort se ha configurado con TwidoSuite, la configuracion
IP de TwidoPort se almacena en el automata Twido. D e esta manera, el
personal de mantenimiento puede intercambiar los Tw  idoPort sin necesidad
de realizar una configuracion adicional.

Para hacer uso de la funcion de instalaciéon rapida, utilice TwidoSuite y

actualice el firmware de TwidoSuite a la version 3. 4 o superior.
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o Configuracién de una conexion Ethernet en TwidoSuite:

Para permitir que el PC que ejecuta TwidoSuite y el controlador Twido
se comuniquen mediante la red Ethernet. Ir a la ventana de
preferencias a través del icono general de “Preferencias” @ gue se
encuentra en la esquina superior derecha.

Hacer clic en el boton Agregar en el cuadro de dialogo Gestion de
conexiones . Se afiade una linea de conexion nueva. La linea nueva
muestra ajustes de conexion predeterminados sugeridos. Tendra que
cambiar estos ajustes.

Gestion de conexiones

Nombre Tipo de conexion _IP/Phone  Unidad P/Direccidn ot en baudios Paridad _Bits de parada Timeout Tempo de esperm de Apausa

COM1 Serie COM1 Unidad P 5000 20
COmM2 Serie COM1 Unidad P 5000 20
# Mi conexion 1 Serie 192.168.1.1 Directo 5000 20
Conexion por mademEthernst WK 19200 Ninguna 1 5000 20

Agregar | Modificar|

Para definir un valor nuevo en un campo, seleccionar el campo que
deseay, a continuacién, pulsar el botén Modificar .

En el campo Nombre , introducir el nombre descriptivo de la conexion
nueva. Un nombre valido puede contener hasta 32 caracteres
alfanuméricos.

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 ajustando una nueva conexion Ethernet
entre el PC y el autobmata Twido habilitado para Ethernet.

En el campo IP/Phone, introducir una direccion IP vélida que es la
informacion de IP del controlador Twido al que desea conectarse.
Direccion IP: Introducir la direccibn IP estatica especificada
anteriormente para el autbmata Twido.

En una conexion Ethernet , el valor de Unidad IP/Direccidon es
Directo. Este valor predeterminado debe cambiarse por 1 (o por
cualquier direccibn que se haya utilizado previamente para el
controlador).
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'S@ Scl&neider 107



Instituto Schneider Electric de Formacion

Utilizar los ajustes predeterminados en los campos Timeout vy
Tiempo de espera de la pausa , a menos que se tengan necesidades
de timeout especificas.

Hacer clic en el boton Aceptar para guardar los ajustes de la
conexion nueva y cerrar el cuadro de dialogo Gestion de conexiones.

Todas las conexiones recién agregadas se adjuntan a la tabla
Preferencias — Administracion de conexiones y a la tabla
Programa — Depuracion — Conectar — Seleccionar una
conexion .

5.7 Implementacion del Remote Link:

El enlace remote Link consiste en un bus disefiado para el
intercambio de datos a alta velocidad entre un Maestro (direccion
cero) y varios esclavos (direcciones 1 a 7 ).

El tipo de datos transferidos dependen de si el controlador remoto
esta configurado como un controlador peer 6 como controlador remoto
simple.

En el primer caso cada autdmata tiene su aplicacion y los datos que
se intercambian son palabras de entradas y salidas del tipo %INWj.k y
%QNW,].k (j=direccién y k=palabra).

En el caso de funcionar como un controlador remoto simple, el
Maestro trabaja con entradas y salidas distribuidas.

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.

6 Solo puede configurarse un puerto de comunicacién como conexién remota

simultdneamente.
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o Configuraciéon del autbmata maestro

El autdbmata maestro se configura mediante TwidoSuite para gestionar
una red de conexion remota de hasta siete autdbmatas remotos. Estos
siete autébmatas remotos pueden configurarse como E/S remotas o
como autématas Peer . La direccion del maestro configurado median-
te TwidoSuite corresponde a la direccion O .

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

A continuacion, en la ventana "Agregar un automata remoto" , defina
los autématas esclavo, ya sea como E/S remotas o como automatas
Peer, asi como sus direcciones.

#- Madulos de ampliacién

+- Madulos de ampliacion serie
[ Adaptador serie

[#- Cartucho RTC

(- Cartucho de memoria

L i red 1

- Elementos CAN]1939

Twido EIS

Elemento Twido para red de
conexidn remota con uso de EIS

o Configuracion del autdbmata esclavo 1 como E/S remota:

El autébmata esclavo se configura mediante TwidoSuite como E/S
remotas. Para configurar un autdbmata como automata maestro, debe
configurar el puerto 1 6 2 con TwidoSuite como conexiones remotas y
escoger la direccion 1.
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[+ Ba:
=] Mb

Puerto 1

- Can

Protocolo - HM

.o
w

Tipo

Direccidn

En este caso que el esclavo hace de E/S remotas no es necesario
crear ningun programa, ya que actuara como entradas salidas
distribuidas. Y el maestro accedera a las entradas y salidas
directamente.

Direccion del automata remoto
Numero de moédulo

l¢ Numero de canal

%Q2.0.2
%I7.0.4

6 El nimero de médulo es 0 para las Entradas/Salidas Remotas.

Para comunicarse con la E/S remota, el autdmata maestro utiliza la
notacion de entrada y salida estandar de %l y %Q. Para acceder al
tercer bit de salida de la E/S remota configurada en la direccion 1, se
utiliza la instruccion %Q1.0.2. De forma similar, para leer el quinto bit
de entrada de la E/S remota configurada en la ubicacion 7, se utiliza
la instruccion %I17.0.4.

o Configuracién del autémata esclavo 2 como Peer:

El autdbmata esclavo se configura mediante TwidoSuite como
autoOmata remoto Peer. Para configurar un autébmata como autémata
maestro, debe configurar el puerto 1 6 2 con TwidoSuite como
conexiones remotas y escoger la direccion 2.
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Puerto 1
Protocolo
Tipo Canexidn remata E
Direccidn

0 ihaster)
1

Para comunicarse con los autématas Peer, el maestro utiliza las
palabras de red %INW y QNW para intercambiar datos. Se accede a
cada peer de la red mediante su direccion remota "j" , a través de las
palabras %INWj.k y %QNWij.k. Cada autbmata Peer de la red utiliza
de %INWO0.0 a %INWO0.3 y de %QNWO0.0 a %QNWO0.3 para acceder a
los datos del maestro . Las palabras de red se actualizan de forma
automatica cuando los autdbmatas estan en modo de ejecucion o de
detencion.

o Programacion en el maestro:

En este ejemplo, la aplicacibn maestro incrementa una palabra de
memoria interna y lo comunica al automata Peer mediante una sola
palabra de red. El automata Peer toma la palabra recibida del maestro
y la reenvia. En el maestro, una palabra de memoria diferente recibe y
almacena esta transmision.

Rung0 | [
ToMWO = %MW +1

SHORT] SHIMWD = SO + 1

Y%ONW2.0 = %MD

! —
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La programacion dentro del esclavo
sefales.

1 LD Remotelink con el Maestro

Peer para el reenvio de las

|
Fung 0 |

EHORT

______________________________________

SRONWILO = %0
[

Para establecer una comunicacion con el autbmata de E/S remotas, el

maestro envia sus entradas locales a las salidas de E/S remotas. Con
el cableado de E/S externa de las E/S remotas, el maestro reenvia y

recupera las sefales.

2 LD RemoteLink con esclavo 1 E/S remotas
Pung0 | L
eii i %ai00
H | (
I L
Punal || I
1 0.0 %a00
H | (
I L

Schneider
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%

%l

Segun la normativa IEC, %l indica un objeto de lenguaje de tipo entrada binaria.

%IW

Segun la norma IEC, %IW indica un objeto de lenguaje de entrada analégica.

%KW

Segun la norma IEC, %KW indica un objeto de lenguaje de palabra constante.

%M

Segun la normativa IEC, %M indica un objeto de lenguaje de tipo bit de memoria.

%MW
Segun la normativa IEC, %MW indica un objeto de lenguaje de tipo palabra de me-

moria.

%Q

Segun la normativa IEC, %Q indica un objeto de lenguaje de tipo salida binaria.

%QW

Segun la norma IEC, %QW indica un objeto de lenguaje de salida analégica.

%S

Representa un bit de sistema.

%SW

Representa un registro de palabra de sistema.

10/100 Base-T
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El estandar 10/100 Base-T, que es una adaptacién del estandar IEEE 802.3
(Ethernet), utiliza conductores de par trenzado con una longitud maxima de
segmento de 100 m y termina en un conector RJ-45. Una red 10/100 Base-T es
capaz de transmitir datos en redes Ethernet normales (10 Mbit/s) y Fast Ethernet
(100 Mbits/s).

Aplicacion
Una aplicacién TwidoSuite se compone de un programa, datos de configuracion,

simbolos y documentacion.

Archivo de aplicacién

Las aplicaciones Twido se almacenan como archivos de tipo .twd.

ASCII

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.

Automata compacto
Tipo de autémata Twido que proporciona una configuracion simple e integrada con

ampliacion limitada. Modular es el otro tipo de autémata Twido.

Autémata maestro

Autémata Twido configurado para ser el maestro en una red de conexion remota.

Autémata modular
Tipo de autémata Twido que ofrece una configuracion flexible con funciones de

ampliaciéon. Compacto es el otro tipo de autdmata Twido.

Autémata Peer

Autémata Twido configurado para ser el esclavo en una red de conexién remota.
Una aplicacion puede ejecutarse en la memoria del autébmata peer y el programa
puede acceder a los datos de E/S locales y de ampliacion; sin embargo, los datos

de E/S no pueden pasar al autémata maestro. El programa que esta ejecutandose

114

Schneider ’S@
9 Electric



Manual de formacion de controladores programables T wido

en el autbmata peer pasa informacién al autdbmata maestro mediante palabras de
red (%INW y QNW).

Autémata remoto
Autémata Twido configurado para comunicarse con un autébmata maestro en una

red de conexion remota.

BIT
Se trata de una unidad binaria para una cantidad de informacién que puede repre-

sentar dos valores (o estados) diferentes: 0 6 1.

Bloque de funcion
Unidad de programa de entradas y variables organizadas para calcular los valores
de las salidas basadas en una funciéon definida como un temporizador o un

contador.

Bobina

Elemento del diagrama Ladder que representa una salida del automata.

BOOL

BOOL son las siglas del tipo booleano. Este es el elemento de datos basico en
computaciéon. Una variable de tipo BOOL tiene un valor: 0 (FALSE) o 1 (TRUE). Un
bit de extraccién de palabras de tipo BOOL, por ejemplo: %MW10.4.

BOOTP

Bootstrap Protocol (Protocolo BOOTstrap). Protocolo UDP/IP que permite que un
asiento de Internet obtenga los parametros IP correspondientes basados en su
direccién MAC.

BYTE
Un BYTE es un conjunto de ocho bits. Un BYTE puede introducirse en binario o en
base 8. El tipo BYTE se codifica en formato de ocho bits que, en formato hexadeci-

mal, tiene un rango de 16#00 a 16#FF.
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CADENA DE CARACTERES
Una variable de tipo STRING es una cadena de caracteres ASCII. La longitud

maxima de una cadena de caracteres es de 65.534 caracteres.

CAN

Controller Area Network (Red de éarea del controlador). El protocolo CAN (ISO
11898) para redes de bus serie esta disefiado para la interconexién de dispositivos
inteligentes (de varios fabricantes) en sistemas inteligentes para aplicaciones indus-
triales de tiempo real. Los sistemas CAN multimaestro aseguran una alta integridad
de datos por medio de la aplicacion de la difusion de mensajes y de mecanismos de
error avanzados. CAN, disefiado originalmente para utilizarlo en automdviles, se uti-
liza actualmente en una amplia variedad de entornos industriales de control automa-

tico.

CANopen

CANopen es un protocolo de nivel superior que se emplea en redes de automatiza-
cion. Esta basado en la capa de aplicacién CAN (CAL) de conformidad con la nhorma
CiA DS 301 (EN 50325-4).

Cartucho de memoria
Cartuchos de memoria de copia de seguridad opcionales que pueden utilizarse para
realizar una copia de seguridad y restaurar una aplicacién (datos de configuracion y

programa). Hay dos tamafios disponibles: 32 y 64 KB.

CEM
Electromagnetic Compatibility (Directiva de compatibilidad electromagnética). Los
dispositivos que cumplen los requisitos de CEM pueden funcionar dentro de los

limites electromagnéticos que estima el sistema sin que se produzcan errores.

Clase de servicio

Las clases de servicios de Transparent Ready permiten identificar los servicios
proporcionados por cada dispositivo, como: los servicios de diagnéstico,
visualizacion y control mediante las tecnologias web y servicios de comunicacion
Ethernet. Las clases de servicios de Transparent Ready simplifican de este modo la

eleccién de productos y garantizan su interoperabilidad dentro de una arquitectura.

COB
Communication OBject: unidad de transporte en el bus CAN. Un COB se identifica

mediante un identificador Unico codificado en 11 bits, [0, 2047]. Un COB contiene, al
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menos, 8 bytes de datos. La prioridad de transmisién de un COB viene determinada

por su identificador; cuanto menor sea éste, mayor prioridad tiene el COB asociado.

CRC
Cyclic Redundancy Checksum: checksum de redundancia ciclica que indica que no

se ha "deformado" ningln caracter durante la transmision de la trama.

Conexion remota

Bus maestro/esclavo de alta velocidad disefiado para transferir una pequefia
cantidad de datos entre el automata maestro y hasta siete autdmatas esclavo
remotos. Hay dos tipos de autdbmatas remotos que pueden configurarse para
transferir datos a un autémata maestro: autdmata peer, que puede transferir datos

de la aplicacién o autémata remoto de E/S, que puede transferir datos de E/S.

Constantes
Valor configurado que no se puede modificar por el programa que se esta ejecutan-
do.

Contacto

Elemento del diagrama Ladder que representa una entrada al autémata.

Contador

Bloque de funcion utilizado para contar eventos (conteo progresivo o regresivo).
Contadores muy rapidos:

Bloque de funcién que proporciona un conteo mas rapido que el disponible con
blogues de funcién de contadores y contadores rapidos. Un contador muy rapido

puede contar a una velocidad de hasta 20 kHz.

Contadores rapidos
Bloque de funcién que proporciona un conteo progresivo y regresivo mas rapido que
el disponible en el bloque de funcién del contador. Un contador rapido puede contar

a una velocidad de hasta 5 kHz.

DINT

Electric
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DINT es la forma abreviada de «Double INTeger» (entero doble) (codificado en 32
bits). Los limites inferior y superior figuran a continuacion: de - (2 elevado a 31) a (2
elevado a 31) - 1. Ejemplo: -2.147.483.648, 2.147.483.647, 16#FFFFFFFF.

Direccién IP
Internet Protocol Address (Direccion de protocolo de Internet). Esta direcciéon de 32

bits se asigna a hosts que utilizan TCP/IP.

Direccion MAC
Media Access Control Address (Direccién de control de acceso a medios). Nimero
de 48 bits, exclusivo en una red, que se programa en cada dispositivo o tarjeta de

red cuando se fabrica.

Direcciones

Registros internos del autdmata 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, %I0.1 especifica una direcciéon de la

memoria RAM del autdmata que contiene el valor para el canal de entrada 1.

DWORD
DWORD es la forma abreviada de «Double Word» (palabra doble). El tipo DWORD

se codifica en un formato de 32 bits.

Editor de configuracion
Ventana especializada de TwidoSuite utilizada para gestionar la configuracién de

hardware y software.

Editor de Ladder Logic

Ventana de TwidoSuite especializada y utilizada para editar un programa Ladder.

Editor de lista

Editor de programas simple utilizado para crear y editar un programa de lista.

Editor de tablas de animacion
Ventana especializada en la aplicacién TwidoSuite para ver y crear tablas de

animacion.
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EDS

Archivo de descripcidn para cada dispositivo CAN (suministrado por el fabricante).

EEPROM
Memoria de sélo lectura programable y que se puede borrar de forma eléctrica.
Twido tiene una EEPROM interna y un cartucho de memoria EEPROM externa

opcional.

Ejecutar

Comando que hace que el autémata ejecute un programa de aplicacion.

Escaldn

Un escalén 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.

Estado del monitor

Estado operativo de TwidoSuite que se muestra en la barra de estado cuando se
conecta un PC a un autémata en modo de proteccién contra escritura.

Estado inicial

Estado de funcionamiento de TwidoSuite que aparece en la barra de estado cuando

se inicia TwidoSuite o no tiene ninguna aplicacion abierta.

Estado offline
Estado de funcionamiento de TwidoSuite que se muestra en la barra de estado

cuando un PC no esta conectado a un autbmata.

Estado online
Estado de funcionamiento de TwidoSuite que se muestra en la barra de estado

cuando un PC esta conectado al autbmata.

Estados de funcionamiento
Indica el estado de TwidoSuite. Se muestra en la barra de estado. Hay cuatro

estados de funcionamiento: inicial, offline, online y supervisar.

Fechadores
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Bloque de funcién utilizado para programar funciones de fecha y hora con el fin de

controlar eventos. Requiere la opcién Reloj de tiempo real.

Forzado
Ajustar voluntariamente las entradas y salidas del autobmata en 0 6 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
automata y la aplicacion de la memoria del PC no es la misma que la de la memoria
del autémata.

El usuario crea y desarrolla una aplicacion durante el funcionamiento offline.

Funcionamiento online

Modo de funcionamiento de TwidoSuite cuando un PC esta conectado al autémata y
la aplicacion de la memoria del PC es la misma que la de la memoria del autdmata.
El funcionamiento online permite depurar una aplicacion.

Funciones de fecha y hora

Permiten el control de eventos por mes, dia y hora. Consulte "Fechadores".

Grafcet

Grafcet permite representar graficamente y de forma estructurada el funcionamiento
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.

HMI
Human-Machine Interface (Interface hombre-méaquina). Interface del operador, ge-

neralmente gréfica, para equipos industriales.

HTTP

«Hypertext Transfer Protocol» (protocolo de transferencia de hipertexto)
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IEC 61131-3
Normativa internacional: controles de l6gica programables - Apartado 3: lenguajes

de programacion.

IEEE

Institute of Electrical and Electronics Engineers, Inc (Instituto de Ingenieria Eléctrica
y Electrénica). Organismo internacional de normas y de evaluaciones de
conformidad para todos los campos de la electrotecnia, incluidas la electricidad y la

electrénica.

IL

IL son las siglas de lista de instrucciones (Instruction List). Este lenguaje consiste en
una serie de instrucciones basicas. Este lenguaje es muy similar al lenguaje
ensamblador utilizado en los procesadores de programa. Cada instruccion esta

compuesta por un cédigo de instruccién y un operando.

Indicador LED
Light Emitting Diode (Diodo electroluminiscente). Indicador que se enciende cuando
pasa por él electricidad. Sefala el estado de funcionamiento del mdédulo de

comunicaciones.

Inicializar
Comando que ajusta todos los valores de datos a estados iniciales. El autdmata de-

be estar en modo Detener o Error.

Inicio en frio o reinicio

Inicio del automata con todos los datos inicializados con los valores
predeterminados 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 aplicacién nueva en la RAM del autémata.
Todos los autdmatas sin bateria de seguridad se activan siempre mediante un inicio

en frio.

Instancia

Objeto exclusivo de un programa que pertenece a un tipo especifico de bloque de
funcién.

Por ejemplo, en formato de temporizador %TMi, i es un nimero que representa la

instancia.

ISE)

Scl&nelder 121

Electric



Instituto Schneider Electric de Formacion

Internet

La interconexion global de redes de comunicacién informatica basada en TCP/IP.

P
Protocolo de Internet. Protocolo de capa de red habitual. IP normalmente se usa con
TCP.

LD

LD son las siglas de diagrama de contactos (Ladder Diagram). LD es un lenguaje de
programacién que representa las instrucciones que deben ejecutarse en forma de
diagramas graficos muy similares a los esquemas eléctricos (contactos, bobinas,

etc.).

Mascara de subred

La mascara de subred es una mascara de bits que identifica o determina qué bits,
en una direccion IP, corresponden a la direccion de red y cuales corresponden a las
partes de subred de dicha direccion. La mascara de subred se compone de la

direccion de red y de los bits reservados para la identificacion del trabajo de subred.

Memoria flash
La memoria flash es una memoria no volatil que se puede sobrescribir. Se almacena

en una memoria EEPROM especial que se puede borrar y volver a programar.

Modbus
Protocolo de comunicaciones maestro-esclavo que permite a un solo maestro solici-

tar respuestas de esclavos.
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Modo de exploracion

Especifica el modo en el que el autdbmata explora un programa. Existen dos tipos de
modos de exploracién: normal (ciclico), el autbmata explora de forma continua; o
periédico, el autdmata explora durante el periodo seleccionado (entre 2 y 150 ms)

antes de iniciar otra exploracion.

Médulos de E/S de ampliacion
Médulos de E/S de ampliacién opcionales disponibles para agregar puntos de E/S a

un autémata Twido. (No todos los modelos del autdmata permiten la ampliacion.)

Navegador de aplicacion
Ventana especializada en TwidoSuite que muestra una vista grafica en forma de ar-
bol de una aplicacién. Ofrece una configuracion y una visualizacién correctas de una

aplicacion.

Nodo

Dispositivo direccionable en una red de comunicaciones.

O

Pasarela
Dispositivo que conecta redes con arquitecturas de redes diferentes y que opera en

la capa de aplicacién del modelo OSI. Este término puede referirse a un enrutador.

Paso
Un paso Grafcet designa un estado de funcionamiento secuencial de automatiza-

cién.

PC

Ordenador personal.

PLC

Autémata programable Twido. Existen dos tipos de autdmatas: compacto y modular.
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PLS
Generacion de pulsos. Bloque de funcién que genera una onda cuadrada con un ci-

clo de servicio 50% activado y 50% desactivado.

Potenciémetro analdgico
Tensién aplicada que puede ajustarse y convertirse en un valor binario para ser

utilizado por una aplicacion.

Preferencias
Cuadro de diadlogo con opciones seleccionables para configurar los editores de pro-

grama Ladder y de lista.

Protocolo
Describe los formatos de los mensajes y establece las reglas que usan dos 0 mas

dispositivos para comunicarse mediante esos formatos.

Q

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 comu-

nes para la comunicacion.

Reinicio en caliente

Inicio del autbmata después de una pérdida de alimentaciéon sin modificar la
aplicacién. El automata regresa al estado existente antes de la pérdida de
alimentacion y completa la exploracién en curso. Todos los datos de la aplicacion

guedan intactos. Esta funcion sélo esta disponible en autdmatas modulares.

Reloj de tiempo real
Opcidn que conservara la hora aunque el autbmata no reciba alimentacién durante

un tiempo determinado.
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RTU
Unidad de terminal remoto (del inglés "Remote Terminal Unit"). Protocolo que utiliza

ocho bits, empleado para establecer comunicacion entre un autémata y un PC.

Seccion

Médulo de programa perteneciente a una tarea que se puede escribir en el lenguaje
elegido por el programador (FBD, LD, ST, IL o SFC). Una tarea puede estar
compuesta por distintas secciones, y el orden de ejecucion de estas secciones

corresponde a su orden de creacion. Este orden se puede modificar.

Simbolo
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 autémata

para facilitar el mantenimiento de la aplicacion.

Subrutina

Médulo de programa perteneciente a una tarea (MAST, FAST) que se puede
escribir en el lenguaje elegido por el programador (FBD, LD, ST, o IL). Una
subrutina so6lo se puede llamar desde una seccién o desde otra subrutina que

pertenezca a la tarea en la que se declare.

Tabla de animacién

Tabla creada con un editor de lenguaje o una pantalla de funcionamiento. Cuando
un PC se conecta al autémata, muestra las variables del automata 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 sim-

bolos.

TCP

Protocolo de control de la transmision (del inglés "Transmission Control Protocol").

ISE)

Scl&nelder 125

Electric



Instituto Schneider Electric de Formacion

TCP/IP
Conjunto de protocolos formado por el protocolo de control de la transmisién y el
protocolo de Internet. Es el conjunto de protocolos de comunicaciones en el que se

basa Internet.

Temporizador

Bloque de funcion utilizado para seleccionar la duracién 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 bloque de informacién binario. Las tramas contienen
informacién o datos de control de la red. El tamafio y la composicién de una trama

estan determinados por la tecnologia de red utilizada.

Twido

Linea de autdmatas de Schneider Electric compuesta por dos tipos de autématas
(compacto y modular), médulos de ampliacion para agregar puntos de E/S y
opciones como reloj de tiempo real, comunicaciones, monitor de operacién y

cartuchos de memoria de copia de seguridad.

TwidoSuite
Software de desarrollo grafico de Windows de 32 bits para configurar y programar

automatas Twido.

usB
Universal Serial Bus (Bus de serie universal). Un USB es una interface de hardware

casi universal para la conexion de dispositivos periféricos.

Electric
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Variable
Entidad de memoria del tipo BOOL, WORD, DWORD, etc., cuyos contenidos se

pueden modificar desde el programa durante su ejecucion.
Visualizador de errores de programa
Ventana de TwidoSuite especializada utilizada para ver errores de programa y ad-

vertencias.

Visualizador de referencias cruzadas

Ventana especializada en la aplicacion TwidoSuite para ver referencias cruzadas.

w

WORD
El tipo WORD se codifica en formato de 16 bits y se utiliza para procesar cadenas
de bits.
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