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Resumo

Esta dissertação imptementa o controto de rnoümento de um disPositivo sotar

experinnntat (seguidor sotar - Sun trackerl com dois graus de liberdade. O protótipo é

rnotorizado por dois rnotores de passo controtados automatÍcarnente Por um PLC

(Programmabte Logic Controllerl. Cartas específicas (Function Modulesl são utilizadõ para

comunicar com os motores (FM353), bem corno com os errcoders (FM350'í). A comunicação

entre o dispositivo e o utitizador é reatizado em dois níveis:

Controlo local por internÉdio de um painel industrial de operação lOperator

panel - Humon tlnchine lnterfacel;

Controlo Remoto através de um sistema SCADA (Superuisory Control And Dota

Acquisitionl

Em ambos, o controlo e a supervisão do seguidor solar podem ser impternentados

rernotamente através da rede lnternet. Este docurnento descreve as netodotogias

desenvolüdas na imptementação do protótipo de ersaio.

O dispositivo apresentado quando comparado com outros similares, disponíveis no

rnercado, eüdência uma grande vantagem dado qrle a variável a controlar é exactannnte a

variávet de medÇão. De facto, o sensor utitizado para medir a radiação solar é urna cétula

fotovottaica que fornece a potêrria etéctrica produzida (Vxl) instantaneamente. A potêmia

etéctrica será a variávet a npnitorizar m seguidor solar fotolottaico. O protótipo laboratorial

foi desenwtúdo em cotabor4ão com o Cenüo de Engenharia tybcatrónica da Unhrersidade de

Évora. Parte do trabatho desenrrotvido foi objecto de apresentação e pubticação em actas de

conferêrrcia internacional (IFAC Confererre Control lúethodotogies and Technology for Energy

Efficierrcy - Bruno M.B. Robato, João lÀG. Figueiredo, 'superuisony Control for a Solar

Trockirry Prototype tused on PY-Tedtnol8y",2010 )[4].

Palavras-Chave: Controlo, Autom4ão, Cétutas fotovoltaicas, Procura de eficiência, Horas

solares, Supervisão.
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Automation and Supervisory Controt of a Solar
Device With Two Degrees of Freedom

Motorized by SteP Motors

This paper impternents an experirnentat sotar tracking s)rstem with two degrees of freedom

in taboratory. The tracker is rnotorized by two step rnotorc controtted automaticatty by a

Sienpns S7-3OO PLC (Programmable Logic Controller). Specific function modules are used to

communicate with the step rnotors (FM353), as well as with errcoders (FM35O-1). The

communkation between the Tracker and ttre users are performed on two tevets:

Local control on an industriat Operator Panet (HMl - lluman filachine lnterfacel;

Remote control on a SCADA system lsuperuisory Control And Data Acquisitionl.

The system supervision and conüol can be perfornred through interrret as the devetoped

SCADA apptication is web enabled. This paper describes the operational met]rodotogy used to

imptennnt such a prototyPe.

This prototlrye when compared with other simitar deúces available in the market shows a

great advantaç as the control variabte is exactty the rneasured variabte. ln fact the sensor

gsed to measure the solar radiation is a photorrottaic cetl that suppties directty the etectric

pov\íer prodrred (Vxl). The etectric power is exactty the control rrariabte to be maximized in a

traditionat sotar photovottaic trackiÍq slrstem. Ttn laboratoriat proto§pe structure was

devetoped in cottaboration with the Àbchatronics Engineering Centre from the University of

Évora. Part of the devetoped work was presented and pubtished in the proceedinç of an

intemational confererrce (FAC - Conference Conüol lrbt]pdologies and Techmtogy for Energy

Efficierry - Bruno ÀÀ8. Robato, João ÂÀG. Figr.reiredo, "Superuisory Control for a Solar

Tracking Prototype tu*d on PY'Technolqf ,2010) [4].

Keywords: Contro[, Automation, Photoroltaic Cells, Efficierrcy search, Sun hours, Supervisory-
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Capítulo 1: lntrodução

A procura de energias atternativas ao petróleo e derivados tem conhecido nos ú[timos anos

um grande crescimento t8lt9]. As frequentes crises energéticas e uma crescente

sensibitização ambiental a nível mundial levam a racionar e repensar a forma como são

aplicados os recursos da Terra em benefício das sociedades [6].

A energia fotovottaica como atternativa limpa e economicamente viávet tem tido um

recente aurnento e investirnento por parte das empresas e governos, pelo que a construção de

centrais fotovoltaicas têm-se tornado uma reatidade incontestávet, permitindo a apticaçáo da

tecnologia existente bem como a exptoração de um maior potencial associado à geraçáo de

energia proveniente da radiação sotar. Sendo Portugal um dos países da Europa com mais

horas de So[ por ano (ver figura 1.1) torna-se evidente o interesse da pesquisa e

desenvotümento nesta área científica.
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Figura í. í - ltapa do potencial eléctrico solar na Europa [kwh/mz] (Fonte: Comissão Europeia, Joint
Commission Centre)

Hoje em dia a energia fotovottaica tem um baixo nívet de rendimento (12%)[3]. Num

conjunto de equipamentos optimizados (materiais, inversores, ...etc) um input de 1000W de

energia solar irridente origina cerca de 190W de etectricidade (19% de eficiência). Este baixo

desempenho imptica a trtitização de uma maior superfície da Terra para a instalação de

centrais fotovoltaicas com potências significativas (50MW-í00MW) (figura Í.2). A competição

I
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com os combustíveis fósseis tradicionais torna este baixo nível de eficiência um probtema

ecorÉmico e financeiro.

Figura 1.2 - Central fotovoltaica (Fonte: http: I lwww.greeneconomix.com)

Deüdo à atteração da energia proveniente da radiação solar e à variação da temperatura

de operação das cétutas, a potência de saída de um sistema de painéis solares não é sempre

constante. Consequenternente, um serror que consiga locatizar o ponto máximo de potência

eléctrica é sempre necessário para assegurar a máxima utitização dos equiparnentos. Por isso,

investigações no sentido de resotver probtemas que envotvam a tocalização do ponto de

potência máxima (MPP - lthximum Power Poínt)[l][5][8] estarão sempre no centro da questão

aquando da utitização de sistemas fotovottaicos com atgum impacto.

O protótipo estudado neste trabatho (ver figura 1.3) foi desenvotvido a partir de um

trabatho anterior (Figueiredo e Sá Costa, 2008)Ul onde foram integrados diferentes

estruturas de controto para os rnotores de passo e outras vatências nas comunicaçôes:

i) Controto locat com painel de operação - HMI;

ii) Controto remoto com sistema SCADA.

2

Figura I .3 - Prototipo desenvolvido
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1.1 r Estrutura da dissertação

Esta dissertação encontra-se diúdida em 6 capítutos principais, deüdamente estruturados.

Com o objectivo de introduzir o teitor no contexto do tema dá-se ênfase no capítuto I ao

sentido desta pesquisa e do potenciat qr.rc daí advém, por outro lado nos capítutos 2,3 e 4

descreve-se em profundidade as tecrntogias imptementadas e experimentadas, desde o

hardware ao software onde o know how adquirido é evidenciado. Para terminar a parte

centra[ do trabatho demonstra-se o potenciat do equipamento (capituto 5) bem como as

conclusões e trabathos futuros (capítuto 6).

Nos apêndices encontra-se toda a documentação base tal como configurações, cátcutos,

parametrizações, programação ou características dos equiparnentos.
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Capítulo 2: Descrição do sistema

2.1 - Apresentação geral

O protótipo desenvotvido é um sistema composto por uma estrutura com dois graus de

liberdade, motorizado por motores de passo com sensores de ânguto (encodersl incorporados

para que o posicionamento seja fiávet. O sistema foi projectado utitizando perfis industriais

de atumínio normatizados, com a finatidade de obter uma estrutura simples e ecorÉmica. Os

dois eixos motorizados são compostos por motores de passo tnontados em eixos de alumínio.

Os dois motores de passo e os sensores de ângulo (encodersl estão lÍgados directamente a

módutos de controto específicos no PLC (Progrommoble Logic Controller) Siemens 57-300.

A estrutura principat do dispositivo é ilustrada na figura 2.1, sendo composta por:

i) Cétuta fotovottaica;

ii) Dois eixos motorizados com motores de passo e sensores de ânguto (encodersl.

Step Motor
Axis 1

lnitial position
Sensors

Step Motor
Axis 2

4

Figura 2. Í - Estrutura electromecânica

Encoder

Encoder
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Foram desenvoMdas duas interfaces com o utitizador: controto [oca[ e controto rernoto- A

interface tocat foi desenvotvida num painet de operações industriat (HMl - Humon Machirc

lnterface\, sendo a interface rernota desenvolüda num sistema SCADA (supervisory Control

And Dota Acquisitionl. Na figura 2.2 são mostradas as tigações entre os diferentes

componentes que integram o protótipo desenvotüdo.
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Bemotu l)êtkry
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fl-
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Figura 2.2 - Visão geral da ligação entre comPonentes

O sistema desenvolvido opera em dois modos principais: manual e automático. No modo

manual o sistema recebe do utitizador as orientações, para os dois eixos da cétuta

fotovoltaica, sendo o sistema posicionado na orientação pretendida. No modo automático as

posições são pré-programadas e inseridas rn sistema, podendo a potência eléctrica gerada

peta cétuta fotovottáica, ser monitorizada em cada uma dessas posições. Na figura 2.3 pode-

se observar o esquema de acessibilidade do sistema (local ou remota).
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2.2 - Caracterização técnica global

A unidade de controto do seguidor solar desenvotüdo é composta por um PLC Siernens 57'

300 com cartas de controto específicas para: comunicações (rede e Profibusl, inputsloutputs

digitais, inputstoutputs anatógicos, contadores para encoders e módutos para motores de

passo. O hardware de configuraçáo do PLC para o protótipo desenvotvido é rnostrado na

tabeta 2.1:

2.1 ração Para

A tabeta 2.2 apresenta a caracterização técnica dos componentes etéctricos atrás

ilustrados nas figuras 2.1 e 2.7:

Drives de controto para os motores de passo:

Âlotores:

Encoders:

do hard-home:

6

Slot Descrição Designeção Referência

7 Àloduto do CPU CPU 315-2 DP 6ES7- 31 5-2AG 1 0-0A80

4 Ârloduto de Ethernet CP 343 Advanced- lT 6GK7 -343-1GX-oXEo

5
ÂÁoduto de entradas e

saídas digitais
D18/DO8Xdc74Y /0,5A 6ES7-323-18H01 -0AA0

6
À4oduto de entradas

anatógicas
AI8x12Bit 6Es7-331 -7KF02-0A80

7
l,Mduto de saídas

anatógicas
A04x1 zBit óES7-332-5HD01 -0AB0

8
ÂÁoduto funcional para

contadores
FM35O COUNTER 6ES7 -350-1AH03-0AE0

9
Âloduto funcional para

contadores
FM35O COUNTER 6ES7- 350- 1 AH03 -0AE0

10
Âloduto funcional para

motores de passo
FM 353 STEPPER 6ES7- 353- 1 AH01 -0AE0

11
À,loduto funcional para

motores de passo
FM 353 STEPPER 6ES7 -353-1 AH01 -0AE0

Eixo Fabricante Referência
1 Nanotec SMC32

2 Nanotec SMC32

Eixo Fabricante Referência
1 Nanotec sT41 1810804-8

7 Narptec sT591 811008-B

Eixo Fabricante Referência
1 Hewtet Packard HEDS-5540-414

2 Hewtet Packard HEDS-5540-H06

ReferênciaFabricanteEixo
Omron EAz M8 PNP1

EAZ M8 PNPOmron2

Sensores de dade o

componentes



2.3 r Aplicação de controlo desenvolüda no PLC

O autómato foi programado para que as suas furções principais sejam:

Controto dos motores de Passo;

Processarnento da informação proveniente dos encoders;

Processarnento dos sinais provenientes dos sensores de proximidade com

informação sobre o ponto zero de referência do sistema (hardhomel.

A apticação encontra-se programada na linguagem STL (Stotement Lrst). O diagrama

correspondente está esquematizado na f igura 2 -4:

Start

i)

ii)

iii )

7

Reset stde : Positiorurg mernory

and fit$Étiorung modÊ clearnd
0

I

Haldrryart home and inúial Position
Axis I angle: 0o

Àxis 2 angle. 0"
Default stde:IvIAHUAL
Defarrlt rdocity üds 1 :Jffi Tlnin
Default wlocity a:os2: 500o/min

Voltage acquirt

Reset

Stüt

+
:,1-

I

o
Axis I

traveling
Axis 1

traveltng

a)
C

Axis 2

Traveliug

Axisl.
Inpú: Start
InprÍ: Yelocity
Inpú: Poslion
InprÍ: Data enter order
CrtptÍ: PmüionOK
Outpú: Pmüionrnalue

Axis2:
InprÍ: Stüt
InprÍ: Yelocity
Inpú: Data enter order
Oútp,t: Pmition0K
Outpü ' Pmition:'a1rrn

-{utorurtrt
hloile

Axisl:
Inpú: Trarrel +
Inprü: Trarrel -
Inpri: Velocity
InprÍ: Poslion
Inprü: Data enter orrder

Outpú: Pmition OK
Outpú: Pmitionvalue

Axk2:
InprÍ: TrsvEI +
Inprü: Trs\reI-
Inpri: Velocity
Inpú: Data enter ordcr
Outpú: Position OK
OutprÍ : Position raalrre

hl.rrrrr.rl
hloile

Axis I
Traveling

Àutomatic Selectedhíanual Selected

Figura 2.4 - Diagrama da aplicação do PLC



2.4 r lnterface com o utilizador

As duas interfaces (tocat e rennta) foram desenvotúdas para o protótipo tal como foi

itustrado na figura 2.2. A interface tocat foi desenvolüda utilizando uma [igação Profibus- A

tigação remota foi imptementada num sistema SCADA que utitiza como protocoto o TCP/IP

(ethernet), encontrando-se acessíve| à lnternet por nnio de ambiente remoto. A figura 2-5

ilustra as duas tigações referidas no ambiente Simatic 57-300.

[',iF'I
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Figura 2.5 - Rede de comunicação do PLC: Profibus e Ethernet
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Capítulo 3: Módulos específicos para
autómatos 57-300

3.1 - Counter lúodule FM350-1 - lnstalação

O móduto funcional FM 350-1 é um disposititro cuja

furção é contar impulsos provenientes de encoder.

Dependendo do rmdo de operação é possívet:

i) Contagem de objectos;

ii) Àbdir o período de rotação;

iii) FreqrÉncia de rotação;

iv) Velocidade angutar;

v) Ânguto/posicionamento.
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Na figura 3.1 é encontra-se o diagrama de tigaçôes ao exterior para a carta Flvl3Í)-Í:

Frente do llôdulo Conector Fronlat Oiaglanra rle conecçóes
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Figura 3. í - Di4rama de para tfações ao exterlor da carta Fm35O-í (Adaptado de: Siernens (2003),

Sinntic Fltl350-l Furcüon lúodule, SIEMENS 2003) [Í1]
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3.í.1 - Ligação do Counter Flrt35o-í com os encoders HEDS-554O-414
e HEDS-5540-HO6 (Eixo í e 2)

A tigação do móduto FM350-1 com os encoders errcontra-se descrita na tabeta 3.1 e

ilustrada na figura 3.2.

Tabele 3.1 - Ligação h Counter Fl,l35O-í com os etrcoden HEDS-5540-AÍ4 e HEDS-554O-}O6 (Eixo

1,Zl

Shield on
shield support

snield on
n0using

Front co0nectoÍ

A

IM

llÀ1sted caHes

Flgura 3.2 - Correspondêncla de llgações entre o móúrlo Ft353 e qs crr;oderc (Fonte: Siemens
(2003), Sinrotic Flt 350'1 Furcticrr liodule, SIEÀÂENS 2003) [Í1]

I

N

Plno Nome Tlpo Plno Encoder

1 1L+ INPUT 24Y

z 1M INPUT GND ) 3 GND

3 1M OUTPUT
ENCODER SUPPTY

GND

1 5.2VDC OUTPUT ENCODER SUPPLY à 2 +VCC

5 z4YDC OUTPUT ENCODER SUPPLY

6 AA' INPUT ENCODER SIGNAL A ) 6 A

7 NOT A INPUT INVERTED SIGNAT A ) 5 NOT A

8 BB' INPUT ENCODER SIGNAL B ) 8 B

9 NOT B INPUT INVERTED SIGNAI B à 7 NOT B

10 NN' INPUT ENCODER SIGNAI N ) 10 I

l1 NOT N INPUT INVERTED SIGNAL N ) 9 NOT I

12
NOT

ASSIGNED

13 l0 INPUT
DIGITAT INPUT

START

14 l1 INPUT DIGITAT INPUT STOP

15 t2 INPUT DIGITAI. INPUT SET

16
NOT

ASSIGNED

17 a0 OUTPUT DIGITAT OUTPUT

18 Qí OUTPUT DIGITAT OUTPUT

19 2[+ INPUT 24V LOAD VOTTAGE

20 U'^ INPUT I/O GND

Ã
6

7

I
I

t0
l1

4

3

l0



3.2 - Drive Positioning Module FM353 - lnstalação

Da figura 3.3 à figura 3.5 estão itusüada atgumas das prirripais características do npdulo

de posicionamento FM353 associadas às tigações com o exterior.
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Flgura 3.3 - ldentificação do módulo Frul353 (Adaptado de: Siemens (2m8), Sinlr,tic FM 353 Stepper
Drive Positiqting liodule, SIEMENS 2008) [13]
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Flgura 3.4 - Conector frontal para Fl{353 (Adaptado de: SÉmens (2008), Sinntic FM 353 Steper Drive
tusitioning lidule, SIFJI^ENS 2008) [Í3]
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Figrrra 3.5 - Llgação entre o modulo Flt353 e drive de controlo (Adaptado de: Siemens (2008), Sinntic
FM 353 Steryer Drive Positioníng láodule, SIEMENS 2(X)8) [13]
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Porta X2
Fino

Nome Tipo Cabo de 15 plnos
à

Drive SMC32
lulotor Í

1 PULSE Output ) Vermetho CLK+5

7 DIR Output ) Branco DIR+5

3 ENABLE Output à Verde EN+ 5

4 PWM/BOOST Output

5 GND Output

6 GND Output

7 NOT ASSIGNED

8 GND Output

9 P U LSE_N Output ) Azul CLK-

10 DIR_N Output à P reto DIR.

11 ENABLE_N Output à Roxo EN-

17 PWM_N/BOOST_N Output

13 GND Output

14 GND Output

15 READYí _N INPUT

3.2.1- Ligação da carta Fl 353 motor í ) Drive sl,tc32 ) Motor í

Na tabeta 3.2 e figura 3.6 estão descritas as tigações entre o módulo FM353, drive de

controlo e motor 1.

Tabela 3.2 - Ligação da carta FM353 (motor 1) com a Drive SMC32 e Motor 1

FPI363 MOTOR 1 . X2 PIN-OUT

l:f.)r'

ii

CARTA DO MOTOR 1

MOTOR 1

9

:lr-lr f-
i',1 ,§ G
f"- ;Ç*
l'll.oiL :rtJ J
ír K ,t lÉ'o

l..,...*-

{r r' t§.-
llR !ê lfi*r
l i.5 fE
rln - tEHiE
3.rt lJ i-S
lrt B\ ÍJT
l-íi=Tii iê
i_otru_-__j G

5'r:': rl
9t"t
LLíT
ftrr
tlrr r
lr
I

lr-,ir
I r-r
I, I
I r-r
l. I-l
l-r il{r

1-

à
t-
8_

Drive SMC32 - Motor Í ) Motor I

OUT A Vermetho à Vermetho

OUT A/ Amareto ) Amareto

OUT B Castanho à Castanho

OUT B/ Côr-de-Laranja à Branco

Figura 3.6 - Ligação da carta FM353 (motor í) com a Drtve SMC32 e Motor I
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3.2.2 - Ligação da carta Fl,t353 motor 2 ) Drive Sl,tC32 à llotor 2

Na tabela 3.3 e figura 3.7 estão descritas as tigações entre o móduto FM353, drtve de

controlo e rnotor 2.

Tabela 3.3 - Ligação da carta FM353 motor 2 com a Drive SMC32 e Motor 2

FM 353 HOTOR 2 - X2 P|N4UT

l:ou
:r
a'{

-:E--
'áfL

_§r
i Éi.' 'r,:êJ
Estr{"
!Ê -r
l-ú

TH
Lg
l.'3
r-§
t-:)
ÍE
lll
L.(t

,l
tr-
fl li ./r.
fl Fi . j
ür
:itP .ir
l1*5
DP-

\'t'-' I : r

;':[:[.=
(r"rr -l lrFI't? 1 l.I_IÍ-1çr -l icfr
l' l-lI
I l't-.l

;

i

I
CARTA DO MOTOR í.-,

2-
I
t_

'l
t3

Ê

MOTOR 2

Porta X2
Pino

Nome Tipo Cabo de 15 pinos
à

Drive SMC32
l*otor 2

1 PULSE Output ) Vermetho CL K+5

7 DIR Output à Branco DIR+5

3 ENABLE Output ) Verde EN+5

4 PWM/BOOST Output

5 GND Output

6 GND Output

7 NOT ASSIGNED

8 GND Output

9 PULSE_N Output ) Azul CLK.

10 DIR_N Output à Preto DIR.

11 ENABLE-N Output à Roxo EN.

12 PWM_N/BOOST-N Output

13 GND Output

14 GND Output

15 READYí_N INPUT

Drive SMC32 - Motor 2 à Motor 2

OUT A Preto + Côr-de-tar:anja à Preto + Preto/Branco

OUT A/ Cinzento + Verde ) Verde/ Branco+Verde

OUT B Roxo + Vermetho ) Vermetho/Branco +

Vermetho
OUT B/ Azu[ + Côr-de-Rosa ) Azu[ + Azul,l Branco

Figura 3.7 - Ligação da carta F^ 353 (motor 2) com a Drive SMC32 e Motor
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Capítulo 4: Software

4.1 r Descrição geral do sistema

l'*t
§ElfIYS í.tP t70 6-

Prirpí solar

Etío,T,,1,, . *ffifi

Rcnrolr Dcrlnlr

PROTOOL CS <- mN cc
REMOTE DESKTOP SOFTWARE
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\r293!
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r/c sinsl

trF
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Figura 4.1- Descrição do software necessário ao sistema

Para a intertigação entre os vários componentes do protótipo ser possível, é necessário

usar vários programas específicos para configurar a utitização pretendida:

i) Simatic Ârlanager - software que permite o desenvolürnento do programa para o hordwore,

em linguagem para autómatos, bem como a intertigação entre os vários componentes do

sistema: FM35O-í, FM353, WinCC, lndustrial Ethernet, Profibus. Destaque para o
"Porametertze Ft 35O-1n e oParometerize FlÀ353" que controlam os já referidos rnodutos

específicos para 57-300 e que apenas correm no ambiente do Simatic ÂÂanager;

ii) Protoot CS - software de desenvotvirnento da apticação HMI para painéis de controlo

industriais;

iii) WinCC - software de desenvolvirnento da aplicação SCADA (Superuisory Control And Doto

Acquisition);
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iv) Remote desktop software - qualquer software que permita a ligação através de TCP/IP à

workstation onde a apticação HMI desenvolúda para WinCC está disponívet.

Na figura 4.1 está esquematizado quat o hardware que constitui o protótipo e quat o

software necessário para o programar. Nos pontos seguintes do capítuto 4 encontram-se

descritos os tópicos mais importantes para a configuração do software utitizado mais

significativo.

4.2 - Simatic Manager

Seguidamente encontra-se descrito a configuração do hardware no Simatic l'lanager e

o estabelecimento de tigações exteriores ao PLC [10][11][í3] (ver figura 4.2).

4.2.1 Configuração do hardware para Simatic 57-300

DÉ B" ao. §s:'ã=E

- E SlMAIlt í)U Stdon

Yt "E

r
cPU3152 DPtl l

FM 353 SIEPPTR

FM 353 STEPPEBÍ]I
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Lrgaç,1o por poia sere ÇOM

+
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fi'ar,íwere para Si -'x)ü
"Hr4'üurnfç'

PTC
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5rMATIC,t00 Station

SIMATIC 300 Station

SII'IATIC H st*ion
slI{AnC PC statlrt
GtEr Stdiln
sIFIATIC 55

PCJPC

SIIIATIC OP

MPI

57 Proganr
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Figura 4.2 - lnserção e visualização de ligações e hardware
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Figura 4.3 - lnserção do hardware disponível no UHW Config"

Na figura 4.3 é possÍvel adicionar o hardware de acordo com o que PLC realrnente tem

incorporado. A configuração encontra-se em consonância com a tahta 2.1 e com afigura2.2.

4.2.2 - Htúl - Operator panel - Ligação por Profibus DP - Configuração do
Protool CS

Jr { qt l' ô
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Figura 4.4 - Ligações do PLC na aplicação uNetPro" do Simatic Manager
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A tigação entre o OP e o autómato 57-300 é estabetecida através de uma tigação Profibus

DF, configurável no Simatic Manager, utilizando a aplicação "NetPro" e o "HW Config". Na

apticação "NetPro" insere-se a "Subnet" e "Profibus" e conecta-se o OP. É de satientar que

do tado direito da figura 4.4 (assinatado com motdura vermetha) encontram as várias tigações

possíveis para um PLC, irrtuindo as que foram aqui utitizadas. No "HW config" activa'se e

configura-se a Ligação Profibus DP disponível na Slot do CPU. Na figura 4.5 indicam-se

ctaramente o caminho e as configurações seguidas para este caso. Aceder a:

>"x2"
) "Properties"

à "Profibtts"

,'oK"
tÍ

.:

E
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Figura 4.5 - Activação da ligação por Profibus DP para HtJrl - Operator Panel

Do tado do Protoot CS é rccessário indicar ao programa qual o hardware em uso e o tipo

de Ligação a efectuar. Seguindo um Ílovo proiecto de raiz (Proiect wizardl:

+ f qrch PütCr
- W'ÍfuÉtücd tytíÍtt

- Pür*
IF'I7(h
TPITÍB M[]HO

TPITG CDTOB

172708'
TP270 1 ü'
OP17E

Cmcdêr

+ Iíuli Pads
lF,.7n ln

Segrite > | Cmái

Sded thc d?vi- pu rith to conÍilue

h il
l; ,. --rrtt t.t._l

I 
-r -t - - -r-,-t --r '_

Ploirct líizard - Device Selection

Figura 4.6 - "Project Wizard " para Protool CS
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É necessário seguir todos os p:lssos estritamente necessários e conctuir a configuração com

sucesso. Apos a conctusão do wizord de iniciação ao projecto, segue-se a configuração dos

controtadores da aplicação (ver figura 4.6 e 4.71:

d:

I ar.Cd

=!!i

Figura 4.7 - Configuração dos controladores no Protool CS

Dentro do "Porometers" activa-se a rede Profibus. Apartir deste ponto tanto o hardware

como o software base do OP encontram-se prontos para o desenvotvimento da apticação HMl.

4.2.3 FM353 - Software

Para configurar as cartas de controlo FM353 de acordo com as características e

funcionatidades requeridas para os motores, é necessário instatar uma apticação que corre

dentro do Simatic lüanager: "Parameterize FlÁ353". A seguinte figura 4.8 mostra corrl se

processa o enüo da configuração para as cartas de controto utitizando a apticação instatada.

CPU

Bl.ock

FM 353
Data Btocks (DB)

O DB.MD
o DB-SM
O DB-TO
O DB-NC

Autómato 57 -300

"Parameterize FM 353":
Function Btocks, Data Btocks

Simatic Manager
Hardware config

Figura 4.8 - Estrutura de configuração do FlA353"
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Depois da apticação irstatada e de o hardware ter sido configurado no "HW Config", a

apticação encontra-se acessível do seguinte modo no Sirnatic ÀÂanager (ver figura 4.9):

)"HW Config"

) "FM353STEPPER"

DÉB-E tsl g ab

Elr

Erd âl'âr

E ofre Slurdad '

DP
PÊOFIEUS.PA

PflOFINET IO

sc
40ú

Pt Earrd Crrttol 3l

FC Stllirn

SI}4ATIC

SIMÀIIC

SIMATIC

5rlíATtc

PBORBUSOP datt lü
SrMAT|C 57.t17. üúC7
idrühlcd tad.l

t(

Prêe Ft to grct to!.

Figura 4.9 - Acesso à parametrização das cartas FM353

O Equipamento pode ser utitizado e definido para os seguintes modos:

o "Jogging" - modo número 1

o "Open-loop control" - modo número 2

. "Reference point approclch" - modo núrnero 3

o "lncremental relative" - modo número 4

o "ltlanual dato lnput" - modo número 6

o "Automatic" - modo número I
o "Automatic síngle block" - modo número 9

É possívet üsuatizar cinco áreas distintas no programa de parametrização prirrcipab:

"Parameterimtion of Fltl", "Enter prameterization dotaT", "Testing ond startup of F*1",

"Save data as SDB?" e "FM mdule address". Para configurar o equipamento acede-se

consecutivamente às referidas áreas de configuraçáo (ver figura 4.10):
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Figura 4.rc - Menu de parametrização F^4353

O móduto de posicionamento FM353 é paranntrizado por meio de Drito Block qr.le irão ser

gravados na memória do móduto (ver figura 4-111.

" Parameterization of F ltl"

Composta por três entradas das quais "lt1rrchine dota" é a qrr se torna sempre obrigatória

configurar. Em "llschine doto" inserem-se todas as configuraçôes retativas ao motor e a

forma como este vai intertigar-se com a respectiva "Function module", como por exempto a

definição da característica de rnovirnento do sistema (tinear ou axia[), a amptitude de

moümentos (máxima e mínima) ou ainda como é que está definida a forma como a posição

iniciat é errontrada (ver Apêndice A). As entradas "lncrements" e "Tronsverse programs"

sen/em para configurar modos específicos de funcionamento tais como o rnodo incrennntal e

o modo automático. Em "Troverse prqrams" é possível programar o movirnento do motor

sequenciatrnente para execção automática (ver Capituto í0 em Siemens (2008), Simatic

FM353 Stepper Drtve Positioning hbdule, SIE|úENS 2008 [í3]).

" Ente r pararÍreterization data?"

Apos guardadas as configurações pretendidas é necessário proceder ao enüo dos

respectivos Data Btock para a respectiva carta de controlo, ver figura 4.12.
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"Testing and startup of Fli"

As funções podem ser testadas e simutadas "Offline" para prever o correcto funcionarnento

dos blocos programados (ver figura 4.13).

Fl ?a lrAa rrylrr;

_tr,

- ,. $§ 'r '-r"

"SaYe data as SDB?"

A informação é guardada sob a forma de SDB (System Data Blockl que serve em caso de

ser necessário o reenvio da configuração do autómato e do programa associado. Assim a

configuração original é restabetecida sem necessidade de reprogramação. Quando o utitizador

tenta criar um System Data Btock é-the sempre pedido que confirme a intenção de reescrever

sobre o existente (ver figura 4.141.
+r:,

Figura 4.13 - "StartuP"
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"Fl^ module address"
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Figura 4. 15 - ldentificação do "llser Dota Elock"

O objectivo é identificar o "Llser Doto Block" (ver figura 4.15). O "lJser Dato BÍock" náo é

mais do que um data btockgerado a partir de um UDT ("User'definedDotaTypes") que faz a

tigação entre os Dota Block enüados para a carta FM353 e o CPU. Desta forma toda a

parametrização poderá estar acessível neste "lJser Data Block". No entanto é desaconsethávet

quatqr.rer modificação dado que os dados inseridos poderão não ser adequados e levarem à

corrupção do mesmo. Qualquer parametrização deve ser executada petos rneios acima

descritos.

4.2.4 FM350-í Software

para configurar as cartas de controlo FM350-1, de acordo com as características e

funcionatidades requeridas para os encoders, é rncessário instalar uma aplicação que corre

dentro do Simatic Manaçr, uParanteterize FWxfi". Depois da apticação irstatada e de o

hardwore ter sido configurado rD "HW Config", a aplicação encontra-se disponível do

seguinte modo (ver figura 4.16):

àHardware

à .FM 350 COUNTER"

àEnter
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Figura 4.16 - Parametrização FM35O-í

Os prirripais pontos a parametrizar serão: "signal tylpe", "Sigml analuation" e " ltlonitortng" .

Os outros campos terão de estar de acordo com o tipo de informação que se pretende obter

do equipamento.

4.2.5 - Comunicação por Ethernet via CP 343'l Advanced

Encontrando-se o módulo de comunicação instatado é necessário definir o caminho de

comunicação pretendido. Sabendo que se irá tratar de uma tigação por TCP/ lP por ficha RJ45

(ver figura 4.171:

) "NetPro"

) lnserir "Subnet"

à "lndustrial Ethernet"

".tqt*ltü*

i-'rl
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Figura 4.17 - ConÍtguração 'hdustrial Ethernet"

Em seguida é necessário tornar efectiva a tigação acima configurada. Para isso é necessário

aceder ao móduto de comunicação através do "HW config":

) 
^^oduto 

de comunicação CP 343-1 Advanced

) Definir lP do moduto de comunicação (ver figura 4.1 I )

à Definir "Subnet"

) "Ethernet"
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Apos configuração do lP e setecção da úa de comunicação (Ethernet'1:

ii)

Enviar as actuatizaçôes Para o autómato;

Optar se necessário entre manter ou não a tigação ÀÂPl;

Definir o "PGtPC"interface para TCP/lP (ver sub capituto 4.3.2.2\iii )

4.3 r HMI lnterface

4.3.1- Aplicação - Operator Panel

A interface HMI está programada com cinco painéis (ver figura 4.191, cada um com

diferentes furções, possibititando ao utitizador controlar o protótipo locatmente.

FIT

Figura 4.19 - Esquema de navegação na aplicação

Painel "Home lrlentl"

i)

Fl . COMMAND
WINDOW

F3 - DEFINE
VELOCITY

F2 - DEFINE
POSTNON

F4 . CHECKBACK

SIGNALS

AFTER MODE CHANGE PLEASE PRESS RESET

HOME MENU / MENU LIST

Figura 4.2O - "Home lúenu- - Painel principal

Aqui é possívet seteccionar os quatro painéis principais e parametrizar o protótipo coÍrK)

desejado:

i) "Commond window";

Command
Wtndow

FTJ
Defi.ne

PosrtionFtrorne

hlertu
FIT

Velocrty
Defi.ne

FIJ
Checkback

Signals

§(rüAn Ícdrs Âxis1 <000 Axis2 <000 Degrees
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"Define position";

"Mfine velocity";

"Checkbock signals".

Em todos os painéis é mostrada a posição real do equipamento. Ver figura 4.20'

Painel "Command window"

ii)

iii )

iv)

F3 - STOP

Only on
manual
mode

Ff-AXIS 1
MINUS

F5 - START

I
POS AXIS 1

F7 . RESET R,EACHED

F8-AXIs 2
POSITTVE

I
III
:ãl§,,Ê

F{-ÀXts t

POSITIVE

I
POS AXIS l
REACHED

I

Figura 4.21 - Painel de comando

Neste pairnt o utitizador pode seteccionar entre o modo automático e o modo manuat. Se o

modo manual for seleccionado (modo seteccionado por defeito) e possível definir a posição e

cotocar o painel passo Por Passo na coordenada desejada. "Start", uReset" são comandos

gerais para movinnntações automáticas, tal como a busca da oriçm do sistema e

posicionamento automático por indicação de coordenada. "Stop' é o comando de

ennrgência, suspende todas as operações enquanto estiver activo. Ver figura 4.21 .

Painel " Define posi tion"

DEFTNE POSTTION . DEGREES

FINAL POSffiON $0S 1 =000000000(

RNAL POSTIION Aüü5 2 =000000000(

PRESS F1 TO CONRRI.I DATA VALUES

Flgura 4.22 - Definição da velocidade

Aqui é possívet a utitizador inserir o posicionamento (em graus), nos dois eixos entre ()" e

359". Ver figura 4.22.

ffiE}-AUTOT'TATIC FI@E

§48áf, Ígdts Axisl <000 Axisz <000 Degrees

HOME MENU . FI4
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g.lrf, f.cÍtr Âxisl <000 Axis2 <000 Degrees

Painel'Define Yelocity"

DEFINE VELOCIW . DEGREES/íqIN

Axrs 1 veloctty Levelrl =0ffi0(8000(

Axis 2 velocny Levelrl =000000000(

PRESS Fl TO CONFIRM DATA VALUES

Figura 4.23 - Definição da velocidade por eixo

Aqui é possívet inserir os vatores de vetocidade (["/min]), entre 0['/min] e 700['/min],

para os dois eixos. Ver figura 4.23.

Painel " Checkback sígnals"

SYSTEM SYNCHRONIZED

END OF BLOCK

Figura 4.24 - Sinais de estado

Se os dois eixos errontraram o referenciat de origem, isso significa que o sistema está

comptetamente sincronizado. Ver figura 4.24-

4.3.2 - Aplicação remota - WinCC

A interface remota (SCADA) é assegurada por uma ligação ethernet TCP/IP entre o

autómato e a estação de comando. A apticação foi desenvotüda no software Siemens WinCC e

permite o acesso a toda a informação fornecida no oP. ver figura 4.25 Í121.
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RESEIRCH *IOOE
f orlygutE r'rr -l
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.202

Àx'ls ?

+!

Drgrlr

Figura 4.25 - Inteíace SCADA desenvolüda

A tigação à ,,lnternet" é proporcionada através de uma tigação poÍ "remote desktop" (ver

figura 4.26) entre a estaçáo remota e um quatquer outro PC remoto.

el -l -iiJ

Compria:

Usel name: Nme spedbd

f he comgitet ntne Íidd is Hôr*. Enter ô ful Íem6te cünputeÍ
nüne.

Cmrnct Carrcel HÊh 0pliom >>

Figura 4.26 - Llgação ao amblente remoto

4.3.Í.1 - Configuração da tigação de rede no WinCC

Estabetecer a configuração de rede compatívet com a atribuída ao CP, mmeadarnente "lP

odress" e "subnet nask" (ver figura 4-2712
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Figura 4.27 - Configuração do 'lP addressn

Teste da tigação de rede

O Processador de Comunicações (CP) tem de origem atojada em rnemória uma pagina em

HTIúL que armazena um conjunto de informações relacionadas com os componentes do

autómato, desta forma através de um lnternet browser pode aceder-se ao lP do CP,

aparecendo a seguinte imagem (figura 4.28) que significa que a rede entre a estaçáo que

atoja o WinCC e o autómato programávet está estabelecida.
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Figura 4.28 - Página HTTIAL do CP 343-1 Advanced
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4.3.2.2 - Definição da interface etpÇlPC"

É necessário definir como é que a estação remota vai comunicar com o autómato- Por

defeito a configuração errontra-se com a tigação PC Adapter (fulPl), no entanto é rncessário

escolher uma tigação TCP/IP de acordo com o hordvrare instatado no computador (ver figura

4.291. para isso é necessário aceder ao "Poinel de controlo" do Windows e aceder a "Set

pctrc, hterface", seleccionando a interface TCP/IP adequada ao hardware disponível,

tomando o ,,Access Point of Apptication" (motdura a vermetho) a seguinte forma: STONLINE

(STEP7)) TCP/lP) -Placa de rede disponívet'

nüeg i'rr

- ,Ga

Fúr;' Sarch

lj CmtdPud

Í{rr! Cofiffitt
"t, acccsâltvCab... IdldFú úírrr-.
a- ÂdUxaase lrd*ídt crlle...

. úu RrrrtcP.'. L.rtJorarnaP.'.

,rAffilúdn Ê Iods CdÚbtÊ atri*...

!, a.lr,"tt f5a*., S€f Ç u,Hort to . . '

§cÍrl *rirc-f,q (xIA.úoCúásPr...

-.'Düeard Íf- Já ttÉ datE, tine, ...

1.Citrdqt (trrqatiEapfü...

ráFoae Optins Cucematha @.'.
Jro*s Âd4 crüç, íi."

- GtúCúüdts âd4 rgrovc, adr...

/lrtrrÉ Qtirr Corfgrc'ru-r lrtc'..

-lrya
".,r.eÊoad
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fàYdÍH) Cütrúl P,..

Cr:O|ntec yan tav.. .
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f,'f*nt-y.--t ?t.'. 9 ttat'íffiry C,r.,.
rlJttgtÍülâ vq.Í Í8...
CrÍrÉrts bo ctl'rr t,..
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frrúigre crr;g5r.,.
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rr- lávrr&Crr:d...
7" ,a*t rats*rlp w...
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};Polsofmnr

.â P.{lcn l md tJt...
's*anxrr údCà...
j5ótdifad T.rkj
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|lmrmc Ertdà. .

{'sanaranatO.,.
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Corúigrdiü cf ,t...
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CtrúEêüE srÉ r.,,
Chrç retrirgr for...
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irreícr
Ádd/Fsnove
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Figura 4.29 - "Set rclPC lnterface"

4.3.2.3 - Configuração do WinCC

para configurar o WinCC segundo a apl,icação desenvolúda para o autómato programável é

necessário percorrer quatro etapas principais:

tnserção do Protocoto de comunicação;

Configurar as TAGS necessárias à apticação;

Definir as propriedades e parâmetros de tigação

Construir a interface do utitizador.

Seguidanrente encontra-se detathada a configuração da apticação tendo em conta os tópicos

principais anteriormente enumerados.

i)

ii)

iii )

iv)
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1o lnserir uma ligação "SlllATlC 57 PROTOCOLSUITE"

De entre os diferentes protocolm disponÍveis, insere-se uma tigação adequada ao

autómato programávet 57, de forma a produzir uma configuraçáo igual ao indicado pela seta a

vermetho na figura 4.30.
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Figura 4.3O - Protocolo para Simatic 57

2o Configurar as fogs necessárias Para o sistema

As Tags não são mais do que acessos a endereços de nemória, entradas ou saídas digitais

do autómato programávet, disponíveis na interface do programa desenvotüdo. As figuras 4-31

e 4.32 itustram resumidamente como configurar uma Tag (ver motdura a vermelho)-
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Figura 4.31 - lnserção de novas fags na aPlicação
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Figura 4.32 - Definição das ProPriedades das Tags

3o Definir as propriedades do sistema

As figuras 4.33 e 4.34 (ver motduras a vermetho) il.ustram a definição dos parânretros de

comunicação com o autómato programávet, tais como o endereço lP e slot do processador de

comunicação (CP), e hardware de comunicação do programador, respectivamente'
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Figura 4.33 - Ligação TCP/IP ao módulo de comunicação do autómato programável

C

:_ ' 
t

CaplusOagra

Eúancl T4s: ã I ttcus: 128

!

". 
,,i



.X
{- UinCCfr.plrrer C:§írcumeuk and §etüngsllJserBe';ktop\§ot.-v2t§o[tSoLHCP

Viã,

sür,lAIlC 57 PBOIOCOT sufrE
IrrfustÍd EtlãrÉt

ftrgrrt (tr)

tlser Aôrirdratr
Crm-Reference
tod orlrcÓôngt

IP, l%. t68.0. 1,,o,?,v.

gltA.ÍE 57 uú ,

Scbct logrC da.tt nürr!

CP-IrpdBrn Plolà

Lo0Eâl dr.vtc nffi

';i gairomSt*

Joô feetttr,

[7 U/rrc rAíh psrry

l0:ffi:52 Plvl

+
+

+
+

+

+

C.vrel

I

I

I
I

I

I
I

I

I

I
I

I

I
I

I

I

I
I

t

I

"l
i
I

-)

[rmsô:128 rü$1

Figura 4.34 - Definir a Porta de comunicação (placa de rede)

4o Construção da interface
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A construção da interface depende do fim a que se destina, bem corno da creatiüdade de

quem a está a desenvotver. Para exemplo de apticação segue-se a configuração do botão

"START".

Na barra do tado direito da figura 4.35 encontram-se os "Windows Obiects", onde se encontra

a função ,,Button".(ver motdura a verrnelho) A furrional.idade ao ser arrastada para a tela

principat terá de ser configurada em termos de:

i) Côr;

ii) Texto;

iii) Propriedades de interacçáo.

Cticando o botão direito do rato sobre o botão é possivet escother:

" Confi gu rati on ü alogue" ;

"Propreties".

Em ,,Prqreties,, encontra-se atguns doe menus para configurar, nomeadamente a interacção

com o utitizador (neste caso com o rato- ver figura 4.36, motduras a vermetho):

i)

ii)
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Figura 4.36 - Menu principal para definição de interacções

Seteccionando "Press Left" ou "Press Right" estabetece-se a tigação com a TAG e o tipo de

"Source". Neste caso resulta em (ver figura 4.37, nnlduras a vermelho):
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"Press Lef t" ) "Source l Corctant" =1 ) "Target" )"SÍART") acção :ON bit Start
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Capítulo 5: Resultados experimentais

A experimentação do seguidor solar foi ptaneada com o objectivo de testar as

potenciatidades e encontrar as timitações do dispositivo, bem como aferir se a capacidade do

equipamento (no que respeita à nndição angutar pr encoders disponibitizada no OPl ) está

em concordância com:

i) Posicionamento no zero do sistema lhordhomel;

ii) Posição angutar introduzida pelo utilizador;

iii) Posição angutar interna disponibitizada peto software dos motores lencoder

internozl.

Nos pontos 5.1,5.7 e 5.3 deste capítuto podem ser encontrados os resultados obtidos nos

testes reatizados a cada eixo em diferentes quadrantes angulares e modos de funcionamento,

nomeadamente:

i) Posicionarnento do sistema no ponto zero (hardhome);

ii) Transmissão de dados do utitizador para o sistema;

iii) Posicionarnento automático;

iv) Posicionamento manuat;

v) Testes com a interface SCADA.

5.1 r Hardhome

para testar o ponto zero de referência do sistema, procedeu-se individualrnente, ao

posicionamento de cada eixo várias vezes de forma a aferir a existência de diferenças

relativamente a esta posição. Cada eixo foi testado com aproximação ao ponto de referência

de duas formas, peta direita (no sentido positivo do eixo) e pela esquerda (no sentido

negativo do eixo). Na figura seguinte (figura 5.1) está representado o esquema de orientação

angutar do protótipo.

t Designação atribuida, nesta dissertação, à posição angular, fomecida ao OP por meio de encoders

(extemos) acoptados aos eixos - ver Apêndice D
) n oarí intemo - Designação atribuída, nesta dissertação à medição, por meio de software dos

motores, do ânguto/posicionamento.
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90{'

Eixo 1
27 0.Dll-90',- Eixo 2

+

0')0o lol L!.1

lnitial Position Sensor

+

90o 270cy-g0r'

Figura 5.1 - Esquema de orientação angular do seguidor solar- Eixo í e Eixo 2

5.1.1- Posicionamento no zero (hordhome) - Eixo í

Nas figuras 5.2 e 5.3 observam-se graficamente os resuttados dos dados registados nas

tabetas 5.1 e 5.2, retativas ao posicionanrcnto no zero do eixo 1-

Tabeta 5. í - Resultados da aproximação ix, sênsor b zero pela direita - Eixo í

o í 2 3 4 5 6 7 I I 10',lí 12 í3 14 15 16 17 18 19 n 21

Í{úmero do Ensaio

2
L
o+,(g
Lo
cto1
o
tr
aE 

-rE'-tE-íz
.!Eo ^
- 

L rt ll- -€tsÊa
OH
CLo
i5a
o -l
tlu
GI,6
o
o.

-2

l--l

lnitral Position Sensor

Número do
Posicionamento

Posição disponibi lizada
no Operator Panel

lGraus (')l

Número do
Posicionamento

Posição disponibi lizada
no Operator Panel

[Graus (")J

1 0 11 1

2 0 12 1

3 1 13 1

4 1 14 0

5 1 15 1

6 0 16 1

7 1 17 0

8 0 18 1

9 o 19 1

10 0 20 1

^,-,

Figura 5.2 - Distribuição das diferenças na aproximação ao sensor do zero pela direita- Eixo Í
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Número do
Posicionamento

Posição disponibi lizada
no Operator Panel

lGraus (")I

Número do
Posicionamento

Posição disponibi lizada
no Operator Panel

lGraus (")J
1 0 11 0

2 0 12 0

3 0 í3 0

4 o 11 0

5 1 15 0

6 0 16 0

7 0 17 1

8 0 í8 0

9 0 19 0

ío 1 20 1

Tabela 5.2 - Resultados da aproximação m sênsor do zero pela esquerda - Eixo í

0 1 2 3 4 5 6 7 I 9 10 11 1213 14 15 16 17 18 19 n 21

Número do Ensaio

Figura 5.3 - Distribuição das diferenças na aproxlmação ao sêns(r do zero pela esquerda - Eixo 1

Em termos gráficos (figura 5.2 e 5.3) observa-se que o eixo 1, depois da aproximação ao

zero (hardhomel, a difererça situa-se no intervato [-1;1]', peto que se pode considerar o

posicionamento dado rrulo encoder dentro do que se esperaria para um equipamento deste

gérnro. Btas pequenas diferenças relativamente ao zero surgem deüdo a oscitações rnenores

na estrutura mecânica apos paragem do rnotor. Relativannnte à aproximação do zero peta

direita constam-se mais ocorrências com vatores diferentes de zero do que na aproximação do

zero peta esquerda, facto para o qual não foi encontrada nenhuma solção correctiva, no

entanto, peta gama de vatores apresentados para as difererças (gráfico da figura 5.3), esta

pequena diferença não tem impacto significativo m normat funcionamento do sistema.
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5.1.2 - Posicionamento no zero (hordhome) - Eixo 2

Nas figuras 5.4 e 5.5 observa-se graficannnte os resuttados dos dados registados nas

tabetas 5.3 e 5.4, retativas ao posicionanento no zero do eixo 2.

Tabela 5.3 - Resultados da aproximação ao sensor pela direita - Eixo 2

l-
o+,
G
Lo
CLo1
o
tr
GFT

'Fl ^v(E-Y,
.N9lo,\

L- rl l!

- - 
vPt strO

OH
CLo
i5 -1
o

rÍU
t,
tÀ
o
O'^ -t

2

o í 2 3 4 5 6 7 I I 10 11 12 13 14 í5 16 17 18 19 n 21

Número de Ensaio

Figura 5.4 - Distribuição das diferenças na aproximação ao sensor do zero pela direita - Eixo 2

Número do
Posicionamento

Posi ção disponibi lizada
no Operator Panel

lGraus (')l
Número do

Posicionamento

Posição disponibi lizada
no Operator Panel

lGraus (")I
1 0 11 0

2 0 12 0

3 0 í3 0

4 0 14 0

5 0 í5 0

6 -1 16 0

7 0 17 0

I 0 18 0

9 -1 19 0

ío 0 20 0

- -

Número do
Posicionamento

Posi ção disponibi lizada
no Operator Panel

[Graus (')]
Número do

Posicionamento

Posição disponibi lizada
no Operator Panel

[Graus (')]
1 0 11 0

2 0 12 0

3 0 í3 0

4 0 14 0

5 0 15 o

6 1 16 0

7 -1 17 0

8 0 Í8 1

9 0 19 -1

í0 1 20 0

Tabela 5.4 - Resultados da aproximação .to sensor pela esguerda - Eixo 2
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NÚnem do ensaio

Figura 5.5 - Distribuição das diferenças na aproximação ao sensor do zero pela esquerda - Eixo 2

Em termos gráficos (figura 5.3 e 5.4) observa-se que o eixo 2, depois da aproximação ao

zero (hordhome) a diferença situa-se no intervato [-1;1]", peto que se pode considerar o

posicionamento dado peto encoder dentro de uma gama bastante aceitávet, à semelharça dos

resuttados obtidos para o eixo . Estas pequenas diferenças retativamente ao zero surgem a

oscitações meÍrores na estrutura mecânica apos paragem do nrctor e porventura deüdo a

atgum desequil.íbrio axial dado que o eixo 2 é o mais pesado-

\, Y v Y,

41



5.2 - Posicionamento

De modo a testar as diferentes formas de movimentação do seguidor solar, efectuou-se

por cada eixo, o posicionamento automático e manuat dentro de amplitudes previamente

definidas, à vetocidade constante de S0O[o/min], bem como a verificação de que a

transmissão de um determinado vator de amptitude escothido pelo utilizador, seria o mais

próximo possívet do disponibitizado rp encoder interno do respectivo motor.

5.2.1- Eixo í

5.2.1.1 - Comparaçáo da transmissão do posicionamento pretendido com o efectuado e

recebido peto sistema - Eixo I

Na tabeta 5.5 estão registados os valores introduzidos peto sistema (ver figura 4.2,21 e

respectivo vator no encoder interno do motor 1. Nas figuras 5.6,5.7 e 5.8 observa-se

graficamente o resuttado.

Tabela 5.5 - Correspondência entre a posição introduzida e a disponibilizada no encoder interno do

Motor I após posiclonamento - Eixo í

Y1 Y2 Y1 Yz

Número do
ensaio

Posição Final
Pretendida
[Graus (')]

Posição Final
Disponibilizada

no encoder
interno do

Motor Í
[Graus (")]

Número do
ensaio

Posição Final
Pretendida
[Graus (" )]

Posição Final
Disponibilizada

no encoder
interno do

Motor Í
[Graus (")J

1 1,00 0,90 23 71,OO 71 ,10

2 7,00 7,20 24 74,00 73,80

3 9,00 9,00 25 75,00 74,70

4 12,00 11,70 26 81,00 81,00

5 14,00 14,40 27 84,00 83,70

6 16,00 16,20 28 86,00 86,40

7 19,00 18,90 29 89,00 89,1 0

I 22,00 21 ,64 30 90,00 90,00

I 24,00 24,30 31 1 02,00 101,70

10 26,00 26,10 32 125,00 125,10

11 28,00 27,90 33 144,00 144,00

12 30,00 29,70 34 1 56,00 155,70

13 33,00 33,30 35 1 78,00 178,20

14 36,00 36,00 36 2A2,OO 202,16

í5 39,00 38,70 37 223,00 223,20

16 41,00 41 ,40 38 243,0O 243,00

17 46,00 45,90 39 26 1 ,00 26 1 ,00

18 49,00 48,60 40 282,A0 281 ,70

í9 53,00 53,1 0 41 301,00 300,60

20 56,00 55,80 42 325,00 324,90

21 60,00 60,30 43 345,00 344,70

22 65,00 64,80 44 358,00 358,20

a^
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Núrnero do Ensaio

--€-- Posição Final Pretendida , Encoder intemo Motor 1

Figura 5.6 - Comparação da posição final pretendida com a disponibilizada pelo encoder interno do
ÀlotorÍ-Eixol
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[Graus (o]l

Figura 5.7 - Caracteística do encoder interno do Motor Í em função de um valor pretendido
introduzido no sistema - Eixo í
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Observando o gráfico da figura 5.6, constata-se que o posicionamento executado [Y2] se

sobrepôe aos vatores pretendidos [Y1], também dernorstrado na equação característica da

figura 5.7 (definida atravrás de regressão linear) que retaciona as duas medições entre si,

sendo o valor do dective m = 0,99951 (=1) e a ordenada na origem b = 0,00007 (=0). O gráfico

da figura 5.8 identifica em pormenor as diferenças [Y2-Y1], entre cada posicionamento,

situando-se as diferenças, em valores absotutos no intervato [0; 0,40]', indicado petas setas a

vermetho.

5.2.1 .7 - Posicionamento automático - Eixo 1

O posicionamento automático rp eixo 1 consistiu em testar a zona util. de funcionannnto

do painet sotar fotovoltaico, que se situa entre os -90p e 90e, como se pode depreender da

figura 5.1, de forma a conhecer o comportamento do equipamento à esquerda e à direita do

zero lhardhome), quando a posição iniciat de partida é tr. Por outro tado este teste tamtÉm

incluiu percorrer todo o espectro angutar permitido peto hardware (ff-359") sem vottar à

origem do sistema. Nas tabetas 5.6, 5.7 e 5.8 estão registados os vatores para o

posicionamento automático, e da figura 5.9 à figura 5.19 a representação gráfica dos

mesmos.

i) Posicionamento automático [0;90J" - Eixo 1

Tabela 5.6 - Correspondência entre posicionamênto pretendido e a indicada no OP, quadrante

[O; 9O1", em automático c(xn Posição inicial nos 0o - Eixo í

Y3 Ya Y5

Número do
Ensaio

Posição lnicial
[Graus (")]

Posição Final
Pretendida em

[Graus (")J

Posição Final
Disponibilizada no

OP

[Graus (')]

Posição Final
Disponibilizada no
encoder interno ô
âÂotor I [Graus (')]

1 0,ffi 7,N órffi 7 ,2O

2 0,00 19,00 18,00 18,90

3 0,ffi 28,00 27,00 77,90

4 0,ffi 39,00 38,00 38,70

5 0,00 49,00 48,00 48,60

6 0,ffi ó0,00 60,00 60,30

7 0rffi 71 ,OO 71 ,OO 71 ,10

8 0,ffi 81 ,00 81 ,00 81 ,00

9 0,@ 90,00 89,00 90,00
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Númerc do Ensab

7 I 9

r+ Posição Final Pretendida o Posição Fiml Disponibilizada no OP

Figura 5.9 - Comparação da posição final pretendida com a disponibilizada no OP, quadrante

[0;9O]', em automático - Eixo í

0102030105060708090í00
Y3

[Graus (o)l

Figura 5. íO - Característica do posicionamento final disponibilizado no OP relativamente ao

Pretendido, quadrante [0; 9O]", em automático - Eixo Í
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Da anátise do prinniro quadrante [0;90]" constata-se qrc o valor disponibitizado no OP

está situado com um intervato aproximado de [0;1"] em terrnos absolutos abaixo da posição

pretendida, tanto peto observar da sobrepoçição dos valores das duas medições (figura 5.9),

da equação característica Ya(Y3) cujos vatores extremos do intervalo observado, Y4(OP)=-{,15o,

Y1(90P)=89,73" (ver Apêndice F, secção F.1.1)e peto gráfico das difereças na figura 5.11,

assinalado a vermelho petas setas.

ii) Posicionamento automático [0;-90J" - Eixo 1

Tabela 5.7 - Correspondência entre posicionamento pretendido e a indicada no OP, no guadrante

[O; -9O]', em automático, com posição inicial nos 0' - Eixo I

9 I 7 6 5 4 3 2

o=
r(EY(r' o'88
o' 9.

0

-10

-20

-30

4
-50

60
-70

€0
-90

-100

Número do ensaio

--ô- Posição Final Pretendida o Posição Final Disponibilizada no OP

Figura 5. Í2 - Comparação da posição final pretendida com a disponibilizada no OP, quadrante

[O;-901", em automático - Eixo í

Y5, Y7 Yg

Número do
Ensaio

Posição inicial
[Graus (")]

Posição Finat
Pretendida
[Graus (")J

Posição Final
Disponibilizada no

OP

[Graus (')]

Posição Final
Disponibilizada no
encoder interno do

Motor í
[Graus (")]

1 0,00 -2,00) (358,00) -1,00 358,20

2 0,ffi -9,00) (352,00) -5,00 351 ,90

3 0,00 -21 ,00) (339,00) -17 ,OO 339,30

4 orN -3ó,00) (324,00) -32,OO 324,@

5 0rffi -45,00) (31 5,00) -47,4O 31 5 ,00

6 0,ffi -59,00à(301 ,00) -5ó,00 300,60

7 0,00 -66,00 ) (794,00) -63,00 794,30

8 0,ffi -71,00) (289,00) -68,00 288,90

9 0,ffi -g6,00à (274,00) -83,00 773,&

46

1



-1oo -90 €0 :?o so §o 4 -30 -n -í0

Ye

[Graus (o]l

Figura 5. í 3 - Característica do posicionamento final disponibilizado no OP relativamente ao
pretendido, quadrante [O; -9O]', em automático- Eixo í
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Figura 5.14 - Diferenças entre pocição final no OP e posição final pretendida no intervalo
[O;-9O]", em automático - Eixo í

Da anátise do quadrante [0; -90]' o vator disponibitizado peto OP situa'se no intervalo

[l;4]" em termos absolutos abaixo do valor finat preterdido, tanto peta üsualização da

sobreposição das duas medidas (figura 5.121 , da equação Yz(Yo) cujos valores nos extremos do

intervalo observado, Y7(0p) . 2,66, Y7(-9Op) =-86,65", por meio de regressão lirnar, (ver figura

5.13 e Apêndice F.1.2) e peto gráfico das difererças da figura5.14, assinatado com setas

vermethas.

Yz = 0,9923Y6 +

\

.Õ.

\
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iii) Posicionamento automático [-9O;*90]"'jurção de i) e ii) - Eixo í

Juntando os dados de i) e ii) é possívet üsualizar de -90P a 90p o comportamento das

medições angutares do eixo 1.

13 14

Número do Ensaio

--+-- Posição Final Pretendida Posição Final Disponibilizada no OP

Flgura 5.í5 - Comparação da poslção final pretendlda com a dlsponibllizada no OP, quadrantes

[-9O;+90]", em automático - Eixo í

100

-100

Po§ção Fina I Pretendida
[Graus f]l

Dados de Y3 e Y6: Y3,e

Figura 5. í6 - Característica do posicionamento final disponibilizado no OP relativamente ao
pretendido, quadrantes enúe [-9O;+90]o, automático - Eixo 1

Peto gráfico da figura 5.15 observa-se uma nítida diferença quanto ao comportarnento de

0" a -90p retativamente ao intervato de 09 a 90", situando-se a difererça gtobat na ordem dos

4o entre o vator pretendido e o vator apresentado peto OP. No gráfico da figura 5.16 encontra-

se a equação característica gtobat do comportarnento no intervato angutar analisado, sendo

Y4,7(-90p)=-86,13o e Ya,7(90P)=88,63" (ver Apêndice F, secção F-1.3).
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iV) Posicionarnento automático - percumo de 0 a 359p - Eixo I

Efectuando um percurso de 0 a 359" sem vottar à origem em cada er§aio, segue-se a

tabela 5.8 com os resuttados obtidos.

Tabela 5.8 - Correspondência entre posição final pretendida e posição final indicada no OP em

automático, Percurso de 0o a 359o - Eixo í

Ye Yro

Número do Ensaio
Posição Anterior

Disponibilizada no OP

[Graus (")]

Posição Final
Pretendida
[Graus (")]

Posição Final
Disponibilizada no OP

[Graus (')]

1 0,00 1,00 0,00

2 0,00 7,00 6,00

3 6,00 9,00 8,00

4 8,00 12,OO 11,00

5 11,00 14,00 14,00

6 14,00 16,00 15,00

7 15,00 19,00 18,00

I 18,00 22,O0 21 ,00

I 21 ,00 24,00 24,00

10 24,0O 26,OO 25,00

11 25,00 28,00 27,00

12 27,04 30,00 29,00

'13 29,00 33,00 32,00

14 32,00 36,00 35,00

15 35,00 39,00 38,00

16 38,00 41,00 40,00

17 40,00 46,00 45,00

18 45,00 49,00 48,00

19 48,00 53,00 53,00

2A 53,00 56,00 56,00

21 56,00 60,00 60,00

22 60,00 65,00 64,00

23 64,0O 71 ,AO 71 ,04

24 71,OO 74,OO 73,00

25 73,00 75,00 7 4,00

26 74,00 81,00 81,00

27 81,00 84,00 84,00

28 84,00 86,00 96,00

29 86,00 89,00 89,00

30 89,00 90,00 89,00

31 89,00 1A2,O0 102,00

32 102,00 1 25,00 125,00

33 125,00 144,00 1 43,00

34 143,00 156,00 1 55,00

35 155,00 1 78,00 176,00

36 1 76,00 202,00 202,00

37 200,00 223,00 221,00

38 221,O0 243,00 241,00

39 241,O0 261,00 259,00

40 259,00 282,40 279,00

41 279,O0 301 ,00 299,00

42 299,00 325,00 323,00

43 323,00 345,00 343,00

44 343,00 358,00 357,00
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observando os três gráficos das figuras 5.17, 5.18 e 5.19 constata-se, qrc de uma forma

geral os valores sobrepõe-se entre si, com uma margem absotuta de cerca de 3" (ver Apêndice

F, secçáo F.1.4). Os piores resuttados neste aspecto situam'se a partir dos 90", havendo no

geral um comportamento semethante ao encontrado em ii)'

400
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50
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13 57 9 11 13 15 17 19 21 23 25 27 29 31 33 35 37 39 41 43

Número do ensaio

-4- Posição Final Pretendida a Posição DsPonihilizada Pelo OP

Figura 5. í 7 - Comparação da posição fii_al pretendida com a disponibilizada no oP no percurco de oo

a 359o em automático - Eixo í

50 100 150 200 250 300 350 400

Yg

[Graus (o]I

Figura 5. í 8 - Característica do posicionamel_to obtido em função do disponibitizado no oP para o

percürso de Oo a 359" em automátlco - Elxo I
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5.2.1.3 - Posicionamento manual - Eixo 1

O posicionarnento manual no eixo 1 consistiu em percorrer o espectro angutar permitido

peto hardware (0"-359') sem vottar ao zero. Ver tabela 5.9, figuras 5'2O,5'21 e 5'27'

Y,tzYtt

Disponiblizada no encoder
interno do Motor I

Posição Final
Disponibilizada no OP

[Graus (")J

Posição Anterior
Disponibilizada no OP

[Graus (')J
Número do Ensaio

1,441 ,000,001

77 001,002
9,909,007,003

112,009,004
14,4014,0012,4O5
16,2016,0014,006
18,9019,0016,007

22,0019,00I
24,3024,0022,009
26,1026,0024,0010
27,9028,0026,0011
30,6030,0028,0012
33,3033,0030,0013
36,0036,0033,0014
38,7039,0036,0015
41 ,4041,0039,0016
45,9046,0041 ,OO17
50,4049,0046,0018
53,1 053,0049,0019

56,0053,0020
59,4060,0056,0021

7065,0060,0022
72,0071 ,0065,0023
73,8074,0071,0O24

7075,007 4,OO25
81,0081,0075,0026

70
B127

86,0084,0028
89,0086,0029

0090,0089,0030
102,60102,0090,0031
1 00125,00102,0032

90144,00125,0033
1156,00144,0034

101178,00156,0035
30202,O0136
00

37
80243,OO223,A038
70261 0039

00261 0040
301,00282,0O41

7000301 0042
50345,000043
10000044

5.9 - entre a posição

Motor Í

no ea interno
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Do gráfico da figura 5.20, equação característica da figura 5.21 e diferenças da figura 5.22

constata-se qrc existe uma correspondência e sobrepoição com uma difererça máxima que

ronda os 2" em toda a gama de 0p a 359" (ver Apêndice F, secção F.í.5.)

ffi

350

300

\ ô 6 1 e § S (,'$ \s ô .Ê --s Ó .I,s ô "85 "9 4 às § Ê
Número do Ensaio

o Posição Disponibiliza& no OP o Encoder interno Motor 1

Figura 5.2O - Comparação entre a posição final disponibilizada no OP e a do encoder interno do

Motorl-Eixot
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Figura 5.21 - Caracteristica obtida para a posição disponibilizada,no encoder interno do lrtotor í em

função da posição obtida no OP - Eixo í
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3540 45s0

Figura 5.22 - Diferença êntre a posição disponibitizada pelo encoder interno do Motor Í e a posição

obtida no OP - Eixo 1
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5.2.2 - Eixo 2

5.2.2.1 - Comparação da transmissão do posicionamento pretendido com o efectuado e

recebido peto sistema - Eixo 2

Na tabeta 5.í0 estão registados os valores introduzidos peto sistema (ver figura 4.221 e

respectivo valor no encoder interno do rnotor 2. Nas figuras 5.23, 5.24 e 5.25 observa-se

graficannnte o resuttado.

Tabela 5.10 - Correspondência entre a posição introduzida e a disponibilizada pelo encoder interno

do Motor 2 após posicionamento - Eixo 2

1 2 3 4 s 6 7 I 9 10111213í415Í617',181.9n212.2i24%Z;27X)29§3132
Númerc do ensaio

--- Posição Final Pretendida a Encoder intemo Motor 2

Figura 5.23 - Comparação da posição final pretendida com a disponibilizada pelo encoder interno do
Motor2-Eixo2

100

90

80

70

60

50

N
30

n
10

0

,8e
clo

BEo' 9.

Yrr Yr+ Yrr Yr+

Número do
ensaio

Posição Final
Pretendida
[Graus (')]

Posição Final
Disponibilizada

no encoder
interno do

Motor 2

[Graus (")]

Número do
ensaio

Posição Final
Pretendida
[Graus (')]

Posição Final
Disponibilizada

no encoder
interno do

Motor 2

[Graus (")]

1 1,00 0,94 17 53,00 52,83

2 3,00 2,81 18 55,00 55,17

3 5,00 5,14 í9 58,00 57,97

4 9,00 8,88 20 61 ,00 60,78

5 11 ,00 11 ,22 21 64,00 &,05

6 13,00 13,09 22 67,00 66,86

7 17,00 16,83 23 69,00 69,19

I 21 ,OO 21 ,O4 24 72,OO 72,OO

I 28,00 28,05 25 75,00 74,81

10 30,00 n,92 26 78,00 78,08

11 33,00 33,19 27 80,00 79,95

12 38,00 37,87 28 82,00 81 ,82

í3 41 ,00 41 .14 29 84,00 84,16

14 4,OO 43,95 30 86,00 86,03

15 46,00 45,82 31 88,00 87,90

16 49,00 49,09 32 90,00 99,77
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100

o 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100

Yra

[Graus (o)l

Figura 5.24 - Característica do posicionamento angular do lúotor 2 em função de um valor
pretendido inúoduzido no sistema - Eixo 2

o,4

0,3

o.2

-o,2

{,3

4,4
1 2 3 4 5 6 7 8 s 1011 121314151617181,9zJ21?2z324áxt272Ír29§3132

Núrnero do ensab

Figura 5.25 - Diferenças entre valor disponibilizado no encoder interno do Motor 2 e o valor

Pretendido - Eixo 2

Obsenrando o gráfico da figura 5.23 comtata-se que o posicionamento executado [Y1a] se

sobrepõe aos vatores pretendidos [Y*], tamhÉm demonstrado na equação característica da

figura 5.24 (definida através de regressão tirnar) que retaciona as duas medições entre si,

sendoovatordodective m=0,9994 (=1)eaordenadanaorigemb=0,011 (=0)' Ográfico da

figura 5.25 identifica em pormenor as difererças [Y11-Yí3] entre cada posicionamento,

situando-se as diferenças, em vatores absolutos m intervalo [0; 0,30]", indicado pelas setas a

vermetho.
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5.7.2.2 - Posicionamento automático - Eixo 2

O posicionamento automático no eixo 2 consistiu em testar a zona rltit de funcionarnento

do painet sotar fotovoltaico, que se situa entre os -90p e 90", como se pode depreender da

figura 5.1, de forma a conhecer o comportamento do equipamento à esquerda e à direita do

zero (hardhome), quando a posição inicial. de partida é 0. Por outro tado este teste tamtÉm

incluiu percorrer todo o espectro angutar permitido peto hardware (0p-Í00e) sem voltar à

origem do sistema. Nas tabetas 5.íí, 5.12 e 5.13 estão registados os vatores para o

posicionamento automático e, da figura 5.26 à figura 5.36 a representação gráfica dos

mesm(».

i) Posicionamento automático [0;90]" - Eixo 2

Tabela 5. í I - Correspondência entre posicionamento pretendido e a indicada no OP, quadrante

[O; 9O]", em automático com posição inicial nos 0o - Eixo 2

100

90

80

70

8e 60
(}río?^.BE;:
o- o '?v'

H30

20

10

0

2 3 456

Número do Ensaio

7 8 I

-{-- Posição Final Pretendida a Posição Final DisponihÍlizada no OP

Figura 5.26 - Comparação da posiçãofinal pretendida com a disponibilizada no OP, quadrante

[O;90]', em autornático - Eixo 2

Yrs Yro Yt

Número do
Ensaio

Posição lnicial
[Graus (")]

Posição Final
Pretendida em

[Graus (')]

Posição Final
Disponibilizada no

OP

[Graus (")J

Posição Final
Disponibilizada no
encoder interno do
lúotor 2 [Graus (")J

1 0,ffi 9 8 8

2 0rffi 21 70 21

3 0,00 78 27 28,05

4 0,ffi 41 39 41 ,14
5 0,@ 46 44 45,87

6 0,00 61 58 60,78

7 0,ffi 75 71 74,81

I 0rffi 82 78 81,82

9 0,ffi 90 86 89,77
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Figura 5.27 - Característica do posicionamento final disponibilizado no OP relativamente ao

Pretendido, quadrante [O; 9O]", em automático - Eixo 2
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41

Núrnero do Ensaio

Figura 5.28 - Diferenças entre posição final no OP e posição final pretendida no intervalo [O;9O]",
em automático - Eixo 2

Da anátise do primeiro quadrante [0;90]" constata-se que o vator disponibitizado no OP

está situado com um intervato aproximado de [0;4'] em terrnos absotutos abaixo da posição

pretendida, tanto pelo observar da sobreposição dos vatores das duas rnedições (figura 5-26t,,

da equação característica Y16(Y15) cujos vatores extremos do intervato observado, Yro(0p)=-

0,145o, y.ro(90")=85,74" (ver Apêndice F, secção F.2.1) e pel.o gráfico das diferençi§ na figura

5.28, assinatado a verrnetho petas setas.

Yto = 0,9543Y15 - 0, 1

11
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ii) Posicionamento automático [0;-90]" - Eixo 2

Tabela 5.í2 - Correspondência entre posicionamento pretendido e a indicada no OP, no quadrante

[O; -9O]', em automático, com posição inicial nos Oo - Eixo 2

Da anátise do quadrante [0; -90]' o vator disponibitizado m OP situa-se no intervalo [3;6]"

em terrnos absotutos abaixo do vator finat pretendido, tanto peta üsuatização da sobreposição

das duas medidas (figura 5.29) , da equação Yrs(úa) cujos vatores nos extremo§ do intervalo

observado, Y,s(0") =2,574, Yre(-gtr) =-83,73", por meio de regressão linear, (ver figura 5-30 e

Apêndice F secção F.2.21e peto gráfico das difererças da figura 5.31, assinatado com setas

vermethas.

I I 7 6 5 4 3 2

0

-10

-20

30
4
-50

60
-70

€o
-90

-100

,geo' o'38
o' 9.

Número do Ensaio

+ Posiçao Final Pretendida o Posiçáo Final Disponibiliza& no OP

Figura 5.29 - Comparação da posição final pretendida com a disponibilizada pelo OP, guadrante

[O;-9O]', em automático - Eixo 2

Yrs Yrg Yzo

Número do
Ensaio

Posição lnicial
[Graus (')J

Posição Final
Pretendida em

[Graus (")J

Posição Final
Disponibilizada no

OP

[Graus (')]

Posição Final
Disponibilizada
pelo encoder

interno do lutotor 2

[Graus (')]
1 0rffi -7 353 -4rffi 352,29

2 0,@ -17,00)r 343,00 -14,00 343 ,17
3 0,ffi -23,00à (337,00) -20,00 337,09

4 0,ffi -35,00), 325,00 -31,00 324,94

5 0,00 1 -39,00 316,05

6 0rffi -50,00) 310,00 -45,00 309,97

7 0r@ -56,00à -51 ,00 303 ,90
8 0rffi 00à -57,00 297,82

9 0,ffi -91 ,00) (769,00) -95,00 268,83

59



-100 -80 60 -40 -20

Yra

[Graus (o]J

Figura 5.3O - Característica do posicionamento final disponibilizado no OP relativamente ao
pretendido, quadrante [0; -9O]', em automático - Eixo 2
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Figura 5.3 í - Diferenças entre posição final no OP posição final pretendida no intervalo [O;-9O]', em

automático - Eixo 2
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iii) Posicionamento automático [-90;+90]" - junção de i) e ii) - Eixo 2

Juntando os dados de i) e ii) é possívet üsualizar de -9tr a 90p o comportamento das

medições angutares do eixo 2.

100

80

60

&
n

0

-20

4
60
€0

-100

-1zJ.

Número do Ensaio

+- Posição Final Pretendida Posição Final Disponibilizada no OP

Figura 5.32 - Comparaçáo da posição final pretendida com a disponibilizada no OP, quadrantes

[-9O;+90]", em automático - Eixo 2

-100

Podção Final Pretendida
[Graus(o]l

Dadosde Yrse Y6: Yrs,ra

Figura 5.33 - Característica do posicionamento final dlsponibilizado no OP relativamentê eo

Pretendido nos quadrantes [-90; +90]o, em automático - Eixo 2

Através do gráfico da figura 5.32 observa-se que em ambos o§ exÜemos do intervato existe

uma acentuada diferença entre os valores pretendidos e os disponibitizados m OP, denotando

uma ctara timitação do eixo 2 em -90p e 9tr. Em termos nunxiricos, peta equação tem-se

yí6,íe(-9e) = 82,86", Yro,rq(90")=85,25", obtidos através de regressão linear (ver Apêndice F,

secçáo F.2.3), e petos gráficos das figuras 5.28 e 5.31, no gtobat a diferença entre as duas

medições situa-se entre 0P e 7".
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iV) Posicionamento automático - percurso de tr a 100p - Ei;xo 2

Efectuando um percurso de opa 10ff sem voltar à origem em cada ensaio, segue'se a

tabel.a 5.13 com os resuttados obtidos-

Tabela 5.13 - Correspondência entre Posição final pretendida e posição final indicada no OP em

autornático, Percuno de O" a l(Xlo - Eixo 2

Dos gráficos das figuras 5.34 e 5.36 constata-se um crescente afastamento entre o vator

pretendido e o dado m OP, encontrando-se a diferença numa lnargem absoluta entre 0 e 4o,

também eüdenciado na equação característica da figura 5.35 obtida através de regressão

[inear, com Y22(0") = 0o e Y22(10ff)=Ç§,66" (ver Apêndice F, secção F.2.4|.

Yzt Yzz

Número do Ensaio
Posição Anterior

Disponibilizada no OP

[Graus (')]

Posição Final
Pretendida
[Graus (")]

Posição Final
Disponibilizada no OP

[Graus (')]

1 0,00 1,00 1,00

2 1,00 3,00 3,00

3 3,00 5,00 5,00

4 5,00 9,00 8,00

5 8,00 1 1,00 11,00

6 11,00 13,00 13,00

7 13,00 17,00 16,00

I 16,00 21 ,40 20,00

I 20,00 28,00 27,00

10 27,00 30,00 29,00

11 29,00 33,00 32,00

12 32,00 38,00 36,00

13 36,00 41,00 39,00

14 39,00 44,00 42,00

15 42,00 46,00 44,00

16 44,00 49,00 47,00

17 47,0O 53,00 51,00

18 51,00 55,00 53,00

19 53,00 58,00 56,00

20 56,00 61,00 58,00

21 58,00 64,00 61,00

22 61,00 67,00 64,00

23 64,00 69,00 66,00

24 66,00 72,00 69,00

25 69,00 75,00 72,0O

26 72,OO 78,00 74,00

27 74,00 90,00 77,00

28 77,00 92,00 78,OO

29 79,00 84,00 81,00

30 81,00 96,00 93,00

31 93,00 98,00 84,00

32 94,00 90,00 86,00

33 96,00 99,00 95,00
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--o- Posição Final Pretendida o Posição Final Disponibilizada pelo OP

Figura 5.34 - Comparação da posição final pretendida com a disponibilizada no OP no percurco de Oo

a í00o em automático - Eixo 2
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Figura 5.35 - Característica do posicionamento obtido em função do disponibilizado no OP para o
percuruo de 0o a íOOo em automático - Eixo 2

1 3 5 7 9 1'.| 13 15 17 19 21

Número do Ensaio

zi 25 27 n 31 33

Figura 5.36 - Diferença entre posição final no OP e a posiçâo final pretendida para o percurso de Oo

a lOOo em automático - Eixo 2
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5.2.2.3 - Posicionamento manual - Eixo 2

O posicionamento mantnt do eixo 2 corsistiu em percorrer parte do espectro angular, de

ff a 100p, sem vottar ao zero. A partir dos Í00o o eixo apresenta timitações devido a torções

na cabtagem de comando à votta do mesmo. Na tabeta 5.14 estão registados os vatores para o

posicionamento manual e nas figuras 5.37, 5.38 e 5.39 a representaçáo gráÍica dos rnesmos-

Tabela 5. 14 - Correspondência entre a posição final disponibilizada pelo OP e a do encoder interno

do l{otor 2 - Eixo 2

Y23 Y24

Número do Ensaio
Posição Anterior

Disponibilizada no OP

[Graus (")]

Posição Final
Disponiblizada no OP

[Graus (")]

Posição Final
Disponiblizada no

encoder interno do
Motor 2

[Graus (')]
1 0,00 1,00 1,40

2 1,00 3,00 2,81

3 3,00 5,00 5,14

4 5,00 9,00 9,35

5 9,00 1 1,00 11,22

6 1 1,00 13,00 13,09

7 13,00 17,00 17,30

I 17,00 21,00 21 ,51

I 21 ,OO 28,00 29,45

10 28,00 30,00 30,86

11 30,00 33,00 35,06

12 33,00 38,00 39,27

13 38,00 41,00 42,55

14 41,00 44,00 46,29

15 44,00 46,00 48,1 6

16 46,00 49,00 51,43

17 49,00 53,00 55,17

18 53,00 55,00 57,51

19 55,00 58,00 60,78

20 58,00 61 ,00 63,58

2'.1 61,00 64,00 67,32

22 64,00 67,00 69,66

23 67,00 69,00 72,47

24 69,00 72,00 75,27

25 72,00 75,00 77,61

26 75,00 78,00 81,35

27 78,00 80,00 83,22

28 80,00 82,00 95,56

29 82,00 84,00 87,90

30 84,00 86,00 89,77

31 86,00 88,00 91 ,64

32 88,00 90,00 93,51

33 90,00 91 ,00 94,44

34 91,00 99,00 102,86
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Do gráfico da figura 5.37, equação característica da figura 5.38 e difererças da figura

5.39, constata-se que o intervato de diferença entre os valores disponibitizados no OP e os do

encoder interno do motor 2, situa-se entre 0o e 4o em termo§ absotutos (ver Apêndice F

secção F.2.5), sendo Y2a(0P)=0p e Y2a(100p)=1O4,27"'

1n

100

,ge 80

âi 60

À9. q

20

0

1 3 5 7 I 11 13 15 17 19 21 73 25 27 n 31 33

Número do Ensab

a Posição Final Disponiblizada no OP -.o- Errcoder intemo do Motor 2

Figura 5.37 - Comparação da posição final pretendida com a disponibilizada no OP no percurso de Oo

a íOOo em manual - Eixo 2
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o201í0608010o
Yv

[Graus (o)l

Figura 5.3g - Característica do posicionamento obtido em função do disponlbilizado no OP para o

percurso de Oo a í(X)" em manual - Eixo 2
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Figura 5.39 - Diferença entre posição final do encoder interno e a posição final no Para o Percurso
de Oo a 1O0o em manual - Eixo 2
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5.3 r Exemplo de teste

para exemptificar a forma como foram executados atguns dos testes, segtE -se em i) e ii) a

demonstração apticada ao eixo 1 e 2 (ver figura 5.40 e 5.4í ).

i) Eixo 1 definido para 5ü t Eixo 2 permanece 0" I Automático ON

Figura 5.40 - Resultados experimentais com controlo local

ii) Eixo 1 definido para 9ü t Eixo 2 definido para 70"/ Automático ON
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Posatron axis 2 reached

Degrees

Degrees
USER DEF|NED DATADÂTÂ_ENTER

Degreesn an

^xs 
I

+89

[,a f,ra at

AJ(JS 2

+19

1+ 0e grr r:

Figura5.4í.Resultadosexperimentaiscomcontroloremoto

É possívet üsualizar a posição finat dos eixos, constatando-se que o protótipo se encontra na

orientação pretendida.
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Capitulo 6: Conclusões e Trabalhos
Futuros

O dispositivo solar foi equipado com uma ptataforma de supervisão e controlo utitizando

tecnotogia para autómatos industriais. A ptataforrna desenvotüda tem dois rnodos de

controlo: controlo tocat e supervisão remota. A interface tocal foi desenvolüda com base num

painet industriat para operação (HÀ,11) enqtnnto que a interface remota foi desenvolvida num

sistema SCADA.

Dois nreios de tigação foram utilizados:

i) Profibus DF para controlo tocat entre o OP e o PLC

Comunicação Ethernet para o controto remotoii)

para aferir a posição dos dois eixos rnotrizes foram utitizados encoders (ver tabeta 2-2 e

Apêndice D), vatores transmitidos para as interÍaces criadas: local e rernota.

O posicionamento obtido através dos encoders, em comparação com os pretendidos peto

utitizador ou ainda em comparação com os disponibitizados petos encoders interms de cada

Ínotor, têm uma boa prestação m qr.re respeita à fiabitidade dos vatores lidos, no entanto

foram encontradas atgurnas limitações no sistema. No eixo í é Possível obter difererças

baixas (cerca de 1") entre o valor de posição dado pel,o encoder e o pretendido na zona

angular eà96n, por outro lado, no sentido irwerso Oà-9e as difererças podem chegar a 4",

evidenciando imperfeições em ternps de softwarelharútare passíveis de afectar a precisão

do sbtema de posicionanrento (rrcr sub-capítuto 5.2), sintorna detectado de forma análoga no

moürnento de 0p a 359o, em que o fim de escata (uma vrotta compteta do eixo) apresenta

difererças que chegam aos 3o (ver gráfico da figura 5-19)-

No eixo 2 estas difererças ainda são mais evidentes, chegando ms extrerÍlos anatisados a

7. de diferença. O probtema reside fundanrntal,nnnte na cabtaçm do sistema etéctrico dos

Ínotores e qr.re dificutta a movirnentação dos eixos, permitindo o escorregaÍnento dos rnotores

em determinados quadrantes angutares, daí a necessidade (na impossibitidade de rectificar de

forma definitiva este probterna dada a corstrção do prototipo) de em trabathos futuros a

definição de ângutos de operação úeis: eixo í: -8ff)80, eixo 2: - 50)5e. o obiectivo

seria permitir uma utitização eficiente e segura do equipanrento tendo em conta o varrinnnto
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sotar possírrct de executar. como trabatho futuro de optimização a diferença entre vatores

introdr.zidos peto r.rtitizador e os disponibitizados no oP petos encoders deve situar-se m

máximo em 2o nos extrerÍDs a oPerar-

De forma a optimizar o protótipo desenrotvido sugere-se a introdção de um conjunto de

modificações Para atém das acima apresentadas:

i) Como forma de diminuir as diferenças entre os vatores de posição obtido por meio

de encoders e os Pretendidos peto utitizador pretende-se a introdção na

programaçãoeinteÚacedeumconjuntodeatgoritrrrosquepossam,combaseem

vatores médios ou em interpotações [ineares comPemar essas diferenças;

Optimizar o atgOritnn de busca do zero lhardhanrel para qrc seia efectr'rado com

o meÍror núnero de passos, cotTlo por exemplo contando-os em ambos os sentidos

de rotação e desta forma avatiar a proximidade ao sensor;

iii) para o posicionarnento automático, a ordem de "posição atingida" deve ser dada

peta comparação entre o vator pedido e o acttral disponibitizado atravás do

encoder no oP, à semetharça do qr.re é efectuado no programa desenvotvido em

modo manuat, fixando uma margem máxima e mínima para o erro de

posicionamento

iv) A interface poderá ser reorganizada para que o utitizador do sistema escotha uma

determinada sequência de posições para executar em rnodo automático,

registando tamhÉm a potência observada. lnterface possível, sendo n o número de

medições:

ii)

SqLÁR Techs fiylç.1 <.000 Axrs2 <000 Deorees

nF, orAri

v)

Degrees Power (w)

PosÇão í:

Posição 2:

PositÉo 3:

Posifo n:

n: OK

Flgura 6. I - lnterface possível para automátlco

Por úttinro st4ere-se o estudo da infllÉncia da temperatura no painel fotorrcttáico

deste protótipo em terrÍps de medição da potêrria etéctrica, tal como referido

em atgumas das referências bibti'ográficas corruttadas. A introdgção de factores

de compemação de temperatura teria a vantaçm de considerar a infltÉncia desta

variávet na viabitidade tecnotogica deste protótipo t2lt8]'
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Tendo em conta os resuttados obtidos nesta dissertação e o nívet tecnológico atingido

neste trabatho verifica-se que o protótipo tem um bom desempenho em termos de

posicionamento bem corxr nas interfaces que o suPortam' Este ProtótiPo Pode ser optimizado

com o objectiro de desennotver atgOritmos que ProÍrpvam uma orientação eficiente'

minimizando o tempo de procura do methor ponto de exposição sotar e energia consumida'

7l



Referências Bib liográficas

[ít Attas l, Sharaf A. (1992). A nwy Logic Power Tracking Controtter for a Photovoltaic

Energy Conversion schenre; Electr. Pwter Syst. Res. J., 19p.2:'25 (3); pp.227-238

[2] Attas l, sharaf A. (1996); A Novet on-line ÂrlPP search atggrithm for PV arra]rs; lEtr Trons'

Energy Convers.,1996;11 (4); pp. 748-754

[3] Bentarbi K., Âlokani 1., Nait-Said À" (2004), AFtwy Gtobat Efficiency optimization of a

Photovottaic water Pumping system; sot Energy aOOa;77i pp. 203'216.

[4] Bruno M.B. Robato, João ]ÀG. Figtriredo, "supervisory Controt for a Solar Tracking

prototype Based on PV-TechÍDlogy", IFAC - Conference Control' Ârbthodotogies and

Technotogy for EnerEy Efficiency, 2010

[5] Chen y., Liu y., wu F. (2004). Mutti-lnput converter with Power Factor Correction,

ÀÂaximum Power Point Tracking, and Rippte'free lnput Currents; 
'EEE 

Trans' Pwter

Electron. ?0Aj4, 19 (3), pp. ó31'ó39

[6] Denhotm P., Kutcinski, G. (2004). Life cpte Energy Requirements and Greenhoue Gas

Emissiom from Larç scate Energy storaç systerm. Energy Conversion filÚ]nag. 2o04'

45(1 3-14), PP. 21 53'2172

[7] Figrciredo, J.; J. Sá da Costa; (2OOB). lntettiçnt Sun-Tracking System for Efficierry

Maximization of Photovottaic Ernrgy Production, in proc. lntl' Conf' On Renewabte Energy

and Pwter q.nfity (ICRW&), March 2008, Santander, Spain'

[g] Hua c., Lin J. (2m4). A rnodifíed tracking atgorit]un for ma<imum power trachng of sdar

array; Energy Convercion and ltbmgement2@4, Vot' 45, pp' 911-925'

72



[9] Khan, N., À|ariun,2., Sateem, N., Abas, N. (2ú71. Fossit Fgets, New Ernrgy Sources ard

trn Great Energy Crisis. Rerwtable and sustaimbte firergy Rev (2ú71

[10] Siemens (ZOOO). Stotement List (STL) for S7-3O0 and 57-400 Programming, Siemens

Simatic 57 -3W t &, Refererre lüanual Ed. 08/2000

[11] Siemens (2003), sinntic Ft 3fr-1 Function l,lbdule, slEltlENS 2003

[í 2] Sienrens (2005). Simatic WinCC V6-O SPz, SlE,iENS, 2005'

[Í3] Sienrens (2008), Simatic Fttl353 Stepper Drtve Positioning Modu{e, SIEMENS 2008

73



Apêndice A: Parametrização FM
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iíicrostep - Drivers

SMC32

/7
5

Attention.

OptocouPPler r5 
",r 

t-"' l'1 r/ I

íl!í:ic( lr-)LKr. [irrer:t t[il=ii ilt'Jt

Miniature MicrosÍep Constant Current
Driver up to 3 A/Phase in Metal Case
Technical Data:

Operating Voltage:
max. Phase current:
Mode:
Operating Mode:
Step setüng:
Stcp lrequencY:
Test Mode:
Current down:
lnput slgnals:
LED:
Protêctive circuit:
Protection class:
Temperature rangê:
Typa of connection:
Kind oÍ mounting:
Weight:

DC24Vto48V
0.4 - 2 AlPhase (up to 3A with ían) via [rlP-swrtr-h

Bi pola r-C hop pe r-D rrver

Full- t1ili. li2. li4. li5. t'8. 1'10 ttenth-siep)
via DIP-srryitch
0 to 50 kHz
test drive t250 Hz) via D|P-switch T+, T-

autontatically to 50qo

via optocouppler 5 t/ Q4 \,ll

Porver ( Operating voltage)
lntegr. overvoilage and ovenêmp.'' *Ê0 'c
tP20
ü to + 40 'C
via screw type pltrg-rn tertninaÍs fcrr Af't/G24- l2

via DIN-rail EN50022 35xT .5

1 l0 g {St!1C32-3 tvith fan 1'30 gt

I Fd a-ê I II-t-
F fi s:as

EEh-1 3:e3

I- 
Fr's::p

!l --it-e ;+; I= 
-*'r =:*:

A charging ca3actúr oÍ at least.{.700 pF has to be provided rn ihe supply vcltage so

that the pemrissrtile voltage is nr.rt exceeded dur ng the Lrraking process

Order Coder: SMC32-ç

2 = upto 2 APhase FJ3 = up to 3 APhase (t"'rth fan)

.t
II ,
U

:,:':'". "'-'r'.' -.',Í:?' . ! tr l::,:

!'1--,'

Exar:plg c rc Ji: Erlb e lE', ,

,'êf§r.lr uO to i. tSllill-11 ..'ergc,n l::o "s;. . =J sttl I

II
EI
rJ
II

I
II

L
=I
t

r
II

ir
I

rtJ
.tr
'l
IIr

I

I
AG

a

t
'hCgrqll,.1
io'f, '.-f? I

I

NanOtect Eec:íolrcGmb-.Gei,..erlêsr. ll .D-85{,5: Lardsranr'TelefonCt{t'..J0C6rr*0'Fax 089:§iCÜ6811-5CH9

Figura C. I - SÀ^C32 - Drive
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Encoder

OpÍíscher Imqulsgeber
D,e 3-Kar".,,al-Erco,Ce- zeichrer s ch netren der kle rer BauÍotnr unc de'

Srrgerst gerirgsn E gennrssse voÍ sllenr .tuch durch cie schne e und

eir:facha ldlon';Ee aus-

Technische Daten:

Betriebsspannung:
§tronraufnahnre max:
Pulsbreite:
§ignal-Phase nversc h iebung :

§ i g n al -Anst ieg s-/Abf allzeit :

Grenzfrequenz:
Ausgangssig nale:
lrnpuls€ pío Urnclrehung:
Zusatzoption:
BetriebstemPerôtur:

An.schlussslecher:
p.t,{P 133}jÊ,r-4 j a.{34,t1-5 F.l3 e, :Ê9:r^ZI5i
Ber''3 i':01.!-0-"-? i 4Ê35X-'103

a

l'.' --'..-.,= -,*";.,ii'.'+-.M-
-.-.rár t-.

Çt
. , ã-tÚ

Fat-

EC 4,5 V bis 5,5 V

ibei 5t'i 57 mA
l g0 

= 35 Grad iHEDÍr! = 
a5 G.ad l

((anai A zu Bi g0 
= ií Grad

0.25 I C,35 pS

b s 100 kHZ
rechteck:g 2- I \ur :r4t"pu's iHEDh! 2i
l$0,4s3 50C t0cÜ,200c
mit rntegrietenr Line-Treiber
0,C gis +7J.C

a rll

I

Í{anOtCC f:rl]- ô Io (.: . r-rÊr,t'r.€stÍ. f ' ' }ii,Ê5: Lsncslom '-€ rí:'r :?3il30 E3â{' ' =a{ 0Bg'ggÊ 6á6':3 ''t"'\' rrÜctec dÊ

Figrra D. | - Encoders (PaCina t)
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I}T}(RETEIIT.ÊL E}ICODER IEB§...
SêcksÍbefeeuqg

HI(RETEI{TAL E}ICOOER HEOL-.. TIT LTTIE-TffiBER
Âffisrnüt,rlgrtah I §tec*eúele$mg

a

lr
l

)
a , +. - l! r r.r-

I ,,, .-.1' :.,- .'-

Pilroutx

:"1 q 3àâÀut'1 q r

\íl
ü:'r ': I'
irtft
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I
â

0

É

1r\ft1 r

. 'l r

_t I

1!l
..t

I,
-t.
ll

.,1

a-

Ab*nelrãuÍ€err HED§§5*

q..Pí. Dt
rú

&r3

I
I

Encder - IÍontage

xvii
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Encoder

ryi*ctle 5t$rtsflehr: §mrlard Escoúar tilr ffibau

Umdr.I für Yúell ã mm

HED$5540 E06

HED$5540 H 14

HED$5540 H06

HEDS5540 402

HED$5540 A 14

HEDS5540 412

HEDS-55,40 A06

HED$5540 A13

HEDi+5500 81.{

HEDM.55OO 806
{2 Kanal ohne l-Ausgangl

t2 Kanal. ohne l-.Ausgang)

200

400

400
500

500

500

500

500

1000

í000

6,35

5,0

6,35
3.0

5.0

6.0

6.35

8,0

5.0

6,35

Encoder mlt Line-Trelber (f{lr ertrem stôElchere Elnsafzbedlngungen oder lanç Zuleltungen}

HEDL-5540 E06 200 6'35

HEDL-55.I0 H14 400 5.0

HEDL-5540 H06 400 6'35

HEDL-55.10 Á02 500 3.0

HEDL-5540 Ar4 500 5,0

HEDL-5Si0 At2 500 6,0

HEDL-5540 A06 500 6'35

HEDL-5540 Ar3 500 8,0

Hohlrellenencoder für Durchgangswelle speziell für Linearaktuatoren:

HED$654S H 16 400

HED$6545 C 16 2000

1 6.0

16,0

Anschlu$kabel (passend für HED§".}

Kabel-HEDS-8903

(Slecker ntit Emzellitzen. lí.0 mm iang)

t' :GÍÊ - 3 .b*'-lmdr. e : l' íi' r tdem rtl, r- :urclr r:rc' rr- f àntlgÉ.

ithgrk#@

- lnkren.entalencoder E2 = 200 lnrp : E.í = 408 lmp-; E5 = 500 lnrp.: E lC00 = 1000 ln'P.

- lnkren:entalencoder mit r-in*Tre,ber L2 = 2C0 lnrp. L4 = 4C0 lnlp., -5 = 5C0 lmp-

1

3el+gu^ g-HEL)S .i Ll-h' LU :

1

l
,

r;

1

.l

=nC
= CHB
= r,rç6+§\:
= Cl'i A
= CHI
= GND0V
=nc
=nC

Fãt3i'tÉ-s.{t'::r lG.}.; »r 3 e"Ê ! + :: ii

*erB
b'aun
9'.tí1
geth
q'au
rGiJ
hrâU

§fl1,ÍTt'r

wer[s
hraun
grun

rclb
grau
rG.?
blau
§chirnt

= CHAt
= CHB
= \:CC-5V
= Ci{A
= CHI
= 3ND0v
= CHBi

llL

-e." ,-

ÂlOnOteC ,31..:i i .;,:- }.li. G3-.EÍrêsl'. " . --i--':a:: rde.1t1' . -r êícr 0Ê&;:: h'9!{i ' =e.,: ::}l;D ô3ô-f: *..'â1.1Jno:êÊ.'lê

Flgura D.2 - Encoders (Pallna 2)

ÍffiPlt$tlrtwnffi §brrrertehgury 8+ol. ffi fZffi
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E. í - Organigrama de Blocos: Simatic manager

Call

Call

FC3OÍ - 'DIAG-INF'-Encoder ÂÂotor 1

FC3O2 - 'CNT-CTLI' -Erroder Àbtor I

FC40í -'DIAG-INF' -Encoder ÀÂotor 2

FC4oz - 'CNT-CTLI' -Encoder Àrbtor 2

o8100

FCO - 'Pos lnit'- }btor I e lvbtor 2

oBl

FCí05 - 'Position Auto' - lvbtor í

FC205 - 'Positi«rn Auto" - Abtor 2

FCí - "Pos CTRL' - Ârbtor í e }btor 2

FB30O - CNT-D(AM - Erroder }btor í

FB40O - CNT-DGM-^,1Z - EncoderAbtor 2

FCí01 -'Example 1'- Àbtor 1

FC1O2 -'Exanpte 2" - lffior- 1

FC103 - "Exampte 3'- Àbtor I

FC2O1- "Exampte 1-^ 2" - Âlotor 2

FC2O2 - 'Exampte ZJt'lÍl'- Àbtor 2

FC203 - 'Example 3-^ll2'- Àbtor 2

FC1OO -'^rbde-D(" - Âbtor I

FCzm - '^,bde-Ex-rtl2'- Âbtor 2

FC104 - "Position'- lvbtor í

FCzo/- - 'Posltion-lú2" - Âbtor 2

xx



DB2m - 'DBB(-200" - Âbtor 2DB2IUDT2- lvbtor 2

DBl /UDTI - lubtor 1 DBlm - .DBD('- }btor I

DMIUDT4- Errcoder lubtor 2 DB4OO - 'CNT-EXAA-DB-M2'- Encoder Àbtor 2

DB3m - 'CNT-EXAM-D8"- Encoder lvbtor IDB3/UDT3 - Encoder llbtor I

xxl



8.2 - túapa de memórias: Simatic lúanager

0

2

3

I
5

5

7

I
I

11

t0

12

13

t5

í5

1il

17

1B

19

20

21

2
n

É
Â
2l

B
I]

24

B

3t

9
33

5
s

3/t

túflo

LSL_MI (ü$il2

usL_Mítttú,v,|

iiE.o (1) t\fi.l @)

Posição fml 1ú2 (OB

tsL-ií2 (ôl'/lwg

USL-À,2(tlvÍWl1

Mr3.0 (1) M13.1 ?)

tYtBlil

V_LEVEL_À0S_I_OPMDl5

V_LEVEL-A{S-2-OPMDl9

DATA ENIERi,íã|.0
(1);

at
SYNC OK

tYP1.0 (í) va4.1 Ql

i,85.0
RESEARCH-MODE

1v25.0

ÂCTUALÂ}IGLEttÍttÍz|

ACIUALVOLTAGE}fr{TB

REF-AI{GLE]Y|YV31

REF VOLTÂGEm^rÍt

Counler Value Arb IrilOa,l

CoumsÍ Value Axis 2M,M

PTWVOLTAGEtíaE

TaHe E., - ilaPa de memórias do PLC
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E.3 - lúapa de l/Os: Simatic lúanager

BYTE BÍTE SIMBOLO

t4.x

BYTE BITE SIMBOLO

01.x

Tabela E.2 - lnputs e ()trtputs uüllzados

orscnçÃo

oescnrçao

0 (não üilizado)

Í (nâo utilizado)

2 (nâo utilizado)

3 (não utilizado)

1 (não utilizado)

5 (nâo utilizado)

6 (nâo utilizado)

7 (nâo utilizado)

0 STOP Paragem do sistema

1 TRAVEL-P-M1 lmpulso para rotação no senlido negativo - motor 1

2 TRAVEL-P-M1 lmpulso para rotação no sentido positiw - motor 1

3 TRAVEL-M-M2 lmpulso para rotação no sentido negativo - motor 2

4 TRAVEL P h't2 lmpulso para rotação no sentido positiw - molor 2

5 RESET Reset ao sistema

6 Start Stail do Sistema

7 A:lo_or_Manual Comulação entre modo automálico e manual

)§íll



8.4 - Tags - Protool (Hi,tl - Operator Panel)
3q.

EoEit
À:'lugt::1;= :?::{
ldilr, t
EI:
?cai
1.rl::a:i:i;:t:i

l.l taÊ.
!G :{
D:: I

lrr D dÍ IÍ:

-

tôiat 5rr--
À:iu!.!:::r: ::-'::t : I.3 t.§
;ÊClrtr : !l li.i

D-'I
lird r
l.rl::n:11J:1i:i

t'f D-âL-!4
FêEt : 33ll

.l i..f

u !{.:
:Dlll

.i.'Çú !::1Ê:

.lda!a!,

!r.í t
3ca5::n:ilr:::ii

rrr PIS líIE E
FaEê! Í'::
À:-TJ1r:--1,ô: :i::t l.l tai.
;dÉt.t! '3 a )81 '-'5.1

l!
ar.i : t
fuaí:sÂ:iÊ{:'J:i

Tabela E.3 - Tags no OP (Partê 1)
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Tabela E.3 - T4s no OP (Püte 2)
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F.1.1 - Eixo I - Posicionamento automático, i) [0190]'

Equação carracteristica : [Yn : í,0098Y3 - 1,1514]

[Extremo í] - Y, = OPr+ Yo = 1,0098 x 0 - 1,1514 = -1,1514 o -1, I 5o

[Extremo2]r+ Y, = 9(Pr+ Y. =1,(X)98x90-l ,1514:89,7306 o89,73"

Diferença absotuta para entre extremos e pontos catcutados

lo-vo1O"; l=í,15"=1"

feo-v.1eo") l- 1,77o o1"

Da figura 5.1í, o vator mais baixo em terÍnos absotutoo é ff e mah o mais atto é 1o, então

o intervato a definir tem em consideração 06 extreíÍps rnais afastados de entre os gráficos das

figuras 5.íO e 5.í Í. O intervalo de desvio será [0;í]'.

F.1.2 - Eixo I - Posicionamento automático, ii) [0,'90]"

Equação caracteristica: [Y, = 0,9923Y. + 2,66161

[Extremo í] - Y, = QoF+ Yt = 0,9923 x 0 + 2,6616 = 2,6616 o 2,66o

[Extremo 2] » Y, = -90o r+ Yt = O,9923 x (-90) +2,6616 = -86,6454 o -86,65o

Diferença absotuta Para entre extremos e pontos catcutados

fo-Yr(0") 1o2,66" o3"

l- 
go - Yr(-90') | 

* 3,35o = 3o

Da figura 5.14 o rrator mais baixo em ternps absotutos é 1" e o rnais atto é 4", então o

intervato a definir tem eÍn consideração os extreÍms rnais afastados de entre os gráficos das

figuras 5.13 e 5.4. O intervato de desvio será [1,4'].
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F.Í.3 - Eixo Í - Posicionamento automático, iii) [-9O'r9O]o

Equação caracteristica : [Y0,, = O,g7ÜgY 16 +1,24761

[Extremol]r+ Y.,, = -9(Pr+ Y+t =O,970Íl.- x(-90)+í ,2476 - -86,1334 o -86,13o

[Extremo 2l;Yo,, = 9(Pt+ YÇt =0,97O9x(90)+1 ,2476 =Í16,6286 = 88,63"

Diferença absotuta para entre extremos e pontos calcutados

l-go- Y4,7(-90") 1o3,87" o 4"

feo - vo,r1eo") l= 1,37o o1o

De F.í.Í e F.í.2 tendo em conta os elGrenps acima catcutados o intervato de desvio será

[0;4]" em termos abcotutos

F.1.4 - Eixo í - Posicionamento automático, iv) [0,359]'

Equação caracteristica : [Y,,o = 0,9955Ye - 0,4886]

[Extremo í]- Y'o = 0ot+ Yro = 0,9955 x 0 - 0,4886 = -0,4886 o 0,49o

[Extremo 2]- Y,,o = 359"r+ Yro = 0,9955 x 359 - 0,4886 = 356,895 4 o 356,9O"

Diferença absoluta para entre extremo§ e poíltos calcutados

lo-y,r(o') l*o,49" o1"

pse - YÍo(359') l*2,1V o2"

Da figura 5.19 o vator rnab baixo em terÍnos absotutos é (P e o mais alto é 3", entáo o

intervato a consÍderar para o desvio tem em comideração os o<trenm rnais afastados de

entre os gráficos das figuras 5.í8 e 5.í9, pelo qtre o intervalo será [0;3f-
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F.í.5 - Eixo í - Posicionamento manual, percurso [0r359]o

Equação caracteristica : [Y,, = 1,0055Yfl - O,OI(X]

[Extremo í]t, Y,, = (Fr+ Yrz = í,0055 x 0 - 0,0í(X = -0,0í04 - 0o

[Extremo2]- Í, = 359"r+ Yrz =1,0055 x359-0,01(N =3ffi,9&41o 360,96o

DÍferença absotuta Para entre extremos e pontos catculados

lo-v,r(o') l=r
frsr - Yrr(359") lo 1,96" * 2"

Da figura 5.22 o valor mais atto ronda os 1,5" e o rnais baixo cerca de (F, pelo que

comiderando os extrenps anteriornrente catcutiados o internato para o desúo será [0,2o] em

terrÍps absotutos.

F.2.1- Eixo 2 - Posicionamento automático, i) [0,90]"

Equação caracteristica : [Y,. = 0,9543Yr5 - O,í45]

[Extremo i] - Y,. = 0or+ Y,. = 0,9543 x 0 - 0, 145 = -0, 145 = 0, í 5o

[Extremo2]t, Y,u =90"r+ Yrc =0,9543x90-0,145 =85,7420 o85'74o

Diferença absotuta para entre extremos e pontos catcutados

lO - Y,.(O') l^,0,15o = 0"

feO - VoleOel l* 4,26" * 4o

Do gráfico da figura ern teÍTrxrs abeokrtc o rralor mais bairc é 1" e o rnab atto 4o, peto

que, o intervalo para o desvb será [O,4]" tÊndo eín contâ os extreíÍPs rima calcu{ados.
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F.2.2 - Eixo 2 - Posicionanrento automático, ii) [Or-90]'

Equação caracteristica : [Y,, = 0,9589Yó +2,57491

[Extremol]- Y,, = 0or+ Yre = 0,9589x0 +2,5749 =2,5749 x2,57o

[Extremo 2]r+ Y, = -9(Pr+ Íc = 0,9589 x (-90) + 2,5749 = -83,7261 ^, -83,73o

Diferença absoluta para entre extremos e ponto§ calculados

lo-Y,r(0") 1x2,57" *3"

f- 
go - Y,r(-9e) lo 6,27" * 6"

Do gráfico da figura 5.í o vator rnais baixo em terrnos absotutos é 6", pelo que tendo em

conta os extremos acima catcutadoc o ínteryato para o de§vb será [3;61'

F.2.3 - Eixo 2 - Posicionamento automático, iii) [-9O"r9O]o

Equação caracteristica : [Y,.,,, = 0,934Yu,,, * 1,19391

[Extremoí],- Y,.,,, = -9ffr+ Yro,,c = 0,934 x(-90) +1,1939 = -82,8661o -82,86"

[Extremo 2]- Y,.,r, = 9(Pr+ Yre,rc = 0,934 x (90) + I ,1939 = 85,2534 a, -85,25o

Diferença absotuta para entre extremos e pontos catcutados

l- 
go - Y.,.,,,r(-9(P) lo 7,14" o 7"

l9o - Y,.,,r(go') I 
x 4,75o *5o

De F.2.í e F.2.2e tendo eÍn conta os extreÍnos catcul,ados o intenralo para o desüo será

[o;4'
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F.2.4 - Eixo 2 - Posicionamento automático, iv), [orl(x)]'

Equação caracteristica : [Y, = 0,95695Y2, + 0,0614o1

[Extremo 1]r+ Y, = 0or+ Yn --0,95695 x 0 + 0,06146 = Q'0$ o' 0o

[Extremo 2lo Yo= 359"r+ Yn =0,95695 x 1ü) + 0,06140 =95,7564 o 95,75o

Diferença absotuta para entre extremos e ponto§ calcutados

lo-vr1o"; l=0,06"=(P

It 
oo - Y22(í otr ) lo 4,25" x 4"

Do gráfico da figura 5.3ó o vator rnais baixo será f e o mais atto em terrnos absolutos será

4" peto que considerando os vatores rirna catcutado o intervalo de desvio será [0;4]'

F.2.5 - Eixo 2 - Posicionamento manual, percurso [oríoo]"

Equação caracteristica : [Yro --1,C!i32Y.^ -O,O47l

[Extremoí]r+ Y, = (Pr+ Yzn =1,o4.32xo'o,M7 off
lExtremo2]r+ Y, =í00pt+ Yzc =1,gp;32xÍ00 -a'M7 =1M'2723 *1M'27"

Diferença absotuta para entre extremos e pontos catcutados

lo - vrolo'; l* e

[too - Y24(100P) lx 4,27" o 4"

Tendo em conta o máxinp e míninp absotutos do gráfico da figwa 5.39 (aproximadannnte

0 e 4.) o intervato para o des\rb será [0,4J" tendo em cmtâ os extrenps acima catculados'
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3OO station\CPU3L5-2 DP(1) \.. -\DB1
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DB1OO - (offlinc) - Declaration rricr
'DBExn Interface EXÀMPLES

Gl0bal data block DB 100
traD: EXAMPLE- tal'lY: Eu-ST-sv
Àutbor: AuDMCE8 l'ario: 2.0

BIoo[ vartr'o!: 2

IrD .tq, cod.: 04/26/2009 12:05:29 AM

IBtGfa@: O4/26/2OO9 12205129 p}ti

LGoítbt (blootB/I'ogia/drta) : 00184 00018 00000

DB1OO DBB

ElsG CcltItaDI,ri !.!<l Il
0.0

INTERR CODE CTRI+2.O ffilNTERR CODE DIÀG+4.0
B*1 6*0BYTEOVERRIDE+6. U
Bt16t 0MODE IN BYTE+I U

Bt16*0MODE OUT BYTE+8.0
BOOr,DRV EN+9,0

error ac

ve

BOOI,SERVO EN+9.1
B@I,OT ERR A+9 .2

FÀI,SEB@LRESET AX+9.3
FÀISEDIAG RD BOOÍ,
FA],SEBOOÍ,PARA+9.5

BOOI,SYNC+9. b
BOOISTART EN+9.'1
BOOÍ,POS RCD+10.0

er ro!
+

r
error

FAI,SEBooI,ÍíORKING+10. 1
FA],SEGOM BOOI,+7tJ .2
FAISEGOP BOOI+10. 3

OT ERR BOOI,+10.4
BOOI,+10. 5 DATA ERR
BOOLINIT ERR+10.6

FAISEBOOL+10. 7

FALSEBOOI,MINUS2+11.1
EAI,SEBOOI+tl,-2 MINUS 3

STRUCT+72.O EX1

FC

+

FAI,SEBOO],START+íJ,2
FÀLSEBOOLSTOP+0.3

END STRUC'-IU

STRUCT+14.0 EX2
BOOI,START+0.0

E,ND STRUCT=2.O
STRUCTEX3+16. 0

FAISEB@r+U.U START
EAI,SEBOOI,+0.1 STOP

B@LREAD EN+0.2
END STP.UCT=2 .0
END STRUCT=18.0
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EAISElmoL lFtrrsEc.s-l6J-{m
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FrtS€lEArsEl4-7 lb L4 7 t{2
FAI.SEIFA5ElrcoLi5-|trmúz
EAI.SEisr-líõF:m- lm.
EAI.SElmoL lEAlsE1s.2 IDIR-!.{-M2
FAI-SElDrR_Ff,Z lrrusrImr
FAI.SE adm(rvle(iEI--lAcGúZ lrcoL Frylq
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EAI.SElrusr@11-fb_22_ilr,r2
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DB2OO (offline) Dec].aration rriew
'DBEX 200"
clobal data block DB 200
fc: EXÀMPIE_ túiltl: El,Í_sT-Sv
ÀutbG: AUDMCES vcr.io:2.0

BIoêI var!1oD: 2
EiD .tq) codÊ: o5/oL/2OO9 O5t23

IBtefacc: 04/26/2009 L2:05
LGEgtht (block./Iogic./drta) : 00184 00018

:59 PM
:29 ÀM
00000

: DB2OO DBEX

Àddrêaa IEitiaJ' valEe
STRUCT0.0

Error code tc PoS INIT+0.0 ERR CODE INIT M2 INT 0
+2.O ERR CODE CTRI M2 INT 0 Erlor code EC PoS CTRL

Error code FC POS DIÀG+4.0 ERR CODE D]AG M2 INT 0
override+6.0 OVERRTDE M2 BYTE B*16*0

B#16tO Mode setting (coded)+7.0 MODE IN M2 BYTE
B#1 6* 0 Mode status (codiert)+8.0 MODE OUT M2 BYTE

DRV EN M2 BOOI EÀISE Drive enable+9.0
SERVO EN M2 BOOr, EAISE Servo enable+9.1
OT ERR A M2 B@L EAISE operator/traversing errot acknow.
RESET AX M2 BOOL EAISE Restart

Job start FC Pos DIAG+9 .4 DIAG RD M2 B@t FAISE
Parameterized+9.5 PÀRA M2 B@L rAISE

SYNC M2 BOOÍ FÂI5E synchron i zed+9.6
START EN M2 BmI, EAISE Start enable+9.'l

Fósition reached, stop+10 t) POS RCD M2 Boo], EÀISE
+10.1 WORKING M2 BooL EAISE Machining in progress

Travel -+70.2 GOMM2 BOOL EAISE
EAI,SE Travel ++10.3 GOPM2 BOOI

BooI FAISE operator/traversing error+10.4 OT ERR M2

BOOl FAISE Dâ t-a error+10. 5 DATA ERR M2
+10 INIT ERR M2 BOOI FAISE Error FC POS INIT
+10 I DIÀG ERR M2 BOOI, EAJ,SE Error EC Pos DIAG

Error 'MINUSf in EC POS CTRL+11.0 MINUS1 M2 BOOI EAISE
Error 'MÍNUS2' in EC PoS CTRL+11.1 MINUS2 M2 BooI EAISE

EAISE Error 'MÍNUS3' in EC POS CTRL+7t.2 MINUS3 M2 BOOI,
*** Signa]-s for EXÀMPLE 1+72. O EX1 M2 STRUCT

+0 0 DIR M M2 BOOI FÀISE Travef - comand
+0 1 DIR P M2 BOOL FAISE Travel + comand

Start+o.2 START M2 BOOL FA],SE
Stop+0.3 STOP M2 BooI FAI,SE

END STRUCT
*** Signals for EXÀMPLE 2+14.0 EX2 t42 STRUCT

+0.0 START M2 BOOL FAISE start
+0 1 STOP M2 BOOI FAI.SE stop

END STRUCT
*** Signals for EXÀMPLE 3 **'+16.0 EX3 M2 STRUCT
SLart+0.0 START },!2 BOOL FÀI,SE
SLop+0.1 STOP M2 BOOI FAI,SE

BOOI FÀISE Read enable+0.2 REÀD EN M2

END STRUCT

=18 0 END STRUCT
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DB3 - <olline>
'ctÍr_cltAtru'

Drt UocIryDG

DrttYi(ry

IDr3&Uo(I

hiIF
hrdcc
tb.üÉ!rb.ü
qvB6/m7o

(E/t?Í2oÍB 659* Íir
ttt/Ü?gJ2g,5:sr,,Á

Hrt_cilT-1Il![.:
Adr!t F}I ol

2

lrqür(Uocf / D.bI
ThrGrtsn,
Codc
Irffi:

Comm€í*:

valuc{ddress valueName

0.0 AR1 zuf+tR lDâílcRD
FP IsrÍE lB#16rí)t.0
RESERVED lffi lBr16105.0

6.0 lwrl610N4OD-ADR @
8.0 CH ADR lD^ORD
12.0 lB'U-D-LGTH

13.0 lBfl6ro.BYTE_O I@
ll{erv lod value (LÍOIOAD-VAL lDrtrr lLm14.0

1&0 CÍtlP_Vl lfit{r lLro
zz.o Cl,lP_\2 lLrolurr

FAI.SEa BrÍo o lrcoL Fasr26.0
lT€st frct (inteÍrElIIB lBoor- lF4sE26.1

262 lrnseA-BITO-2 fxbr
26.3 A-BTTO-3 lmot lrruse
76.4 A-BITO-.I lFAlsE
26.5 A BITO 5 Im

EATSE26.6 ABITO6 lmL lÉArsE I

A-BITO-7 lmoL lFÂ,lsE26.7

27.o ENET-UP l*"l*
27.t ET.6ET-DN r* l*
27.2 lrruseA-BITI-2 frcoL

EAI,sEA-BITT-3 lmot lnarst27.3
EAI.SE lrerva27.4 A_8ITl_4 lm lrnsr

27.5 lFArsEA_BrTl_5 FrcoL
27.6 A-BITI-6 lmL IEilsE

lFArsEA-BITl-7 lrcoL27.7
qrtPtlt

2&0 lFAlsECTRI-DM lrcoL ojtFlt
28.1 CTRL DOI lBooL

lrcot lrruseA BIT2 22A.2

2&3 lral"seLBr2_3 lm
LBIT2_4 lrco'- IFA!!q28.4

lruseA_Brr2_s28.5
EAI.sEz&6 IFilLsEA Brr2 6 lmr

2&7
^_Btf2_7

lmoL lFAlsE
A_Brr3_0 lrcoL lrrse29.0

29.1 IFAI.SEA_Brr3_l IBqg!
29.2 IFA.SEÀ_Bm_2 lBmL

EAISE lr€sãvcrA-Bm-3 

-lmot

Irusr29.3

29.4 LBIT3-'I lmsrIrcôr
FâISE lrrs!íYq29.5 lFÂLsEABIT35 lDcr-

A-8IT3-6 Imr F{rsE29.6

lmr FruseA-BIT3-729.7
C30.0 IATCH-LOAD Idffi-

Âcr_ciÍrv Iurr lLíor.0
foafqlry(g.ayqwÍ16í)3&0 lvsr1610DTLERLW tuoRp

{0.0 gr_ERL8 lsrÍE-
-BTTO-O lrcor IEAISE{1.0

lSlúls bit(intÊÍn l
{1.1 ImstSÍS TFB lmr-
4t.z uÂG -lm.
{1.3 FrsrE_8ITO_3

êIror{1.4 fmoL IFATSEDATA-ERR

{1.5 E BITO 5 lrcOL lEArsE

_BIm_6 fÉot prsr{1.6
I lilodrb Darilrcüized (ÍEa(

41.7

42.O E BYTE O FÍrE
sÍS_ruN lúoL lEAr+43.0

43.1 srs_DtR l- l**
43.2 srs_zERO t"",- l*t

lEe

sat uP

ZCÍO

I
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DB:XX, - <ofEine>
'crr_enu_og'

D.t Hocf UrrB

Dtt! ui.tw

tràr&Uocltúm

Frilf
Uadoc
lb.lwrbc
úEnlo,J,;z.

6l1t2lãI,)6§rfrlt4
rwtNQ.t2§'24Pta

Ilm:
ArürG

FItt_CtÍT_1

B,I 0.1

2

t.lTth(doct, Dtb):
ÍlEatrl,
Codc
lnbrí.c

@Ínm€í*:

Mdress lAaralvaluelHane Fvl" Itnitint valte

0.0
l-SbP 9a0.1 lFÁrsE

0.2

0.3

n Im lralse lEAlsEfiírr_riÍr_ERn-A0.4

0.5 lruselffiF Im lFArsE

0.6
o.7

l=Pre1.0 I-sEr-L-PREPAR IEATSEn lmoL FFATSE

1.1

lsET T cttP \2 lrA.sE lFArsEm Iryg!1.2
f =Trbgerhg parüneEr chan

FsEr_c_NARA fEAlsE FA'{qlm1.3

lrnrelm t@in-Iffi-nrs-sruc1.4
status1.5

1.6 l- ["* l*
t.7

2.0 IFA5Elcru_Doo fsôr lFAlsE

2.1

4.0
l{cw preparô

8.0 in lLroFr-_pnepan_vaL IDilÍr
12.0

16.0
Sêt DOO behavirÍ (O..5
E=-FãG;;.-ffi-720.o m lBr1610lm-@ lm

lBü1610lool-FooE lffi F@21.0

zz.o
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IHw_rNr_ERRoln Fruse IFfl{qfrccX.24.2
"CoutcÍ É runniÍX24.3 lrrsrout IffiÚN lm Ire

24.4

lFArsE FrcTlsÍs_zERo IDoL24.5

24.6 aut lnnlsrlsrs_oEw lrcoL
lmsecrJt lsrs-un.w lmoL fFAtsE24.7

25.0

25.t lEA,rsElsÍs_GATE ]rcot lFAlsE
26.0

28.0

32.0 Irlur1610IAcracÍw ImD
36.0

361

F:ilFlr FFAI.SE lFÂ,r.sE@36.2
in-6gt--mFp lFArsElmOL lrc36.3

§.1
36.5

36.6 Im IFAT.SE IEATSEfDrÂG_rlf367
3&0

3&1

3&2 IÍP T Cl,lP Vl IEAISE lFArsE@
3&3

3A4

:85
38.6
{0.0

eroÍ

l=l€w@untêr

cüntêr

oampaÍc

stâtJs

status

status

status

status

valrc
tÉv

nil @untêr

new

nÊrií

ticw countÉ

tEu, valuc

ÍrcrrodÍrpaÍl
new

írcíY counter value

uP

set

DOI

(r

êroÍ

ll=CmtÍd digttal (UtplFáI.SE

L'O

fr_cirP_vr-vALin lDrNr
in rcúP \/2 vAL prír lLro

rn FnvsrrniÉSrc FTTE lBr16t0

ú
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lFArsElErrLsat--] H'_XtàraE1«,
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cPU315-2 DP(1) \'..\EB300 <offline>

EB3OO - (offlinc)
'CNT_EXAM' Program examPle
rcJ cut_exeu ,&il'y: EM-CNT-I
lstüoa: EM Y.8tim:3'0

BLoêts vattr.oB: 2

ltD .tq, Cod.: 06/13/2009 11:13:21 ÀM

fltGafac.: lL/21/2OO2 12:00:24 PM

LGtroÊht (bfoc*/fogÍia/data): 00926 00710 00008

IN

SW_GÀTE

GATE_STP

OT ERR_A

DIÀG_ERR_À

TíüI_INT_ERR_À

SET_DOO

SET_DO1

SET_I.-DIRECT

SET_L_PREPÀR

SET_T-CMP_V1

SET-T_CMP_V2

SET_C_MPÀRA

SET-RES_SYNC

SET_RES_ZERO

ENSET_IJP

ENSET_DN

CTRL_DOO

CTRL-Do1

],_DIRECT_VÀI

I_PREPÀR_VÀI

T_CMP_V1_VÀl

T-CMP-V2_VA],

DoO_MODE

Do1-MODE

HYSTERESIS

PULSE_DURÀTION

OUT

OT_ERR

DIAG_ERR

HÚI_INT_ERR

STS_RUN

STS_DÍR

STS_ZERO

STS_OELÚJ

srs_uE1,lí

sTs_sw_G

STS_GÀTE

OT_ERR-B

LArcH_LOAD

ÀCT-CNTV

IN-OUT

L-DIRECT

L-PREPÀR

T_CI.{P_V1

T_CMP_V2

C_rcPÀRA

RES_SYNC

RES-ZERO

DIÀG-INE

STÀT

EP.T_DIRECT

EP-L_PREPÀR

EP-T-CMP_V1

FP_T-CMP_V2

FP_C_MPÀRÀ

EP_RES SYNC

FP RES ZERO

BooI

BooI

Bool

Bool

Bool

Bool

Bool

Bool

Bool-

Boof

BooI

BooI

Bool-

BooI

BooI

Bool

Bool

Bool

DÍnt
DInt
DInt
DInt
Byte

Byte
Byte

Byte

0.0
o.0

0.1
o.2
0.3
0.4

0.5

0.6

0.7

1.0
1.1

1.3
1.4

1.5

1.6
1.7

2.O

2 .1,

4.0
8.0

t2.o
16.0

20.o
2l.o
22.O

23.O

0.0
24,O

24.7

24 .3

2L .4

24.5

24.6
24.'1

25.O

25.7

26.O

28,O

32.O

0.0

36.0

36. L

36.2

36.3
36. rt

36.5

36.6
36.1

0.0
38.0
38.1

38.2

38.3

38.4

38.5

38.6

FAJ,SE

FÀISE

FAISE

EÀISE

EÀISE

EÀISE

EÀI,SE

EAISE

FÀISE

EAI,SE

FÀ],SE

EÀ],SE

FÀISE

FÀTSE

rA1.SE

EÀISE

EÀ],SE

FAÍ,SE

r#0
r,#0

L#0

L#0

B#1 6#0

B#1 6#O

B#1 6#0

B#16#0

Bool

BooI

Bool

Bool

BooI

Bool

BooI

Bool

Bool

BooI

Byte
DWord

Dword

Bool

Bool

Bool

BooI

BooI

BooI

BooI

Bool

Bool

BooI

BooI

Boo]

BooI

Booi

Bool

EÀI.SE

FÀISE

EÀ],SE

EAISE

FÀISE

EAI.SE

EA],SE

FAISE

EÀISE

PÀI.SE

B#l-6#0

Dúr#1 6#0

Dúí#1 6#0

EÀJ,SE

EALSE

FÀISE

FÀI,SE

FÀTSE

FÀISE

EÀI,SE

EÀI,SE

l=control software gate

1:Stop gate

l:Confim operator error
1-Confirm diagnostic interruPt
l-=Conf i.rm hardware interruPt
1=set output DOo

1=set output DO1

1=New counter value
1=Prepare new counter value

1:New compare value 1

1=New conpare value 2

1:Triggering Parileter change

l:Reset status bi,t'sychronization'
1:Reset status bit'zero-crossing'
l:Enable set in direction up (forward)

1:Enable set in direction down (backward)

1:Control digital output Doo

l:control diqi-taI output Do1

New counter value

New preparation value

New compare value 1

New compare value 2

Set DoO behavior (0..5)

set Do1 behavior (0..6)
Hysteresis value (0..255)

Pulse duration (0..250)

Error in CNT-CTL1 function
1:Diagnostic interrupt received

l-Hardware interruPt received

'Counte! is running' status

'Direction biti status

'Zero-Crossinq" status

'Counter OYerf IoBistatu g

ncounter Underffow' status

'Software Gate" status

'Intelnal Gate'status
Operator error
Current load value or latch value

Current count vafue

1:Load new counter value

1:Plepare new counter vaLue

1-Load new compare value 1

l:Load new comPare value 2

1=Triggering Parameter change

1:Reset status bit'sychronization'
1=Reset status bit'zero-crossing'
l:Read diâgnostics (on1Y for oB82)

L=load new counter value

l-=Prepare new counter value

1=Load new comPare vaLue L

1:Load new compare value 2

1:Triggering ParmeLer change

1:Reset status bit nsychronization'

l=Reset status bi.t'zero-crossing'

FÀI,SE

FÀISE

FÀISE

EÀ],SE

EAI,SE

EÀISE



cPU31s-2 DP(1) \...\E8300 <offline>

STE_ERR

TEUP

Int 40.o
0.o

SEE51 error status

: l'B300 EaEl! ProolI

:1
+*******************************l*******************************

In the event of a positive edge in the initiation bi.t:
- set corresponding bit in the lC CNT-CTL1 ca}l
- transfêr córresponding value from the instance DB to thê channêI DB
************************l******lll**********i*************l*****

NOP O

/ / *******r***********i*********ttr****

// Triggering the function "Direct load'
/ / ************************************

A
EP
s
JCN
I
T

*SET I-DIRECT
*FP_I-DIRECT
*I DÍRECT
NEXl
*I DIRECT VAI,
'CNT_CIIANÍ'. rOÀD_VÀl

//Direct load
//positive edqe

//Downtoad parameters i.n channel DB

/ / ******************t************t**********

// 'Iríggerínq the function 'Prepare to load"
/ / ****** *** ***********************{*********

DB3 . DBD1 4

user)

DB3 . DBD1 4

user)

DB3 . DBD1 8
(wrj.te user)

Dts3.DBD22
(write user)

-- New load value (write

-- New load value (write

-- Nêw conparator value 1

-- New compàrator vaLue 2

NEXI: A
FP
c
JCN
L
T

*SET I-PREPAR
*FP L PREPAR
#T_FREPÀR
NEX2
*I PREPÃR VAI
'CNT CHANí".LOAD VÀI,

/,/Download paramêters in channel DB

/ / Pregare
//pos itive

to l-oad
edge

/ / ** ***** ************************************1

// Trj-ggêring the functi-on 'toad compare value 1'
/ / * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * *

NEX2: A
EP

JCN
L
T

*sET_T_CMP_V1
*FP-T_CMP_V1
#T-CMP_V1
NEX3
#T CMP V1 VAI
'CNT-CBNÍ'. CMP-V1

#sET_T_CMP_V2
#FP_T_CMP_V2
*T_CMP-V2
NEX4
*T CMP V2 VAI,
'CNT CHAN]."-CMP V2

IDOO-MODE
w*16*7

DB3. DBB
*DO1-MODE
w*16*7

4
DB3. DBB

DB3. DBB

#HYSTERESIS
DB3.DBB 15

//Transfer compare value 1

//positive edge

//Dwnload paraBeters in channel DB

/ /Transfer compare value 2

//positive edge

//Download parileters in channel DB

//Doo response
//Mask relevant bits

,/,/DO1 response
//Mask relevant bits

//shift to bÍt ?..4
//OR with Doo MODE

/ / ** ** *** ****************************************
// Triggering the function 'Load compare value 2'
/ / * * * * * * * * * + * * * * * * * * * * * { * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * *

NEX3: A
EP
s
JCN
I
T

//********************************************a**********************
/ / Tríggeríng the function 'Triggering parameter change'

// Note: do not use togêther with the jobs iL-DIRECT' or
// .T PREPARi OT .T CMP V1" OT "T_CMP V2"
/ / (oEherwise operaEor ãrror 5 wiÍl o;cur)
// Note: Must be Doo-froDE = 0 for Do1-l'loDE : 6

/ / (othelwise opêrator error 21 will occur)

// The multiple usage oÍ DBD14 is hidden by EB100.
// The use of half bytes in DBB14 is hidden by E8100.
/ / ******************************i*********************l**************

NEX4: A
FP
s
JCN

*SET-C-DOPÀRÀ
*EP_C-DOPÀRA
*C_DOPÀRÀ
NEX5

//positive edge

//DownLoad changed parameters in channel' DB

14

14

14

L
T
AW

T
I
I
ÀÍí
sLw
T
oÍí
T

L
T



cPU315-2 DP (1) \. ..\EB3oO <offline>

*PI'LSE-DUFÀTION
DB3.DBB 16

0
DB3. DBB I7

******************************************************a***

Triggering the function 'Reset status bit synchronization'
******************i********t********************t*********

*sÊT_RES_SYNC
*FP_RES-SYNC
*RES-SYNC

Í,
T

L
T

NEXs: À
FP
s

//positive edge

// *****************************+*************************************
// Trigqerinq the function iReset status bi.t zero-crossingn
// ********r*******************t*****************+********************

A *SET_RES-ZERO
EP #FP_REs-zERo //Positive edge
S *RES_ZERO

/ / *******************************************+**+********l***********

/ / DownLoad enable bits in channel DB

/ / ***********************************i*******************************

A *ENSET-UP
=,CNT_CHANIi.ENSET-UP

*ENSET DN
,CNT C}IAN1'.ENSET DN

#CTRL DOO

"CNT-õHAN 1 " . CTRL_DOO

#CTRÍ, DO1

'CNTt}{AN1'.CTRL_DO1

DB3.DBX27.O -- Enable set in directlo
n up (=forward) (write user)

DB3.DBX27.1 -- Enable set in directio
n down (:backward) (write user)

A

Â

À

DB3.DBX28.0
Doo (write user)

DB3.DBX28.1
DO1 (h,rite user)

-- control digital output

-- control digital output

Network: 2 CaI1 Ec

******************r+************************t******
Ca11 standard function'Control FU 350-1/450-1'
**********************************a**+*****+*t***l*

CAIL ,CNT_CTI,1"

DB NO :=3
59ü GATE :=*Slí GATE
GAiE_sTP: -#GAÍE_S?P
OT ERR À:-#OT ERR A
sEí Doo :=#snT ooõ
SET DO1 :=#SET-DO1
OT ERR : =#OT ERR

r DTRECT;:#L õrRect
L_PREPAR: =#I_PREPAR
T_CMP V1::#T_CMP Vl
t CllP-Vz:=#r CI'P-V2
C-DOPARÀ: =*C-DOPARA
RES SYNC:=#RES SYNC
RES zERo:=#RES zERo

/ /conLroL t'!,í 350-1/450-1

//Data block for channel 1

/ /conLrol. software gate
/,/Stop internal gate
/ /Confírm operator error
//set output Doo
//set output Do1
//operator error occurred
/ /Load new counter value
//Prepare new counter value
//Load new compare value 1

//Load new compare value 2

/ /'lríggering parameter change
//Reset synchronization bit
//Reset zero-crossing bit

FC302 -- control counter modufe FM

350-1/450-1 (supports isochronous mode)

Network:3

*************************t*****t******

NOP O

/ / **************************************
// Reset edge memory bit
/ / **********r***+***********************

AN #SET L-DIRECT
AN #t DIRECT
R TFE_I,-DIRECT

ÀN *SET L-PREPAR
AN *L.PREPÀR
R *FP-T.-PREPAR

AN *SET T CMP V1
AN *T-CüP_V1 -
R #FP_T_CMP-V1

AN #SET_T_CMP-V2
AN ÍT CMP V2
R #FP_T_C'1.íP_V2

*SET C DOPARÀ
#C_DOPARA
#FP_C_DOPÀRÀ

#SET-RES-SYNC
*RES SYNC
#FP-RES_SYNC

ISEI (tsS ZLKU

AN
AN
R

AN
AN
R

Ali



cPU315-2 DP(1) \. ..\8B300 <offline>

IRES ZERO
IFP RES ZERO

/ / ********** **************
/ / DíspLay status messages
/ / *********+ *******i******

ÀN
R

_ *STS-DIR
À ncNT_cHÀN1'.STS_ZERO

A'CNT_CHÀNI'.STS_RIIN

= *sTs RUN
A 'CNT CHANI'.STS DIR

*sTs zERo
.CNT_CHÀN1". STS OE],IÍ

*sTs oELw
ncNT-clrANl' . sTs_uE,,rí

*STS UELW

"CNT_CHAN1'. STS_SW_G

*sTs_stí_G
"CNT_CHÀN1' . STS_GATE

*STS-GÀTE

'CNT CTIÀNI'.OT ERR B

DB3. DBX43 .0
ning (read user)

-- Status counter is run

DB3.DBX43.1 -- status of the counter
direction bit (read user)

DB3.DBX13.2 -- status of the counter
zero crossing bit (read user)

DB3.DBX43.3 -- status counter passed
Ehe overflow value (read user)

DB3,DBX43-4 -- status counter passed
the underflow value (read user)

DB3.DBX43.7 -- Status of the softwar
e gãte (read user)

DB3.DBX43.6 -- Status of the i-nterna
I gate (read user)

DB3. DBB4O
read user)

-- Operator êrror bÊe (

DB3. DBD3O
value (read user)

-- Actua] latch or load

DB3, DBD34
(read user)

-- Actual counter value

À

A

L

T

L

T #LATCH LOÀD
T "CNT-CHÀNI'.ACT_CNTV

T *ACT_CNTV

/ / ***********************+**************
/ / ConÍírm interrupts
/ / **************************************

*DIAG_ERR-À
*DIAG_ERR

#OT_ERR-B

"CNT_CHAN1'.IÀTCH IOAD

*HW_INT-ERR
*HIí INT ERR

_À

/ /Confirm diagnostj.c interrupt

/ /Confirm hardware interrupt

A
R

R



cPU31s-2 DP(1) \. ..\Ê8100 <offline>

EBaOO - (offlins)
.CNT EXAM M2'
rcl cxÍ_exÀM rar'ly: FM-CNT-1
lEtàoa: E!{ Y.E i8: 3.0

EloêL v.a.r.oD: 2

ttD .tq) cod.: o6/L3/20O9 11:17:51 ÀM

Istcfaé: fL/27/2OO2 l2'oo'24 Pt.,'

úGEEÊD, lb,rocü,lt.ogLcldrt ): 00926 00710 00008

IN

SÚí GÀTE

T_CMP_V1

T_CMP_V2

C_DoPÀRA

RES-SYNC

RES-ZERO

DIÀG-INF

STÀT

0.0
0.0

0.1
o.2
0.3
0.4

0.5
0.6
0.?
1.0

1.1
1.2
1.3
1.4

1.5
1.6
1.7

2.O

2.1
4.0
8.0
72.O

16. 0

20.o

2t.o
22.O

23.O

o.0
24.O

24 .l
24.2

24 ,3

24 .4

24.5

24 .6

24.1

25.O

25.7

26.O

2B,O

32.O

o.o
36.0

36.1

36.2

36.3
36.4

36.5

36.6
36.1

0,0
38.0

38,1

34.2

38.3
38.4

38. s

38.6

FÀTSE

FÀI.SE

rÀLSE

FAI,SE

EÀISE

FÀI-SE

FÀISE

PÀLSE

FÀISE

EAI-SE

EÀTSE

EÀISE

FÀJ,SE

FÀI,SE

rÀLSE

EAI,SE

EÀISE

FÀISE

L*O

r,f 0

L#0

Lf0
B# 1 6#0

B#1 6#0

B#1 6#0

B#1 6#0

GATE_STP

OT_ERR_À

DIAG_ERR-A

H!T_INT-ERR_A

SET_DOO

SET Do1

Bool

BooI

Bool
Bool

Bool-

Bool
BooI

Boof

BooI

Bool-

Bool-

BooI

Bool

BooI

BooI

Bool.

BooI

Bool

DInt
DInt
Dfnt
DInt
Byte
Byte
Byte

Byte

1:Control software gate

l:stop gate

1=confirm operator error
1:Confim diagnostic intelrupt
1-Conf irm hardware interruPt
1-Set output Doo

L=Set output m1

1:New counter value
l-=Prepare new counter value

1:New compare value 1

1=New compare value 2

l-=Triggering Parileter change

1:Reset status bit'sychronization"
1=Reset status bit'zero-crossing'
l:Enable set in direction up (forward)

1:Enable set in direction down (backward)

l=control digital output Doo

1=Control digital- output Do1

New counter value
New preparation value
New compare value 1

New compare value 2

Set DOo behavior (0..5)
set m1 behavior (0. . 6)

Hysteresis value (0..255)

PuIse duration (0..250)

Error in CNT_CTL1 function
1:Diagnostic interrupt received

l--Hardware interrupt received

"counter is running' status

'Direction bitn status

'zero-Crossingn status

'CouDter Overf lou'status
icounter Underfl-ow' status

'Software Gate'status

'Internal Gate'status
Operator error
Current load value or latch value

Current count value

1=Load neH counter value
1=Prepare nff counter value

l=Load new compare vafue 1

1:Load new compare value 2

1=Triggering pôrmeter change

1=Reset status bit'sychronization'
1=Reset status bit'zero-crossingn
l=Read diagnostics (onLy for oB82)

l-Load new counter value
1-Prepare new counter value

1:!oad new compare vafue 1

L=I-oad new compare value 2

l.=Triggering Parmetet change

1=Reset status bit isychronization'

1:Reset staLus bit'zero-crossingí

SET_T_CMP-V1

SET_T-CMP_V2

SET-C-MPÀRÀ

SET-RES-SYNC

SET RES ZERO

ENSET_UP

ENSET_DN

CTRL_DOO

CTRL_DO1

T._DIRECT_VAI

L PREPÀR VÀI

SET_L-DIRECT

SET I, PREPÀR

L-DIRECT

I-PREPÀR

T-CMP_V1-VÀI

T_CMP_V2_VÀl

DoO-MODE

Do1_MODE

HYSTERESIS

PI,IISE_DURATION

OUT

OT_ERR

DIÀG_ERR

HÍI_INT-ERR

STS_RUN

STS_DIR

sTs_zERo

sTs_oEI,w

STS-UFLW

sTs_sw_G

STS-GATE

OT-ERR-B

I.ÀTCH_LOÀD

ACT_CNTV

IN-OUÍ

BooI

BooL

Bool

BooI

Bool

BooL

Bool

BooI

BooI

BooI

Byte
DVIord

DIúord

BooI

Bool

BooI

BooI

Boof

BooL

Bool

Boo]

EAI.SE

EA]-SE

FÀISE

FÀISE

FÀISE

FÀ],SE

EÀI,SE

EA],SE

EAI,SE

EÀI,SE

B# 1 6fO

DYr# 1 6#0

Drr#1 6#0

FP I,-DIRECT

EP_L-PREPÀR

EP-T-CMP-V].

FP-T_CMP-V2

FP-C_DOPARÀ

EP_RES_SYNC

EP_RES-ZERO

FÀI.SE

FÀISE

EÀI.SE

EÀLSE

EÀLSE

EATSE

PÀLSE

EÀTSE

Bool

Bool.

Bool

Bool

BooI

Bool

BooI

FÀ],SE

FAISE

FÀJ,SE

FÀLSE

FAISE

FÀI-SE

EA1SE
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sEcrERR

TEMP

40.0

0.0

Int 0 SEC51 error status

Bloot: lB/l00 EnEII PBO@II

Network:1 Triggering functions
****************************************************************
In the event of a positive edge in the inltiation bit:
- set corresponding bit in the FC CNT CTL1 call
- transfer corresponding valuê frm Lh=e instance DB Lo thê channel DB
**********************************tt****************************

NOP O

/ / **r*********************************
// TriggerLng the function 'Direct load'
/ / ****** * r****************************

A *SET I DIRECT
EP *FP 

' 
,IRECT

S #L-DIRECT
JCN NEX1
L *L DIRECT VÀI
T "CNT CltANl M2..IOÀD VÀI,

//Download parameters in channel DB

,/,/Direct Ioad
//positive edge

//Prepare to ]oad
//positive edge

//ttansfer compare value 1
//positive edge

/ /'Iransfer compa.re value 2
//positive edge

//DO1 response
//Mask relevant bits

/ / shLft to bit 7. .4
//oR with Doo MoDE

DB4 . DBD1 4

e user)
-- New load value (writ

-- New load value (writ

-- Nêw comparator value

/ / *******t**********************************

// Irtgqerínq the function 'Prepare to load'
/ / ** ** * * * * * * * ** * * ** * ** ** ** * * * ** * * * * * * * * * * * **

NEXI: A

s
.]CN
L
T

*SET L PREPÀR
#FP í FREPAR
*T_FREPÀR
NEX2
*I PREPAR VÀ.I
'CNT CHÀN1 M2'.TOÀD VÀL

#SET T CMP V1
#FP Í c'r{P V1
#r_õMF_v1
NEX3
#T CMP Vl VÀI,
'CNT-CHÀN1 M2'.CMP_V1

*SET T CMP V2
*FP Í cI-{P V2
#r_cMF_v2-
NEX4
*T CMP V2 VÀr-
"CNT CHAN1 M2'.CMP V2

*SET C DOPÀRÀ
*EP õ DOPÀRÀ
*C DOPARÀ
NEÍ5

*DOl MODE
wt 16T?

4

DB4. DBB 14

DB4. DBB 14

*HYSTERESIS
DB4. DBB 15

//Download parameters in chenneL DB

/ / ******* ** *****************************i*****

// Triggering the function 'Load compare vaLue 1'
/ / ****** * *************************************

DB4 . DBD1 4

e user)

DB4 - DBD1 8
1 (write user)

DB4. DBD22
2 (write user)

NEX2: A
FP
s
.]CN
I
T

//Download parameters in channel DB

/ / **************************1********************

// Triggering the function 'load compare value 2'
/ / **** ** *** *********************a****************

NEX3: À
FP
s
JCN
],
T

//Domload pa-rameters in channel DB

-- New comparator value

// *******************************************************************
// Irígger).ng thê function 'Trigqering pa-rameter change'

// Note: do noL use together with the jobs 'L_DfRECT' or
// 'L PREPAR' or 'T CMP V1. or .T CMP V2'
// loEherwise operaEor ãrror 5 will oãcur)
/ / ttoLez Must be DOo I.íCDE = 0 for DO1 HODE = 6
// (otherwiãe operator error 21 will occur)

// The multj.pfe usage of DBD].4 is hidden by F8100.
// The use of half bytes in DBB14 is hidden by E8100.
// *******************tt***a*********tti******************************

NEX4: À
FP
s
JCN

//positive edge

//Download changed parameters in channel DB
L *DOo_MODE //DoO response
I W+16*7 //Mask reLevant bits
Àw

DBd. DBB 14T
I
T
Àw
stw
L
OE
T

t
T
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*PUTSE_DURATION
DB4.DBB 16

0
DB4. DBB 17

/ / ****** * *********************************l*****************

// Triqgeríng the function 'Reset status bit synchronization'
/ / ** ** ** * ************it*************************************

NEXs: À *SET RES SYNC
FP *FP_RES-SYNC //Positive edge
S *RES_SYNC

/ / * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * *
// lriggering the function 'Rêset status bit zero-crossing"// *******************************************************************

I
T

T
T

A *SET RES ZERO
FP *FP FES ZERO
S *RES ZERO

,//posi-tive edge

/ / ******************************************+*************tt*********

/ / Down).oad enable bits in channel DB

/ / * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * *

i
À

A

i

*ENSET UP

'CNT C}iAN1 M2'.ENSET UP

*ENSET DN

'CNT CITAN1 M2'.ENSET DN

#CTRL DOO

'CNT CHÀN1 M2'.CTRI DOO

DB4.DBX2?.0 -- Enab1e set in direct
ion up (=forward) (write user)

DB4.DBX27.1 -- Enable set in direct
ion down (=backward) (write usêr)

DB4.DBX28.0 -- Control digital outp
ut DOo (write ueer)

DB4.DBX28.1 -- Control digital outp
ut Do1 (writê user)

*CTRL DO1

'CNT CHÀN1 M2'.CTRL DO1

Network: EC

**********************************a********l*******

CaII standard function'Controf El{ 350-1/450-1'
*************************************{*************

//co LroL El,Í 350-1/450-1
/ /DaLa block for channef 1

/ /Contro! software gate
//stop internal gate
,/ /Confirm operator error
//set output Doo
//set output Do1
//operator error occurred
//Load new counter value
//Prepare new counter value
//Load new compare value 1

//Load new compare vafue 2

//Triggering parametêr change
/ /F,eseL synchronization bit
/ /Reset zero-crossing bit

CAIL "CNT_CTL1_M2'
DB NO :=4
SÚí GATE :=#SÍI GATE
GAíE sTP:=*GAÍC STP
OT ERR_A:=#OT_ERR_À
sET DOo :=#SET DOo
SET DO1 :=#SET DO1
OT ERR : =*OT ERR
L óIRECT:=*L DTRSCT
L PREPAR:=*I PREPAR
T CMP Vl:=*T CMP V1
T_CMP-V2:=*T CMP V2
c_oopÃRA:=*C DOPÃRÀ
Res sYltC,=*Rus sYNC
REs ZERO: =*REs zERo

FC4O2

Network: 3 Post-editing

********************l*t*t*l*****l*****

NOP O

/ / **************************************
// Reset edge memory bit
/ / **************************************

*SET I_DIRECT
*L DTRECT
#FF-I_DIRECT

#SET_L-PREPAR
*T PREPAR
*EF_I_PREPAR

*SET_T_CMP-V1
#T CMP V1
#FP T CMP V1

AN *SET_T-CMP_V2
AN #T_CMP-V2
R *EP T CMP V2

AN *SET_C-DOPÀRÀ
AN *C_DOPÀRÀ
R #FP_C_DOPÀRÀ

AN *SET_RES_SYNC
AN *RES SYNC
R *EP_RES-SYNC

ÀN
AN
R

AN
AN
R

AN
AN
R

AN
ÀN

*SET_
#RES

RES_ZERO
ZERO
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R *FP_RES-ZERO

/ / ********** **************
/ / oísplay status messages
/ / ********** *******i*t****

NCNT_C}IAN1-M2'. STS-RUN

*STS RUN
.CNT C}IAN1 M2..STS DIR

*STS DIR
'cNT-CttANl_1,r2'. STS_ZERO

*sTs zERo
"CNT_CHÀN 1_M2' . STS-OEI,W

= #sTs oELÍí
À .CNT-C}TAN1-M2'.STS-UÚiÍ

= #STS_UELW
A'CNT_C}iAN1_M2'.STS_SÍí_G

= *sTs_sw_G
A,CNT_CHAN1_M2'.STS_GATE

= *STS_GATE

I'CNT-C}IAN1_M2".OT_ERR_B

T #OT-ERR_B

I "CNT_CHAN1-M2"TATCH_LOAD

T *IATCH LOAD
L "CNT_CHÀN1_M2".ACT_CNTV

T #ACT_CNTV

/ / *+************************************
// Confirm j.nterrupts
/ / ********r***********+*****************

*DIÀG_ERR_À
*DIÀG_ERR

*HW_INT-ERR_A
#H!{ INT EPR

A

A

A

DB4.DBX43.O -- Status counter is r
unning (read user)

DB4.DBX43.1 -- status of the count
er direction bit (read usêr)

DB4,DBX43,2 -- status of the count
er zero crossing bit (read user)

DB4.DBx43.3 -- status counter pass
ed the overflow value (read user)

DB4.DBX43.4 -- status countêr pass
ed the underflow value (read user)

DB4.DBX43.7 -- status of the softw
are gate (read user)

DB4.DBX43.6 -- status of the inter
nal gate (rêad user)

DB4. DBB4O
(read user)

DB4 . DBD34
e (read user)

DB4.DBD30 -- Actual latch or Ioa
d value (read user)

-- Operator error byte

-- Actuâl counter valu

A
R

A
R

/ /Confi,rm diagnostic interrupt

/ /Conftrm hardware i'nterruPt
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FC1OO - (off1ine)
'Ií)DE EX' Basicexmples: Mode variation
tÍc: MODE-EX tatly: rU-ST sv
l[tbE: AuDl,rcEg V.E i@: 2-0

Dl6t g.rat'oa: 2

tr.D .tq) Cod.: LO/23/2000 LO3l4:22 PN

Iltcf§: O2/24/2OOO 1Lr22tO2 AH

LcBeÊht (Dloa}/IogÍto/dat !: 00296 00194 00000

IN

our
rN_olrt
TEMP

RETURN

RET VAL

.0

.0

.o

-0

.0

.0

0

0

0

0

0

0

!c1OO bd. tclGêt

This example is always requlred for Examples 1 to 3'
The block for this exanple is EC 100.
Thê signals are in 'DBEX'.
This eiample must always be called. It sets the desired modes' evaluates the
mode checkback, and dj"splays the current mode'
The checkback sj-gnaIs rêquired for the examples are copied to
'DBEX'.
In orde.r to be able to work with Example 1 in ''Iog' or 'Reference poj'nt

Jog 01
Ref.point approach 03
MDI 06
Automatic 08
In Example 2 you must set 'MDI' mode (code in byte I"ODE-IN - 06) '
ln Example 3 you must set 'Automatic' mode (code in byte UODE-IN = 08) '
The codã in byte I'IoDE-OUT shows the modê that is currênt1y activê'
In order to restart the module (e.g. following a diagnostic interrupt),
the RESET Ax bit has to be set in 'DBEX'. The example then sets thê
ntsnt ax Eit in tne 'user DB., the module i.s restarted, and the RESET_AX

bit i; "DBEX' is once again reset.
Ínordertobeabletoworkwithanyexample,youmustseLthemoderequj-Iêd

the relevant code in the !'foDE-IN blrLe in 'DBEX'
'Reference point approach' node).
mode paremeter 01 (}4oDE-TYPE) is also set to

for the example You want to use

mode, the user must enter
(01 for 'Jog'mode, 03 for
If'Jog" mode is selected,
activate velocity ]evel 1

for'Jogging'.
Mode Code

THE MODENetwork: 1

A
.,C

l,
L
<>r
JC
L
T

I
L
<>r
,JC

l.
T

MDOU

23.7 // lthen work in progress, -> no mode s

Bt16*0
"DBEX'.MoDE-IN // Mode sel-ection DB1OO. DBB?

DB1OO. DBBS

Mode setting (coded)

Mode status (codiert)

MDIN:

MDIN
B*1611
DB1. DBB

DB1, DBB
B*16*1

MDOU

B*1611
DB1. DBB

DBl. DBB
'DBEX'.MODE_OUT

/ / Eni.er mode Paraneter 1

// in user DB

16

16

/ / Íf no mode entered, seLect Jog
/ / Entry in user DB

// Ís Joq mode activated ?

MDOU

17

24L
T

/ / llode chêckback
/ / tatry in DBEX

,)

A
s
R

'DBEXi.RESET_ÀX
DB1. DBX 37.5
.DBEX' . RESET_ÀX

/ / Restari. ?

/ / Eater Restart in DB-FM and
// reseL it in DBEX

D8100. DBX9.3

D8100. DBXg . 3

Restart

Restart
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Network: 3 COPY CHECKBÀCK SÍGNÀI,S TO IDBEXI

A

A

À

i
i

DB1. DBX
'DBEX'.
DB1. DBX

25.2
GOM

-25-3

/ / Travel -

/ / Trave]. +
D8100 . DBX10. 2

D8100 . DBX10. 3

Travef -

Travel. +

Operator,/traversing err

'DBEX"GO P

DBl.DBx ?2.3 // operator/traversing error
'DBEX'.OT_ERR DB100.DBX10.1

or

DBI.DBX 22.4 // Data error
iDBEX'. DATA-ERR

DB1 . DBX 22.'1
'DBEX'. PAFÀ

DBl.DBX 25-O
'DBEXi , SYNC
DB1. DBX 23.O
"DBEX'.STÀRT EN
DB1. DBX 25:7
'DBEX'.POS RCD
DBl.DBX 2l.t
.DBEX'.I{ORKlNG

// char.ne} initialized

D8100. DBX10.5

DB100.DBX9.5

D8100 . DBX9 .6

D8100 . DBXg. 7

DB100 . DBX10. 0

D8100 . DBX1 0. 1

Data error

// synchronized

/ / sLart. enable

// Positi-on reached, stop

// Machining in progress

Paremeterized

synchroni zed

start enable

Position reached, stop

Machining in progress
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Ec1O1 - (offlinc)
-EXÀMPLE1' .'OG, REEP

Ic: TIPT1EF tr,'1Y: FM-ST-SV
l[tbd: eíolrcee v.É.16:2'1

ltootr Írar,.oD: 2

ltr .tqt cod.: 06/05/2009 11:47:59 PU

Iatcfao.: 02/24/2OOO tLt22r16 AM

Í.GooÊbr (bloêf/Iog,.ê/data): 00326 00208 00000

IN

QUt

IN-OUT

TEI{P

RETURN

RET VAI

o.0

0.0
o.o
0.o
0.0
0.0

irog .Dd Lfcaé DoiBtFC101

The bl-ock for thj.s example is Fc 101'
iii. 

"iqrrr" 
are in 'DBEi', the signars for Example 1 onry are in

structure iExl'.
itá a.ir" enable and the servo enable for the axis are set im'DBEX' (in
õãioó, pnv-el\t = TRUEr snnvo-nN = TRUE) and are transferred to the interface in

1
(user DB).
in order'for the example to work, either ''Jogn mode (mode code 01) or
'Reference I»int approach" modê (mode code 03) must heve been

entered in tyte MobÉ-IN in 'DBExn' The relevant mode checkback is
shown in bYte MoDE-oUT.
The traversing movements are flagged in bits '@-Mi = TRUE (axis motion -)
or iGO p' - TRUE (axis 1 motlon +).
',Iog' tode active:
I{hen a mode is activated, the iÍrite cotmand 'vLEv ENn (usêI DB, transfer

"ãià.itv 
iàvers l, 2) is'executed automatically' Íf retransfer is

;;a;i;;á, yo, *u"t either reset the 'wEv-D' bit (job status/

"n".fU""kl-"t 
set the 'JoBRESET' bit (reSét stetus'/error)ln

the user DB.
ii-vo" ".t 

the 'DIR-M' (motion -) or -DIR-P' (motion +) bit to = TRUE

in 'DBEX", the axis wiLi traverse in eithãr a negative or positive dirêction
'Reference point approach' mode active:
when the "siART' »ii ls set to rRUE, the axis is moved in a negative or

di
itive
rection (depending on machine det-a paramet-erizatj-on) until the reference
nt

llowj.ng successful reference pointloca approach the axis is
slmchronized (SYNC-TRUE) .

If an operator error or traversing error occur.red, it is Ílagqed in the
têd Fo

ERR' bi TRUE)t
can

(bi t
by ingsett the 'OÍ_ERR-A' t tobi TRUE.The error be acknowledged

Note:
The "Blocks' directory contains variable table 1 (vAT1) 

' 
whi'ch i'n turn

contains alI signals needed to monitor and control Exmple 1 ('Monitor and

varj,ables' tool) .

QUERY I.PDENetwork: 1

L
L

JC
L

JC
JU

B#16t1
NDBEX'.MODE OUT

DRV
Bt 16r3

DRV
END

/ / Code for Jog mode
/ / Vlode checkback

/ / Júp if ilog mode active
// code for ref. point approach mode

// lunp if ref- point approach mode active
/ / lf t}.ese modes erê not ective -> End

DBlOO. DBBS Mode status (codiert)

DÀTÀINSETTING

DRV: A .DBEX'.DRV-EN

= DB1. DBX 15.7

A "DBEX-.SERVO-EN
= DB1. DBX 34.0

.DBEX'.OVERRIDE

DBl.DBB 18

/ / Drive enable ?
/ / er.try in user DB

/ / Servo enable ?

/ / Entry in user DB

// Default = 1009
/ / ettry in user DB

D8100. DBX9.0

D8100. DBX9 .1

Drive enable

servo enable

override
L
T

DB1OO. DBB6
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POINT ÀPPROÀCHJOG

L
L

,JC

L

JC
JU

À
JC

B*16*1
'DBEX'.MODE-OUT

.IOG
B*16*3

/ / code for Jog mode
// Mode checkback

/ / Jtmp if Jog mode active
/ / code for reference point approach mode

,Junp if ref, point approach node active
rf modes not active -> End

DB1OO. DBBS

D8100. DBX12.2

DB100. DBX12.2

Q4.0
D8100. DBX12. 3

Mode status (codiert)

Start

Start

Stop

Joc:

REFP
END

DB1. DBX
DIR

DB1. DBX
MAOl

48.0 // Transfet velocity leve1s and

A(
I
L
<>r
)
A(
T
r,
<>r
)

,rc
L

L
T
L
T

'DB_EUN.WEVET-1
B* L6*0

"DB EI.{,.VLEVEL 2
B* 16 *0

// velocitY leve1 1 = 0 ?

// YelociLy leveL 2 = 0 ?

VER
L#4 0000

NVLEVEIl_M1-OP'
DB1. DBD 160
r*80000
DB1. DBD 161

/ / tthen one velocj-ty leve1 =0, no
/ / EaLtY of default values

// YaLue for velocity Ievel 1

// vaLúe for velocity 1evêl 2

// 'Íransfer velocitY levels

jump

MD1 5

S
JU

À

A

JU

A

R

A
c

38.0

DIR: "TRÀVEI,_M_I.,I1'

DB1, DBX 15.2
"TRÀVEL P M1'

DB1. DBX 15.3
MÀ01

'DBEX'.EX1.START
DB1. DBX 15.0
"DBEX'.EX1.STÀRT

,STOP'
,DBEX'. EX1. STOP
DB1 . DBX 15. 1

.DBEX,.EX1.DIR M

mand
Travel - co Q4.1

Travel + co Q4.2

REFP:

mrIE nd

.DBEX'.EX1.DIR-P

/ / Start- ?

/ / EnLry in user DB

/ / SLarL of reset

/ /BrobaLo
// sLop ?

/ / Ettry in user DB

ERROR;Networ

MAOl AN
R

DBl. DBX 22.3
"DBEX'.OT-ERR_A

"DBEX'.OT ERR À

// Íf no operator,/traversing error present,
// .. reseL er.ror acknowledgement

/ / Error acknowledgenent

/ / EnLer error acknowledgement Ín user DB

DB100. DBX9.2
or acknow.
DB1 00. DBXg .2
or acknow.

operator,/traversing err

operator/traversing err
A

DB1. DBX 14- 3

END: NOP 0
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ac102 - (offl.ine)
.EXAI,íPI,E2' MDI
lre: MDI
lntüG: ÀuDUCEg

llD rtq) cod.:
I[tatG:

talty: EM_ST_SV
vGttlc: 2.0
Bl.ocl rcriott: 2
08/08/2009 08:23:29 PM

02/24/2O0O Ll:22332 AM

Í,egthr (block/Iog16/data): 00342 00236 00000

IN

OUT

IN_OUT

rEMP

RETI'RN

o.o
0.0

o.0
o.0
o.0
0.0RET VÀI

BtcL: !C102 IOI

The block for this example is Ec 102.
The signals are in "DBEX', the signals for Example 2 only are in
structure'Ex2'.
The drive enabLe and servo enable signals for the axis are set in "DBEX" (in
oBloo: DRV-EN = TRUE, sERvo-EN = TRUE), and are transferred to the interface
in Example 2 (user DB).
In order for the example to work, you have to set the 'MDI' mode- Enter
'MDI' mode (code 06) j.n the MODE IN byte in
'DBEX". The relevant mode status is signal.Ied in the MoDE-OUT byte.
Followinq successfu] mode sefection, a default MDI block is autonatically
transferrêd to the module (network MDI) by setting write request 'MDI EN' in
the user DB (transfêr MDI block).
This block is modifiabte in dependence on Lhe system or the request.
To retransfer the block, you must- either reset the -MDI-D' bit (job

status/checkback )

or set the ',roBREsET' bit (reset status/error) j-n the user DB-

Set thê "START' bit in the 'DBEX' in structure 'Ex2' to TRUE- The activated
MDI block is started if the axis ls synchronized and has a start enable'
The 'STÀRT" bi-t is then resêt.
The MDr block cannot be restarted until the start enab.Ie signal is once
again present.
The block can bê stopped via the 'sToP' bit. It cannot be started agaj-n until
the 'STOP" blt has been reset to FÀÍ,SE (and 'START' ls = TRUE) -

An operator error or traversing error, if any, is flagged in the 'oT-ERR' bit
(biL = TRUE)
The error can be acknowledged by setting the'oT-ERR-A'bit to TRUE'
Note:
The'Blocks" directory conta
contains a1l signals needed

and control varÍables' tool).

j.ns variable table 2 (vAT2) , which in turn
to monitor and control Example 2 (TooI 'Moni.tor

:1 QUERY I,IODE

I
T

JCN

B*16*6
'DBEX'.MODE OUT

END

/ / Code for MDI mode
/ / I'lode checkback DBlOO, DBBS Mode status (codiert)

/ / Íf MDÍ mode not active, END

Network: 2 SETTING IN THE USER DÀTÀ BLOCK

À

A

L
T

'DBEXi.
DB1. DBX

.DBEX".
DB1. DBX

DRV EN
Ís. z

SERVO EN
34:0

.DBEX'.OVERRIDE
DB1. DBB 18

/ / Drive enable ?
// Eti-ry in user DB

/ / servo enable ?

/ / tntry in user DB

// Default = 100t
/ / zntry in user DB

D8100. DBX9 . 0

DBl 00. DBXg . 1

DBlOO. DBB6

Drive enable

servo enable

override

Network: 3 MDI

JC
DB1. DBX
MDST

48.3 / / TransÍer HDI block and

R
R
R
L

T
T

DB1. DBX
DB1. DBX
DB1. DBX
DB1. DBX
B*16*0

DB1. DBB
DB1. DBB

178.1
1?9.1
L79.2
179.3

// Delete MDI b.Iock areas

181
792
193
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T

s
L
T
s

I
L
T
S

L
L
T

JU

DB1. DBB

DB1. DBX
90
DB1. DBB
DB1. DBX

L*2000
NPOS ICAO_FINA],_H1_OP'
DBl.DBD 184
DBl.DBX 179.0

L* 40000
'VTEVEÍ,1_M1-OP'
DBl.DBD 188
DB1. DBX 38.3
MAOl

/ / Enter MDI block (exanPle)

/ /EXEMPLO 5OO CORRESPONDE A 5 GRAUS

l94l

178.0

180
1?8.4

//EXEMPLO 3OOOO CORRESPONDE À 3OO DE GRÀUS P MINUTO
MD1 5

lfií0

Q4.6
D8100.D8X14.0

DB100.DBX14.0

Q4. 0
D8100. DBX14 . 1

// set request bit for MDI block

MDST: A
JC

DB1. DBX
MAOl

22.4 / / Data e.rror ?

// No start in case of data error

/ / st-ar|.
/ / st:art signal in user DB

,// Reset start

/ / stop
// stop signal j.n user DB

A
s
s
R

A
s

'START',DBEX'.EX2.START

DB1. DBX 15.0
'DBEXN.EX2.START

'sToP"
'DBEX'.EX2.STOP
DBl.DBX 15.1

Start

start

Stop

Network: 4 ERROR,

14.A01: AN
R

END: NOP

DB1. DBX 22-3
"DBEX'.OT_ERR-A

.DBEX'.OT_ERR_A

DB1. DBX 14. 3

0

// ÍÍ to operator/traversing error present,
/ / .. resel error acknowledgement

/ / Error acknowledgement

/ / EnLry i.n userDB

DB1 00 . DBXg .2
or acknow.
D8100. DBX9 .2
or acknow.

operetor/traversing err

Operator,/traversing err



cPU315-2 DP(1) \...\EC103 <ofÍline>

Fc1O3 - (offline)
.EXAMPúE3' ÀUTO
lÍü: ÀUTO
l[tüÉr: AuDl'lcEB

trl,ly: FM_ST_sv
Y.Gai6: 2.0
Slocü Y'cgtioa: 2

ti.D 3tq) Co&: 06/05/2009 10:50:24 Pu

IltG8f,ac.: 02/24/2O0o 11i22'18 Ayl

l.Gogtb. lbüoa*/LorLo'ldata): 00268 00162 00000

IN

OUT

rN_our
TEMP

RETURN

RET VÀf,

0.0
0.0

0.0
o.0
o.o
0.0

Ec103 lntcrtio

The block for this example ls Fc 103.
ihe signals are in 'Dgú', the signals for Example 3 only are in
structure'EX3'.
inã p.og..* to be seLected in the example has the program nunber '10'- This
progiam number is entered in Examplê 3.
ihe-read enable, the drive enable and the servo enablê for the axis are set
in "DBEX' (iN OB 1OO: READ EN=TRUE, DRV-EN=TRUE, SERVO-EN=TRUE), ANd ATE

transferred to the interfaôe in Example 3 (user DB) '
Prerêquj-sitê for successful program àelection is that the n4 contain that
prog ram.
in ã.a"t for the example to work, you have to set the 'Automatic'modê'
Enter 'Automatic'mode (code 08) in blrte MODE_IN

in the'DBEX'. The relevant mode is indicated in the MoDE-oUT byte'-
Eollowj-ng successful- ,node selection, the program with the number '10' is
autonatiéalIy selected by settlng w-rite request 'PRoGS-EN' in the user DB'

Set the'STÀRT'bit to Ti'UE in tÀe'DBEX'in structure'Ex3'' The selected
program is started if the axis is slmchronized and
iras-a start enable. The isTÀRT' biL is then reset'
The program can bê stopped via the 'SToP' bit' It cannot be started agein
untii tÃe -sTop, bit nãs ueen reset to FAISE (and the -START- bit is TRUE).

If an operator error or traversing error occurs, it is flagged in the
'OT ERR, bit (bit = TRUE).
Thã error can be acknowledged by setting the 'oT-ERR-À' bit to TRUE'

Note:
The Blocks directory cont-ains variable table 3 (vAT3), which in turn contains
aIl signals needed Lo monitor and control Exemple 3 (TooI 'Monitor and control

les'tool-)

}4ODENetwork: 1

L
],

JCN

B*16*8
'DBEX'.MODE_OUT

END

/ / code for Àutomatic mode
/ / Mode checkback DB]-OO. DBBE Mode status (codiert)

// If Autonatic mode not active, END

IN THE DÀTÀ BLOCK

A

'DBEX'.DRV EN
DBl.DBX rs.z

"DBEX'. EX3. READ-EN
DBl.DBX 15.5

// Dríve enable ?

/ / Entry in user DB

// Read enable
/ / Ent-xy in user DB

/ / servo enable ?

// Êntry in user DB

// Default = 100t

D8100. DBXg. 0

D8100. DBX16 . 2

D8100. DBX9.1

DB1OO. DBB6

Drive enable

Read enable

servo enable
A 'DBEX'.SERVO_EN
= DB1. DBX 34.0

L 'DBEX'.OVERRIDE
T DBI.DBB 18

overr ide

:3

A
JC

L
T
s
JU

DB1. DBX
ÀUST

49.5 // Transfer Prog-ram and

B*16*1
DB1. DBB
DB1. DBX
MAOl

242
39.5

// Traversi-ng Program no- 10
// Enter progrm number in DB

// Set request bit for program selection

MAOl

// 
^-+- ^-v^r 1

i i udLd

// ff daLa error, no start,JC



cPU31s-2 DP(1) \.. .\8c103 <offline>

"DBEX".EX3.STÀRI
À .STÀRT'
s 'DBEX'.EX3.SIÀRT
s DB1. DBX 15.0
R 'DBEX'.EX3.STÀRT

.sToP'
'DBEX' . EX3. SIOP
DB1. DBX 15. L

/ / Start-

/ / starL actecentado Por BRobalo
// start- signal in user DB

// st-art

// stop
// stop signal in user DB

Q4.6
D8100. DBXl6 . 0

D8100. DBX16. 0

Q4.0
D8100.D8X16.1

Sta.rt

Start

stopA
s

NetmIk 3 4 OPERÀTOR/TRÀVERSING ERROR' ACKNOI{I,EDGEMENT

MÀ01: AN
R

À

DBl.DBX 22-3
'DBEX'.OT-ERR-À

"DBEX"OT_ERR-A

// OperaLor/Eraversing e.rror ?

/ / Íf to error, reset acknowledgement

/ / Error acknowledgemênt

/ / ettry in user DB

D8100. DBX9 . 2
or acknow-
D8100. DBX9 .2
or acknsr.

operator/traversing err

operator/traversing err

DB1. DBX 14. 3

END: NOP O



cPU315-2 DP (1) \...\8C104 <offline>

BCIOa - (offl.ine)

úoqlth. (Dloc[/1ogio/data) : 00178 00076 00000

-POSIIION'
llD:
lEtüB:

trD .tq) co&:
Iltcfaé:

IN

OUT

IN_OUI

TEUP

RETURN

RET VÀL

larily:
vcEaloÉ: 0.1
llê€t sastloE: 2

06 / 05 /2OO9 O'1 i 3'l r52 PM

05/ 16 /2OO9 02. 35.26 Pt4

o.0

0.0
o.0
o.0
0.0
0.0

!c104

:1

L
T

JU

B#16*1
iDBEX'.MODE_OUT

/ / Code for Jog mode
/ / Mode chêckback

/ / Junp if Jog mode active
/ / Íf xhLs modes is not active -> End

DB1OO. DBBS Mode status (codiert)

DRV
END

Network: 2

DRV: NOP O

,/,/Para Motor 1

L
1,

-I
T

'POS
rí# 16

ICÀO_TÍNAT_M]._OP -
# 100

'LS1_M1'

N POS ICÀO-ETNAI,_M1 _OP'
9r*16#100

"usr,_M1',

DB1. DBI{ 31,2

'LSl_M1'

"LS],_M1_FI,AGi

DB1. DBW 3I2
nusl_M1'

'usl, M1 r'r,ÀG'

'ISI M1 FIÀGi
"USL_M1-FTÀG"
M - 24.O

/ /Posicao final Pretendida
/ /toterancia Posf inal-+---xxx

/ /Li.nite inferior do intêrvalo LsL

/ /Posicaí final Pretêndida
/ /tolerancia Posf inal-+---xxx

/ /Limite superior do intervalo UsL

//posicao actual
//limite inferior do intervafo
// posicao actual> LsI ?

// se sim activa uma flag bit

//posicao actual
/ /LímíLe superior do intervalo
//posícao actual< UsI, ?

/ / se srm activa uma flag-bit

//Ílags activadas faz travâr o eixo

MüIO

MIÍ2

MÍíO

MÍI4

w2

H6. 0

HIi4

M6. 1

L
I
+1
T

T
t
>=R

L
L
<=R
s

A
À

M6
M6

//s
//R

DB1. DBX
DB1. DBX
DB1. DBX

r 4.5
DB1. DBX

15
15
15

1
2
3

//R 15.1

r 4.1
DB1. DBX !5.2
Í 4.2
DBl.DBX 15.3

iDBEX..EXI.DIR-M

iDBEXi.EXI.DIR P

Travel - command

Travel + comand

END: NOP O

BE



cPU31s-2 DP(1) \- - .\8c105 <offline>

EC1O5 - (offl-inc)
.POSITION-AUTO'

trD: tarllY:
liltüd: YGr.i6: 0'1

Bl.oat E8a1o8: 2

!tí.D rtq, cod.: 06/05/2009 07:50:52 PM

tlt tfao.: 05/L6/2OO9 02:35:26 PM

úGBgÊh. (bl'oak/logta/drta): 00178 00076 00000

IN

OUT

IN-OUT

TEMP

RETURN

RET VAI,

0.0
0.0

0.o
0.0
o.0
0.0

: ttC1O5

Network:

],
I

.JC

.IU

B*16*6
'DBEX'.HODE OUT

/ / Code for Jog mode
/ / Mode checkback

// lump if Jog mode active
/ / Íf l.l'tis modes is not active -> End

DB1OO. DBBS Mode status (codiert)

DRV
END

.,

DRV: NOP

,/ /Para Motor
L
I
-I
T

0
t-

'POS ÍCAO_EINAI-M1-OP'
!{*16*100

'LS1_M1'

'POS ICAO-EINAL_M1_OP "
w*16*100

"usL_M1"

DB1. DBll 3L2
'Í,sr_M1 "

"Í,SI-M1-FLAG'

DB1. DBW 3I2
"usÍ,_M1'

'UST Ml FLAG'

I
I
+I
T

END: NOP O

A 'LST_M1_FLÀGi
A 'US1_M1_EIAG'
s M 24-O

L
L
>=R

L
L
<=R
s

/ / Posícao final Pretendida
/ /toterancia Posf inal-+---xxx

/ /Límí|ue inferior do intervalo LsL

,/ /Posicaí finat Pretêndida
//tolerancia Posf inal-+---xxx

//Limtte superior do intervalo UsL

//posicao actual
//linite inferi.or do intervalo
/ / pos)-cao actual> LsL ?

/ / se sím activa uma flag-bit

,//posicao actual
/ /Límite suPerior do intervalo
//posícao actual< USL ?

// se sím actj-va uma flag-bit

//flags activadas faz travar o eixo

!,íÍ10

tM2

l,Íd0

Mlt4

w2

M6.0

MW4

M6. 1

M6
M6

0
1

BE
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EC2OO - (offlint:)
'1,ÍoDE_EX_M2"
tÍD: uõop-çx rülly: E!'l-sT-sv
trtüffi: ÀuíMCEB t'.Êr 'o: 2 ' 0

BIocL úcr.íoE: 2

tt .tq) Co&: O5/O1/2OO9 L2229248 PM

rDtcf.c: 02/24/2OOo 77222:O2 Avt

!,.DgÊht (D1ost/logic/drta): 00296 00194 00000

IN
our
rN_ouT

TEMP

RETURN

0.0
0.0

RET_VÀI

0.o
0.0
o.o
0.0

: FC2O0 Io& ,.Iét

This exanple is always requirêd for Examples 1 to 3'
The block for this example is Ec 100'
The signals are in iDBExi-
This eiampl-e must always be called' It sets the desired modes' evaluates the
mode chec*back, and displays thê current mode'
ihe checkback signals rêquirea for the examples are copied to
"DBEX".
In order to be able to work with Example 1 in '.log' or 'Reference point

Jog 01
Ref.point approach 03
MDI 06
Automatic 08
In Example 2 you must set 'MDI- mode (code in byte I"ÍODE-IN : 06)-'
tn Example 3 you must set "Automatic' nodê (code in byLe MoDE-IN = 08) '
The codà in byte l,ÍoDE-oUT shows the mode that is currently active'
In order to ràstart the module (e.g. fol-lowing a diagnostic interrupt),
theRESETAxbithastobesetin'DBEX'.Theexampfethensetsthe-
n'csei-Ái-uit i. tn" 'r"". DBn, t-he moduLe is restarted, and the REsET-Àx

bit i; "DBEX" is once again reset.
Ín order to bê able to íork with any example, you must set the mode required
for the

the relevant code in the I{ODE-IN byte
'Reference point approach' node) '
mode parmeter 01 (MODE-TYPE) is also

you want to use

in 'DBEX'

set to
mode, the user must ênter
(01 for ',fog' mode, 03 for
If'Jog" mode is selected,
activate veLocity Ievel 1

for "Jogging'.
Mode Code

THE MODENetwork: 1

MDOU

23 .7 // lthen work in progress, -> no mode s'
A

L
I,
<>r
.JC

L
T

L
L
<>I
JC
T
T

B*16*0
'DBEX_2OO'.MoDE-IN-M2 // Uoae selection DB2OO. DBB?

DB2OO. DBBS

)

Mode setting (coded)

Mode status (codiert

MDÍN:

MDOU: L
T

MDIN
B*16*1
DB2. DBB

DB2. DBB
Bf16*1

MDOU

B*16*1
DB2. DBB

DB2. DBB

t6

16

17

24

// Íf no mode entered, select Jog
// tntry in user DB

// Is log mode activated ?

/ / EniLer mode Paramêter 1

// in user DB

// Hode checkback
/ / Entry in DBEX.DBEX_2 O O' . MODE-OUT-M2

EM-RESTART

À
s
D

NDBEX-2 O O'. RESET_AX_M2
DB2. DBX 37. 5

'DBEX_2 0 0'. RESET_ÀX_M2

// Restart ?
// Enter Restart in DB-tu and
/ / reset it in DBEX

D8200. DBX9. 3

DB200. DBX9. 3

Restart

Restart
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IDBEXI.? SIGNA],SCOPY

À

À

i

i
i
A

A

i
I

DB2.DBX 25.2
'DBEX_200i. GO_M_M2
DB2. DBX 25.3
'DBEX_200'. @_P_M2

DB2.DBX 22.3
'DBEX 2OO'.OT EP.R M2

/ / lraYel. -

// Ttave]. +

/ / OÊ,etator ltraversing error

DBz00. DBX10 . 2

D8200. DBX10 . 3

DB200. DBX10 . I
error

D8200. DBX10 . 5

D8200. DBX9. 5

D8200 . DBX9. 6

D8200. DBXg. ?

D8200. DBX10 . 0
op

DB20 0. DBX10 . 1

Travel -

Travel +

Operator/traver sing

Data error

Parameteri zed

synchronized

start enable

Position reached, st

Machining in Progres

NDBEX-2 O O'. DATÀ-ERR-M2
DB2. DBX 22.4

DB2. DBX 22.'t

DB2. DBX 25.O

/ / Dala error

// channel initialized
,DBEX-2OO ". PABÀ-M2

DB2. DBX

'DBEX_200
DBz. DBX

23 .0,. STÀRT-EN_M2
25 -'l

'DBEX 200'.SYNC M2
,// synchronized

// start enable

,/,/ Position reached, stoP

// Machi.ning in Progress

"DBEX_2 0 0' . Pos_RcD_!42

DB2 . DBX 23.7
"DBEX_2 O O'. ÍIORKÍNG-M2



cPU315-2 DP(1) \"'\Ec2ot <offline>

BC2O1 - (offlinq)
'EXÀI,IPI,El-M2'
trD: TIP-REF
l[tü*: ÀUDMCEB

tútly: EM_ST_SV
YcÚl'oa: 2.1
Bloats Ysrrioa: 2

ríD .tq, Cod.: 06/05/2009 11:5'l:01 PM

t!t.8f!6.: 02/24/2OOO 1\:22:46 IlJ{

r,cBgth. (bl'ocü/1ogÍta/dlta) : 00326 00208 00000

IN

out
ÍN-OUT

TEMP

N.ETURN

0.0
0.0

0.0
0-0
o.o
o.oRET-VÀI

üog aDd E.fcaaaG Iroiút: ttC201

The block for this example is Ec 101'
iiiã "ig""r" are in 'DsEi', the signals for Example 1 onry are in
structure'EX1''
The drive enable and the sêrvo enable for the axis are set im 'DBEX' (in
oBIOO: DRV EN = TRUEr SERVO EN = TRUE) and arê transferred to the interface in

1
(user DB).
i"-áiaãi'for the example to work, either iJogi mode (mode code 01) or
lR"f"r"t". point approach' mode (mode code 03) must have beên

..iã.àa in tyte MoóÉ-rN in 'DBEx'. The rerevant node checkback is
shown in bYte MODE_OUT.
The traversing movements are flaqged in bits '@-M' : TRUE (axis notion -)
or 'GO p' = TRUE (axis 1 motion +).
'Jog' mode active:
ÍÍhen a mode is activated, the write command 'wEv EN- (user DB, transfer
,"iã"ití iàvels r, z) is'exãcuted automatically' Íf retransfer is
;;;i;;á, yo, *r"t either reset the 'wEV-D' bit (job status/
ãr.ããxir.ll o.r set the 'JoBREsET' bit (resét status/error) in
the user DB.
ii-Vã" ""t 

the 'DrR-M' (motion -) or 'DÍR-P' (motion +) bit to : TRUE

in 'DBEX', the axis wili traverse in eithãr a negative or positive direction

'Reference point approach' mode active:
wf,"n tt" 'siART' uil is set to TRUE, the axis is moved in a negative or

di rect ion
nt is
tive

Iocated.

The er ror

(dependinq on mchine data paramet-erizat-ion) unt-iI Lhe reference

Eoll-owinq successful reference pol-nt approach' the axis is
ronl zed (SYNc=TRUE

agged theit 1n
Íf an opera er!or or

ERR'
travêrsing error occu.rred, f1tor

t b t
can be

b TRUE)
acknowledged by setting 'OT_ERR_A. t to TRUEthe bi

Note:
The 'Blocks' directory contains variable table 1 (vÀT1) ' which in turn
contains all signaLs n"àaãa to monitor and control Exmple 1 ('Moni'tor and

variables' tool).

QUERY }íODENetwork: 1

I
L

Bt16l1
.DBEX-2OO'. MODE-OUT-M2

DRV
B*16 *3

/ / Code for ,Jog mode
// uode checkback DB2OO. DBBS

)

Mode status (codj.ert

I

JC
JU

DRV
END

/ / Jumr, if Jog mode active
// Code for ref. point approach mode

// Julnp if ret. Point approech mode,active
// rf tnese modes are not active -> End

USER DÀTAIN

À

A

L
T

'DBEX_2OO'. DRV-EN-M2
DB2. DBX 15.7

'DBEX_2 0 0'. sERvo_EN_M2
DB2. DBX 34.0

"DBEX_2 O O'. OVERRIDE_M2
DB2. DBB 18

// oríve enable ?

/ / Entry in user DB

/ / servo enable ?

// ettxy in user DB

// Default = 100t
/ / EnLry in user DB

D8200. DBX9. 0

D8200. DBX9 . 1

DB2OO. DBB6

Drive enable

servo enable

DRV:

overr ide



cPU315-2 DP(1) \- - -\8C201 <offline>

ÀPPROACHJOG

I
I

B*16*1
iDBEX_2OO'. MODE-OUT-M2

JOG
B*16t3

REEP
END

DB2. DBX
DIR

48.0

DB2. DBD 160
B#16*0

DB2. DBD 164
B*16 *0

VER
r*4 0000

// \eloci,tY leveL l = 0 ?

//Velocityl-evel2-0?

Code for .rog mode
Uode checkback

/ / Slart: ?

/ / E\try in user DB

/ / sLarL of reset

// sLoP ?

/ / Entry in user DB

DB2OO. DBBS
rt)

Mode status (codÍe

start
stert

stop

I

.rc
JU

A
JC

/ / Jump if Jog mode active
/ / code for réference point approach mode

// lunp if ref. point approach mode active
// If modes not active -> End

// lransíer velocj.ty levefs and
JOG:

DÍR:

A(
I
Í,
<>r
)

A(
L
L
<>r
)

,JC

T

/ / tíhen one velocity level =0, no jump

/ / EntrY of default values

l,tD19

// valte for velocity fevel 1

// YaLüe for velocity 1eve1 2

// transfer velocitY levels

//A'DBEX-2oO"-Ex1-M2'DÍR-M-M2 Travel Q4'3
- corunand

//A iDBEX-200'-Ex1-M2-DIR-P-M2 // lrav Q4'4
e1 + coÍünand

L
T
L
T

s
.JU

A

.,U

"VIEVELl
DB2. DBD
r* 80000
DB2. DBD

M2 OP'
-16õ

DB2. DBX
MAOl

t64

38.0

iTRAVE], M M2'

DB2. DBX L5.2
,TRÀVEI,_P-M2'

DB2. DBX
MAOl

15. 3

REEP A
S

R

A

'DBEX_2 o o'. Exl_M2 . STÀRT-M2
DB2. DBX 15.0
"DBEX_2oo'. Ex1_M2 . STÀRT-M2

'sroP'
'DBEX_2 oo'. Ex1-M2 . STOP-M2
DB2. DBX 15.1

D8200. DBX12 . 2

D8200 -D8X72.2

Q4.0
DBz0 0. DBx12 . 3

ERROR,

MAOI: AN
R

A

END: NoP 0

DB2. DBX 22.3
íDBEX_2 O O' . OT_ERR-A_M2

,DBEX_2 0 0' . oT_ERR_À_I"í2

DB2. DBX 11.3

// Íf no operator/traversing error present'
// .. teset error acknowledgement

/ / Error acknowledqement

/ / Êtter error acknowledgment in user DB

DBz0 0. DBX9. 2

error acknow.
D8200. DBX9. 2
error acknow.

operator /travers i" ng

opêrator /traversing



cPU31s-2 DP (1) \...\Êc202 <offline>

EC2O2 - (off1ine)
iEXÃMPLE2_M2'

l,D: uOf tai!'Y: fU-ST-Sv
lotüÉ: ÀuD!,!cEB Yccllo:2.0

BlcL vcill,oa: 2

!íD .tq) cod.: 06/05/2009 10:49:43 PM

r!tcf.é: 02/24/2ooo Llz22?32 AY

ú.agÊbr (bl'oo}/1oglc/drta): 00342 00236 00000

IN

otÍI
rN-OUT

TEMP

RETURN

RET VÀI

o.0
0.0

o.0
0.o
0.0
0.0

tci202 Er

The block for tbis example is FC 102.
The signals are in '»nEl', the signals for Example 2 only are in
structure 'EX2'.
The drive enable and servo enable signals for the axis are set in 'DBEX' (in
oBloo:DRVEN=TRUE,sERvoEN=TRUE),andaletransferredtothêintelface
in Example-2 (user DB).
In ordei for the example to work, you have to set the 'MDI' mode' Enter
'MDI' modê (code 06) in the MoDE-IN byte in
'DBEX". The rêlevant mode status is signatfêd in the i'íODE-OUT byte'-
Following successful mode selection, a default MDt block is automatically
transferied to the module (network uDI) by setting Iilrite rêquest 'uDI-EN' in
the usêr DB (transfer MDI block).
This block is modifiable in dependence on the system or the request'
To retransfer the block, you must either reset the 'I.1DI-D' bit (job
tatus,/checkback )

or set the 'JoBRESET' bi.t (reset status/error) in the user DB'

set the .START. bit ln the 'DBEXi in structure 'Ex2' to TRUE. The activated
MDI block is startect if the axis is s\rnchronized and has a start enable'
The 'START' bi.t is then reset.
The MDI block cannot be restarted until- the stalt enable signal is once
agai.n present.
The block can be stopped via the íSToP' bit' It cannot be started again until
the 'sToP" bit has been reset to FALSE (and 'START' is = rRUE) '
An operator error or travêrsing er.ror, if any, is flagged in the 'oT-ERR' bit

(bit = TRUE).
The error can be acknowJ-edged by settinq thê'OT-ERR-A'bit to TRUE'

Notê:
The 'B1ocks' directory contains variable table 2 (VÀT2), which in turn
contains aIJ- signa.Is needed to monitor and control Example 2 (Too1 'Monitor

control variables' tool)

I,IODE

t
L

B* 16 *6
nDBEX_2 0 0 ' . ltoDE_ouT_M2

/ / Code for MDI mode
// Mode checkback DB2OO. DBBS

)

I'{ode status (codiert

,JCN END / / Íf t4DI mode not active, END

IN THE USERSETTING

A'DBEX_200'.DRV_EN_!{2
= DB2. DBX 15.7

À iDBEX_200'.sERvo_EN_M2

= DB2. DBX 34.0

r'DBEX_200'.ovERRlDE_H2
T DB2.DBB 18

/ / Drive enable ?
/ / Entry in user DB

// servo enable ?
/ / EnLry in user DB

// Default = 1001
/ / EnLry in user DB

D8200. DBX9. 0

D8200. DBX9. 1

DB2OO. DBB6

Drive enable

servo enabfe

overr ide

Network: MDl

A
JC

DB2. DBX
MDST

DB2. DBX
DB2. DBX
DB2. DBX
DB2. DBX
B* 16*0
DB2. DBB
DB2. DBB

48.3 // Transfe,. MDI block and

178.1
179.1
t7 9.2
1ro 2

181
L92

// Dele|-e MDÍ bLock areas
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T
T

s
I
T
s
L
L
T
c

L
L
T
s
,JU

DBz. DBB
DB2. DBB

193
194

180
L75.4

DB2. DBX
90
DB2. DBB
DB2. DBX
1*2000

178.0

NPOSICÀO EINAT }I2 OP'
DB2.DBD 184
DB2.DBX 179.0

L* 40000
"VLEVELl-M2_OP'
DB2.DBD 188
DB2. DBX 38. 3

MAOl

// Etter UDI block (exanple)

/ lEzrEYlJIÍJ 5OO CORRESPONDE À 5 GRÀUS
i{tí7

//ÊXÊIIPLO 3OOOO CORRESPONDE À 3OO DE GRÀUS P MINUTO
MD1 9

// Set request bj-t for MDI block

/ / Data error ?

// No start in case of data errorMDST: A
JC

DB2. DBX
MAOl

22. 4

A
s
s
R

:

'START'
'DBEX 200'.Ex2 M2.START l',l2

DBz . DBX 1 5. 0-
.DBEX_z 0 0 -. Ex2_M2 . START_M2

'sToP'
"DBEX_200'. EXz_t'12 . SIoP 

-vt2DB2.DBX 15.1

/ /Brobalo
/ / start
// SLarL signal in user DB

// Reset start

// stoP
// stop signal in user DB

Q4 .6
D8200. DBX14 . 0

DB200. DBX14 .0

Q4.0
D8200. DBX14 . 1

start
Start

stop

ERROR,r4

MÀ01: AN
R

DB2.DBX 22.3
'DBEX-2 O O', OT_ERR_A_M2

'DBEX 2OO'.OT ERR À M2

// tf no operator/traversing error present, "
// .- reset error acknowledgement

/ / Ê,rrot acknowledgêment

/ / Ê,nLry in userDB

D8200. DBX9. 2
error acknow.
DB20 0. DBXg. 2
error acknow.

operator /travers i ng

Operator /travers ing

DB2. DBX 14. 3

END: NOP O



cPU31s-2 DP (1) \...\8C203 <offline>

EC2O3 - (offline)
'EXÀMP],E3_M2'
trc: AIIIo ,úl'IY: FM-ST-sv
arrlúoE: ÀuDl,lCE8 Yctl@:2.0

Bl'oot E.r,oa: 2

trD ttq, Cod.: 06/05/2009 10:50:59 PM

IltEfroêr 02/24/21oo 17?22218 A,4

úcagÊht 0tloc}/1ogÍa/data): 00268 00762 00000

0.0
o.o

IN

OUT

IN_OUIT

TEMP

RETURN

0.0

RET_VAI

0.0
o.0
0.0

: tlC2O3 lEtd.tic

The block for this example is Ec 103.
The signals are in 'DBEX', the signals for Example 3 only are in
structure'EX3'.
The program to be selected in the êxample has the program number '10'' This
program nwber is entered i-n Example 3 -

ihe-read enable, the drivê enable and the servô enable for the axis are set
iN 'DBEX' (iN OB 1OO: REÀD_EN=TRUE, DRV-EN=TRUE' SERVO-EN=TRUE)' ANd AIE
transferred to the interface in Example 3 (user DB).
Prerêquisite for successful progril selection is that the EM conta-in that
program.
in àraer for the exampfe to work, you havê to set the 'Automatic' mode'
Enter 'Automatic' mode (code 08) in blrte MoDE IN
in the 'DBEX'. The relevant mode is indicated-in the MODE-OUT byte'
Eollowing successful mode selection, the program with the number '10' is
automatically selected by setting lJrite request'PRoGS_EN'in the user DB.

Set the'STúT. bit to TRUE in thê'DBEX'in structure'EX3'. Thê selected
program is started i-f the axis is synchronized and
has a start enable. The 'STÀRT' bit is then reset.
The progrm can be stopped via the 'sToP- bit. It cannot be started again
untii túe .STOp. bit has been reset to EÀISE (and the 'STÀRT' bit is TRUE).
If an operator error or traversing error occurs, it is flagqed in the

'oT ERR" bit (bit = TRUE).
Thã error can be acknowledgêd by setting the'oT-ERR-A'bit to TRUE'

es'

Note:
The BIocks directory cont-ains variable tab
aJ-l signals needed to monj-tor and control

Ie 3 (VAT3), which in turn contains
Exilple 3 (Tool'Moni.tor and control

QUERY MODENetwork:1

],
L

B*16*8
"DBEX 2OO'.MODE OUT M2

/ / code for Àutomatic mode
I / ú^Àô -hÂ.Lhâ.k DB2OO. DBBE

)

Mode status (codiert

JCN END // If Àutomatic mode not actÍve, END

SET DEEAULTS IN USER DÀTA BI,OCK

A 'DBEX 2OOi.DRV EN M2

= DB2.DBX 15.?- -

A "DBEX_2OOí. EX3_M2. READ_EN-M2
= DB2. DBX 15.5

// DÍLve enable ?

/ / Entry in user DB

// Read enable
/ / El]try in user DB

/ / Servo enablê ?

/ / Entry j.n user DB

// Default : 100t

A

L
T

iDBEX 200i
DB2. DBX

.SERVO EN M2
34. O

DB2 00 . DBX9 . 0

DB2 00 . DBX16. 2

DB2 00 . DBX9 . 1

Drive ênable

Read enable

servo enable

Override
'DBEX 2OO'.OVERRIDE M2

DB2. DBB 18

DB2 OO . DBB6

Network: 3 ÀUTOI.{ATIC

/ / lransfex program andÀ
JC

L
T

.IU

JC

DB2. DBX
AUST

Bt16*1
DB2. DBB
DB2. DBX
MAOl

49.5

242
39. s

DB2 . DBX
MÀ01

/ / Traversing progran no. 10
// Enter program number in DB

// Set request bit for progran sêlection

I I 
^^t^ ^?f ^- 

'

// Íf data error, no start
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'DBEX'.EX3.STÀRT // SXeÍt
'STARTi
'oBEX-ZOO'.Ex3-l'12-STÀRT M2 // Start acrecentado por BRobalo

osz.pBx 15-0- - // start signal in user DB

'DBEx-200i.Ex3-M2.START-M2 / / SLart

Q4.6
DB200. DBx16.0

DB200. DBX16 . 0

Q4.0
D8200. DBX16 . 1

A
s
s
R

Start

start

stopA
s

"sToP'
'DBEX_200'. Ex3_M2 . STOP_M2

DB2. DBX 15.1
// Stop
// sxop signal in use! DB

INGNetwork: 4

MAOI: AN
R

DB2. DBX 22.3
'DBEX_2 O O'. OT-ERR-A_M2

'DBEX-2 O O'. OT-ERR_A-M2

DB2. DBX 14.3

// operator/traversing er.ror ?

// Íi no error, reset acknowledgenent

// Errot acknowledgement

/ / ÊntrY in user DB

operator /traversing

operator /travers ing
DB200. DBX9. 2
error acknow.
D8200. DBX9. 2
error acknow.A

END: NOP 0



cPU315-2 DP (1) \. . .\Ec?O4 <offline>

Ec2O4 - (off,linc)
.POSITÍON-M2'
tD: talilY:
l[tbot: v'ttl@: 0'1

8lootr tataÍo!: 2

riD .tq, Cod.: 06/05/2009 07:39:23 PM

tDtGrf.é: 05/16/2009 02235?26 PM

Í..sgrtb Êfoof/f"gfoldatr): 00174 00076 00000

IN
our
IN-OUT

TEUP

RETURN

RET VÀI,

0.0

0.0
o.0
o.o
o,0
0.0

: tC20l

L
I

JU

B*16*1
'DBEX-20 O'. MODE-OUT-M2

DRVv
ENDD

/ / Code for Jog mode
// Mode checkback

/ / Jrnp íf
/ / Íf tt:.ís

DB2OO. DBBE

)

Mode status (codiert

Jog node active
moàes is not active -> End

Network:

DRvv: NoP
/ / Para l4otoL

I
L
-I
T

0
2

.POSICAO FINAI_M2-OP-
w#16*100

'LSr_M2'

'POSICAO EINAI_M2_OP'
w*16*100

"usL_M2'

DB2. DBW 3L2
'LSI-M2'

"LSL_M2_FLAG'

DB2.DBI{ 3T2
.USL M2'

S .UST_M2_ELÀGi

A 'TSL_M2_FIÀGi
A .USÍ,-M2_ELÀG'

s M 24.L

/ /Posícao final Pretendida
/ / Lolerancía Posf inal-+---xxx

/ l:rímíte inferior do intervalo LSL

/ /Posicaí final Pretendida
//tolerancia Posf inal-+---xxx

/ /LímíLe superior do intervalo UsL

//oosicao actual
//ilmite inferior do intervalo
/ / posícao actua]> LsL ?

// le slm activa uma flag-bit

//posicao actual
/ /íinlte suPerior do intervalo
/ /posícao actual< USL ?

// se sim activa uma flag-bit

//ílags activadas faz travar o eixo

MÍí7

Mrí9

M[í?
L
L
+I
T

L
L
>:R

I
I
<=R

.DBEX,.EX1.DIR_M

iDBEXi.EXI.DIR P

MW1 1

I.lW9

M13.0

MúI1 1

M13.1

M13.0
M13.1

Travel. - command

Travel + command

1
2
3

15
t5
15

/s
/R
/R

DB2. DBX
DB2. DBX
DB2. DBX

//A r 4.6
/ /R DB2. DBX 1s. 1

//A r 4.3
/ /= DB2.DBX l5'2
//A Í. 4-4
/ /= DB2. DBx 15 ' 3

ENDD: NOP 0

BE



cPU315-2 DP (1) \. . .\rc205 <offline>

EC2O5 - (offl.inc)
NPOSITION-M2_AUTOT

tre: tarÍlY:
l!tüê8: ?orrta:o'l

81oot ?c8aloE: 2

!r.D .tq) cod.: 06/05/2009 0'lz5lz
rtlt§f.,aG: 05/76/2oo9o2r35:

eagtht (bloot/1ogio/drta) : 00174 00076

30 PM

26 PM

00000

IN

oú
IN-OÜT

TEMP

RETURN

0.0
0.0
0.o
0-0
o.0
0.0RET_VÀr.

rc:l05

:1

L
L

JC
JU

B#16*6
'DBEX_20 O 

N. MODE_OUT_M2
/ / code for Jog mode
// uode checkback DB2OO. DBBS

)

Mode status (codiert

DRW
ENDD

/ / ltnp if Jog mode active
/ / If tlr,Ls modes i.s not active -> End

z2

DRW: NOP 0

/ /PeÍa Motor 2
L
L
-I
T

Í,
Í,
+I
T

L
1,

>=R

,POSICÀO FINAI,-M2_OP'
w*16*100

"1Sr,_Mz'

. POS ICAO_EI NÀI-M1_OP'
rí*16*r00

nusL_M2'

DB2. DBrí 312
'LSL.M2'
,I,SL-M2_FLÀG,

DB2. DBW 3].2
'Usll.í2'
iUSI,-M2-FLÀGi

NTSI M2 FIÀGi
'USL-M2-FIAG'
tq - 24.L

/ /Posicao final Pretendida
/ /toleranci.a Posf inal-+---xxx

//Limite inferior do intervalo LsL

/ /Posícaí finat Pretendida
/ /tolerancia Posf inal-+---xxx

//Limite superior do intervalo UsL

//posicao actual
//limite inferior do intervalo
/ / posLcao actual> LsL ?

// se sirn activa ma flag-bit

//posicao actual
/ /LímLte superior do intervalo
/ /posicao actual< UsI, ?

// se sim activa uma flag-bit

//fLaqs activadas faz travar o êixo

MITT

!,ÍIí9

M!Í0

MW1 1

l,Íúí9

M13.0

MW1 1

M13.1

M13.0
M13.1

L
L
<=R
s

ENDD: NOP

BE

A
A
s

0
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OB1 - (offlinc)
tÍD: lÚÍlY:
lattor: Y'ttio0: 2'0

Bl'ocrl ,a.iott: 2

!lr..tT, Cod.: O8/22/2OO9 11:14:05 Àu
IÀtcf.g: 02/24/2OOO 11:23:07 Àu

L@Eltb, (b1ocl/fogiê/data): 00892 00768 00026

0.o
o.o Bits O-3 = 1 (coming event), bits 4-? = 1 (EYent class 1)

1 (cold restart scan 1 of oB 1), 3 (scan 2-n of oB 1)

l. (priority of 1 is lowest)

l- (olganization block l-, oB1)

Reserved for sYstem

Reserved for system

cycle time of previous oBL scan (milliseconds)

Minimum cycle time of OB1 (nilliseconds)

Maximum cycle time of oB1 (nilliseconds)

Date and time oB1 started

OBI-EV-CLÀSS

oB1_SCÀN_1

OBI_PRIORTTY

OB1_OB_NIJMBR

OB]--RESERVED-1

OB1_RESERVED_2

OB1-PREV-CYC',E

OB1.}"IIN_CYCLE

OB1_MÀX-CYCIE

OB1 DATE TIME Date Ànd Time 12.0

Byte

Byte

Byte

Byte
Byte

Byte
Int
fnt
Int

1.0

2.O

3.0
4.0
5.0
6.0
8,0
10. o

fwtlolt to- t5,€3l3illl53: oB1 Sâ4rI'c

TECHNOLOGYr1

CÀIL 'POS CTRL'
FC1
nd Datarecords

DB100. DBtí2
OS-CTRL
FC1
nd Datarecords

DB2 OO . DBÍI2
OS CTRL

DB3 . DBÚI6
rite user)

DB3. DBDS
write user)

DA3 . DBB12
(vrrite user)

-- Mode, Commands a

Error code FC P

-- Mode, comands a

Error code EC P

-- Module adress (w

-- Channel adress (

-- User data length

DB NO :=1
RET VÀI : ='DBEX'. ERR-CODE_CTRL

CAII, 'POS_CTRL'

DB No t:2
RET VAT::,DBEX 2OO'.ERR CODE CTRL M2

320
'CNT CHÀN1'.MOD ÀDR

P#320.0
'CNT CI{ÀN1'.CH ADR

16
"CNT_C}IAN1' . U_D-IGTH

// DB nmber
// Return value

/ /w 35o-l/ 450-1 addrêss

/ /76 on rU 350-1, 32 on EM '150-1
/ /l,eagth of user data interface

,//EM channeL address (pointer format)

I
T

I
T

L
T

/ / * ***t ** * ** **t************t********a***************l***********l********i

// calL EB Example with Instance DB'

// The block paiameters are written and read via the vAT supplied.
// The paramelers must not be interconnected in oB1''1'1*i*r*i**********tr*t****l************************t********************l*

cÀI,L'CNT-EXÃI{"'CNT-EXÀ}{-DBi EB3OO / DB3OO -- Program examPfe

SÍI GATE
GAÍE-STP
OT-ERR-A
DIÀG_ERR-À
HT{ INT ERR A
sET DOõ
SET_DO1
SET1 DIRECT
SET-I PREPÀR
sET-t-cMP v1
SET_T-CMP-V2
SET_C-DOPARÀ
SET RES SYNC
SET_RES_ZERO
ENSET-UP
ENSET DN
CTR1 -DOO

CTRL_DO1
L DIEECT VAI.
I-PREPAR:VAI
T_CMP V.VAI,
T CMP V2_VÀI
poo uõop



cPU315-2 DP(1) \...\oB1 <offIiBe>

DO1 MODE
HySÍERESIS
PUI,SE DIJRATION:=
OT ERR
DÍÀG ERR
HÚT_INT_ERR
STS-RUN
STS DIR

336
'CNT_CHAN 1-M2' . MOD-ADR

P* 336. 0
'CNT_CHAN1_M2 

N. CH-ADR

16
.CNT CiIÀN1_M2'. U-D_IGTH

DB1. DBX 25,O

DB4 . DBW6
rite user)

DB4 . DBDS
write user)

DB4 . DBB12
(write user)

88400 / D8400

FCSOO

-- Module adress (w

STS ZERO
STS-OELW
srs-UFLrí
STS SÍí G

STS_GATE
OT ERR B
IATCH íOAD
ACT CNTV
I DÍRECT
r,-pnnpaR
t cl,tp vt
r clap vz
coopane
nEs svxc
RES ZERO
oreG_rur

I
T / / EYt 35O-l/ 450-1 addrêss

//E!1 channel address (pointer format)

//16 on ti!Í 350-1, 32 on EM 450-1
//Lenqth of user data interfâce

L
T

L
T

-- channeL adress (

-- User data length

/ / * ** **** * ** ***********************************************************a**

/ / càlL FB ExampLe with Instance DB'

// The block paiameters are written and read via the vAT supplied.
// The parameters must not be interconnêcted in oB1'
'1 

1*****\*********************************i********************************

cArL'CNT-EXÀM-M2"'CN?-EXÀM-DB-M2',
SW GÀTE :-
GAÍE STP :=
OT ERR A :=
DIÃG_EER_A i=
H!í_ÍNT_ERR-A :=
SET DOo :=
SET DO1 :=
SET T DIRECT :=
SET L PREPAR :=
SET T CMP Vl :=
sETl CMP-V2 :=
SET-C_DOPARA
SET-RES SYNC i=
SET_RES_ZERO
ENSET-UP
ENSET DN

PULSE_DURÀTÍON: =
oT ERR :=

CTRL DOO :=
CTRT DO1 :=
L DIEECT VAT :=
!-PREPAR-VAL :=
T CMP V1 VAT
T-CMP V2-VAL i=
úo r'lõon
DO1 MODE i=
HYSTERESIS :=

DIAG-ERR
HIü_INT_ERR
STS RUN
STS DIR
STS ZERO
STS OET,Íí

],ÀTCH I,OAD
ACT CNTV
L DÍRECT
r, pRepeR
T-CMP V1
r cuplz
C-DOPÃRÀ
nts swc
RES ZERO
DIAõ INE

CAL], 'voltage_inPut'

,RESET'
RSET

STS UELII
sTs stí G
STS_GAíE
OT ERR B

Q4.5

//MOTORI SINCRONIZÀDO
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DB2.DBX 25.0
'sYNC_OK'

/ /ENCODER * * * * ** * * *** **** * * ** * ** ** ** * * ** **
A NSYNC_OK'

rí* 16 *0
'CNT EXÀM_DB'. L_DIRECT_VÀI

.CNT EXAM DB M2'.I DIRECT VÀ],

/ /vtqtoR2 srNcRoNrzADo
//FIÀG VISUÀI DE SISTEMA 2GDL SINCRONIZA M25.O
DO

M25.0

DB3OO . DBD4
e
DB4 OO . DBD4
e

M25.0
DB3 00 . DBXo . 7
lue
DB400. DBXo. ?

fue

DB3OO . DBD32
Iue

DB4 OO . DBD32
1ue

// FNIELE DE VISUÀIÍZACÀO DO OPERÀTING DATA ACT VAIUE.

//PARÀ MODO MANUAI
//PÀRÀ MODO MANUAI
//PÀRÀ MODO MANUAI

T
T

T

§

s

-- New counter valu

-- New counter valu

-- 1=New counter va

-- 1=New counter va

L

'SYNC OK'
"CNTjXÀM_DB' . S ET_L_DTRECT

'CNT-EXÀM-DB_M2 
i. SET T_DIRECT

'CNT_EXÀ},Í_D8" . ACT-CNrv

L*12

MD 44

'CNT_EXÃM_DB-M2'. ACT_CNTV

L* 10

MD 48

-- current count va

-- Current count va

I
*I
T

I,

L*Í
T

/ / * * t * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * * *

=
R
R
R

R
R
R

.,C
L
T

DB1. DBX
DB2. DBX
DB1. DBX
DB2. DBX

42. O

42-O
43.4
43.4

'ISÍ, M1 EI,AG'
'usL M1 EIÀG'- 2i.o

M6
M6

0
1

EIÀG'
'ISI M2

'USI M2
24M

M0 01
B#16#3
'DBEX_20 O ". MODE_IN-M2

"DBEX'.MODE_ÍN

'START"
'DBEX_200'. Ex1_M2 . STÀRT_M2

'DBEX'.EX1.START
0

//PARÀ MODO MANTÍAI
//PÀRÀ !,IODO MANUAÍ,
//PARÂ },íODO MANUÀI

/ / Chama codigo para Ref pt aproach MoTo
R1

FI,AG' M13.0
M13.1

DB2 OO . DBB]
oded)
DB1 OO . DBB?
oded)
Q4. 6
DP200 -DBXI2 .2
DB1 00 . DBX12 . 2

FC1 O1

FC103

EC1O2

EC1 OO

ode variation

Mode setting (c

Mode setting (c

1

T

s

M001: NOP

start
start

A
À

.JCN

AN
AN
L
,rc
A
AN
L
JC

L
JC

25.0
25. O

DB1. DBX
DB2. DBX
M002

//MOToRl esta ou nao sincronizado
//MoToF'2 esta ou nao sincronizado
//MOTORI se estiver carrega o modo desejado e entra em exemplol caso contra.rio s

alta p m0O2 e entra no exemplo correspondente ao modo desejado

//L 'MODE_IN_OP'

,AUTO OR MANUÀI'
'RESEARCÉ MODE.
B#r-6*1
m1 00
'AUTO OR MANUAÍ,.
'RESEARCÉ-MODE"
B* 16 *6
m1 00
'RESEARCH MODE'
B#16*8
m1 00

0
.DBEX'.MODE-IN

'DBEX_2OO'. MODE-IN_M2

DBl.DBB 16
DB2. DBB L6

0
'Data Enter'
DB1. DBX 69.1
DB2. DBX 69.1

'EXÀMPIE1'

NEXAMPLE3"

"EXÀMPLE2 "

'MODE_EX'

Q4 -i
vi26.O

,//UOToRl chama o modo desejado apos o ref pt aproach

Q4.'1
M25.0

M26.O

DB1 OO . DBBT
oded)
DB2OO . DBB?
oded)

M23 .0

m100: NoP
T

T

M002: NoP

s
c

T
T

Mode setting (c

Mode sêtting (c

-- JOG, REFP

-- AUTO

-- MD]

-- Basicexamples: M

// Cltama codigo para bloco automatico Mo

TORl

//copy checkback signals DB-EII DBEX l{oTo

CAI,L

CALI

CAI,L

CAIL
R1



cPU315-2 DP(1) \. ..\oB1 <offline>

.EXÀMPÍ,E1_U2'

'EXÂMP],E3 M2'
'EXÂMPTE2 M2i

/ / c\xa codigo para ref pt aproach I'OTO EC2 01

FC203
FC20?

EC2 00

FC1 04

FC204

FC1 O5
FC2O5

EC6 OO

FC? 00

Q4. s
D8100.D8X12.3

DB3 00 . DBXo . 7
1ue
DB4 00 . DBXo . 7
1ue
FC5OO

stop

-- 1=New counter va

-- 1:New counter va

CAI,I

cÀLL
CAI,],

CA],L

R2

// copy checkback signals DB-EI-Í DBEX MoT

oR2

cÀ],L
CAI,I

CAIL
CAII

CAIL
CATL

'MODE EX M2N

CALL 'POSITION'

CAIL 'POSITION_M2'

'POSITION ÀU?O'
"POSITION M2 AUTO"

'Counter revolution M1'
'counter-revo luti on-M2 '

FC 206
EC 2006

0
'RESET'
'DBEX'. EX1. STOP
DB1. DBX 3?.5
DB2. DBX 37.5
'CNT-EXAM-DB' . S ET_L-DIRECT

'CNT_EXÂM_DB_M2'. SET L_DIRECT

'BEGIN DÀTA'

RSET: NOP
A
R
s
s
R

R

CAIL

BE



cPU315-2 DP(1) \.. .\o8100 <offlinê>

OBIOO - (off].ine)
Íc:
lütbE:

tLD .tq, cod.:

raÍ.ly:
Ycrt16:2.0
Bloot mE.los: 2
05/O1/2009 04:{9:10 PM

02/24/2OOO 11:23:08 ÀMIEtEfa€!
LGúiÊà. (blook/1ogto/drta): 004L6 00292 00030

TEMP

08100 EV_CLASS BYte

OB1oo_STRTUP BYte

oBl0o_PRroRrTY Bvte

OBl.0o_OB-NUMBR BYte

OB10o_RESERVED-I BYte

oBLOO RESERVED 2 BYte

oBt 0o_sToP

OBlOO_STRT_INFO

OB1OO DATE TIME

0.0

0.0

1.0

16#13, Event class 1, Entering event state, Event loqged in diagnostj-c

2.O

3.0

buffer
1,6#8L/82/83/84 Method of startup
2? (priority of 1 is lowest)

1OO (olganization block 100, O8100)

Reserved for system

Reserved for system

Event that caused CPU to stop (16#4xxx)

Information on how sYsLem sLarted

Date and time 08100 started

vJor d

DÍíord

4.0
5.0
6.0
8.0

Date And Time 12.0

oB100 cold rG.t lt

OT THENetwork: BLOCKINITIAÍ,I

CAIL "POS INIT. / / IntLíalLzation of the user DB EC0
atablock

DBlOO.DBI{O
NIT

DB1 OO . DB'íO
NIT

DB1 00. DBX1 0 . 6

D8100. DBX10.6

-- Initialize channel d

Error code Fc Pos-I

DB NO
CH NO
Í,ADDR

::1
| =352

RET VAI : ='DBExi. ERR-CoDE-INIT

// DB oumber
// channel number
// Module address
/ / Érl:ox code

I, 'DBEX' . ERR_CODE-lNIT

B*16#0

'DBEX'.INIT ERR
NIÍE
,DBEX". INIT_ERR
0

// Error code evaluation

// Reset elror for INIT function

/ / t].ag error for INIT function

Error code FC POS I

Error FC POS_INIT

Error EC POS INIT

NÍíE :

L

R
JC

NOP

OE THENetwork: DB

DBlOO -- Ínterface EXÀMPIES
OPN
I,
1
T
T
T
T

'DBEX'
B#16#0
DBD O

DBD 4

DBD 8
DBD T2
DBis 16

/ / cleaÍ DBEX
// Begi,n with DBEX-DBDo

SETTING DEFAUI,TS IN THE EXÀI'TPLENetwork: 3 DB

L
T
SET
s
s
s

B* 16*64
,DBEXi.OVERRIDE

'DBEX'.SERVO-EN
'DBEX' . DRV_EN
iDBEX'.EX3.REÀD EN

// Set override to 1001

// set servo enable
// set drive enable
// sei. xead enable (Ex3)

DB1OO. DBB6

D8100 . DBXg. 1
D8100. DBX9. 0
D8100. DBXl6 .2

Overr ide

Servo enable
Drive enable
Read enable

OF THE USER BLOCKNetwork: 4

CATL iPOS INITi / / ÍaLt.ia]-ízation of the user DB FC0
el datablock

DB2 OO . DBIIO
OS_INIT

DB2 OO . DBWO

OS INIT

-- lniti.alize chann

Error code EC P

Error code EC P

DB NO

CH NO
LÃDDR

:=2
:=1
: =368

RET-VAL : ='DBEX-2 OO'. ERR-CODE-INÍT-M2

L'DBEX_2OO'.ERR_CODE-INIT_M2

r 8*16*0

// DB number
// Channel number
/ / ModuLe addrêss
/ / Error code

/ / Error code evaluation



cPU315-2 DP(1) \...\o8100 <offline>

R .DBEX-2OO"INIT ERR_M2

NWEe
.DBEX-zo 

O 
i. INIT-ERR-Mz

// Reset error for INIT function

/ / FLag erro.r for INIT function
JC
s

DB200. DBX10. 6
IT

DB2 00. DBX10. 6
IT

Error EC POS_IN

Error Fc POs IN

NÍíEe: NOP 0

INITIÀIIZATION OE T}IE EXÂMPI.E DBNetwork:5

OPN 'DBEX-2 0 0 '
B*16 *0
DBD O

DBD A

DBD 8
DBD 12
DBtÍ 16

DB2 OO

L
T
T
T
T
T

// clear DBEX
// BegLn with DBEX.DBDo

SETTING DEFÀULTS IN THE EXÀMPLE DBNetwork:

L
T
SET
s
s
s

BE

B#16*64
.DBEX-2OO'. OVERRIDE_M2 // Set override to 100t

// set servo enable
// set drive enable
// seL Íeed enable (Ex3)

.DBEX 20
'DBE.2O
"DBEX-20

0'. sERvo_EN_M2
O'.DRV EN M2

DBz OO . DBB6

DB2 00 . DBXg . 1
DBz 00 . DBX9 . 0
DB2 00 . DBX16. 2

override

servo enable
Drive enable
Read enableO'. EX3-M2 . REÀD-EN_M2



sIlNIc 3{rO atetto

In. - RaclB (O)
short description:
order no.:
Designation:

Rac* (O), SL,E 2
short description:
Eirmlrare version:
order no.:
Designation:
ríidth:
MPI address:
Highest MPI address:
Baud rate:
conment :

Rack (O), S].ot 2, Í,ltêáecE^ x2
Short description:
order no.:
Designation:
!íidth:
PROEIBUS address:
Highest PROFIBUS address:
Baud rate:
Coment:

Addres ses
lnputs

Start
End:

Rack (O), SIot ,l
short description:
order no.:
Designation:

UR
6ES7 390-1???0-0À40
UR

CPU 315-2 DP
v2.0
6ES7 315-2ÀG10-0480
cPU315-2 DP (1)
1
2
31
187.5 Kbps

DP

DP
1
2
L26
L.5 Mbps

2041
201't

MPI address:
Name of MPI network

Network
Network type:
Network name:
Device name:
IP address:
subnet mask:
Router address:

IP Configuration
Address assignment mode:

Addresses
Inputs

Start:
End:
System default:

outputs
Start:
End:
System default:

corunent

RacE (O), Slot 5
short description:
order no.:
Designation:
Digital channels:

CP 343-1 Advanced-IT
6GK7 343-1GX21-0XE0
CP 343-1 Advanced-fT

SIMATIC 300 stati.on
1

3

Ind. Ethernet
Ethernet ( 1 )

CP-34 3-1-Advanced-IT
1 92.168.0.1
255.255.255.O

Properties- Ethernet lnterface dialog

Locâti on
station:
Ííidth:

width:
coment:

256
16

256
16

Addresses
Inputs

start:
End:

Outputs
start:
End:

Recrl (o) , sloü 6
Short description
order no.:
Designation:
Ànalog channêLs:
!{idth:
Conrnen t :

Addres ses
Ínputs

start:
End:

Rack (O), SIot 7
Short description

4

4

DI8 /Do8xDc2 4vl0, 5A
6ES7 323-18H01-0À40
DI8/DoBxDc24v/0,54
I Inputs
I outputs
1

ÀI8x12Bit
6ES7 331-7KE02-0À80
ÀI8x12Bit
I Inputs
1

288
303

AO4x12Bit



order no.:
Designetion:
Analog channels:
width:
conment:

Addresses
outputs

Start:
End:

Rack (O), s].ot 8
short description:
order no.:
Designation:
ÍíÍdth:
conment:

Addresses
Inputs

Start:
End:

Outputs
Start:
End:

RâclE (o) , glot 9
short descriPtion:
order no.:
Designation:
width:
Coment;

Addres ses
Inputs

Start:
En d:

output s
Start:
End:

Rac* (O), Slot 10
Short descriPtion:
order no.:
Designation:
ríidth :

MPI address:
Hiqhest MPI add.ress:
Baud rate:
Coment:

Addresses
Inputs

Start:
End:

Outputs
Start:
En d:

R"ack (O), s].ot 11
Short descriPtion:
o.rder no. :

Designation:
width:
MPI address:
Hiqhest MPI address:
Baud rate:
Coment:

Addres ses
Inputs

start:
Endr

Outputs
Start:
En d:

DP Dâstêr systêo:

Assigned master:

short description
ordêr no.
Designation
Location

Station
Rack
SIot
Receptacle
module

for interface

PROEÍBUS address

Group:1
corunent:
The group supports SYNC.
The group suPPorts EREEZE

6ES7 332-5HD01-0À80
Ào4x12Bit
4 Outputs
1

30{
311

EU350 COUNTER
6ES7 350-14H03-0ÀE0
EI-,I350 COUNTER

1

320
335

EI.,I350 COUNTER
6ES? 350-1AH03-04E0
t'tÍ350 couNTER
L

336
351

EM 353 STEPPER
6ES7 353-14H01-04E0
EI..Í 353 STEPPER
1
4
31
187.5 Kbps

352
36't

EI.,Í 353 STEPPER
6ES? 353-1AH01-04E0
11Í 353 STEPPER(1)
7
5
31
187.5 Kbps

368
383

368
383

320
335

336
351

352
367

DP

DP

SIMATIC 3O0 Station
0
2
1

2

Group:2



Conment:
The group supports SYNC.
The group supports EB.EEZE.

Group:3
Corünent:
The group supports SYNC.
The group supports EREEZE

Group:4
Coment:
The group supports SYNC
The group supports EREE;E

Group:5
Comnent:
The group supports SYNC.
The group supports FREEZE.

Group: 6
Comênt:
The group supports SYNC
The group supports IREE;E.

Group: ?

Coment:
The group supPorts SYNC.
The group supports EREEZE

Group:8
Coment:
The group supports SYNC
The group supports EREE;E.


