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[bookmark: _Hlk47958347]Convertitore di frequenza SINAMICS S210
· Servoazionamento SINAMICS S210 per 1AC 200 - 240V con PROFINET
N. di ordinazione: 6SL3080-8BB00-0AA0

In alternativa:
· Servoazionamento SINAMICS S210 per 3AC 380 - 480V con PROFINET, esclusivamente con S7-1500
N. di ordinazione: 6SL3080-8BE00-0AA0


[bookmark: OLE_LINK3][bookmark: OLE_LINK4]Controllori SIMATIC
· SIMATIC ET 200SP Open Controller CPU 1515SP PC2 F con WinCC RT Advanced 512 PTs
N. di ordinazione: 6ES7677-2SB42-4AB1
· SIMATIC ET 200SP Distributed Controller CPU 1512SP F-1 PN Safety
N. di ordinazione: 6ES7512-1SK00-4AB2
· SIMATIC CPU 1516F PN/DP Safety
N. di ordinazione: 6ES7516-3FN00-4AB2
· SIMATIC S7 CPU 1516-3 PN/DP
N. di ordinazione: 6ES7516-3AN00-4AB3
· SIMATIC CPU 1512C PN con Software e PM 1507
N. di ordinazione: 6ES7512-1CK00-4AB1
· SIMATIC CPU 1512C PN con software, PM 1507 e CP 1542-5 (PROFIBUS)
N. di ordinazione: 6ES7512-1CK00-4AB2
· SIMATIC CPU 1512C PN con software
N. di ordinazione: 6ES7512-1CK00-4AB6
· SIMATIC CPU 1512C PN con Software e CP 1542-5 (PROFIBUS)
N. di ordinazione: 6ES7512-1CK00-4AB7

SIMATIC STEP 7 Software for Training
· SIMATIC STEP 7 Professional V16 - Licenza singola
N. di ordinazione: 6ES7822-1AA06-4YA5
· SIMATIC STEP 7 Professional V16 - pacchetti da 6 postazioni 
N. di ordinazione: 6ES7822-1BA06-4YA5
· Upgrade SIMATIC STEP 7 Professional V16 - pacchetti da 6 postazioni
N. di ordinazione: 6ES7822-1AA06-4YE5
· SIMATIC STEP 7 Professional V16 - Pacchetti da 20 postazioni per studenti
N. di ordinazione: 6ES7822-1AC06-4YA5

Tenere presente che questi Trainer Package potrebbero essere sostituiti da pacchetti successivi.
Una panoramica dei pacchetti SCE attualmente disponibili è consultabile al sito: siemens.com/sce/tp

Corsi di formazione
Per corsi di formazione regionali di Siemens SCE contattare il partner di riferimento SCE regionale:
siemens.com/sce/contact

Ulteriori informazioni su SCE 
siemens.com/sce

Avvertenze per l'impiego
La documentazione SCE per corsisti/formatori per la soluzione integrata di automazione Totally Integrated Automation (TIA) è stata creata per il programma "Siemens Automation Cooperates with Education (SCE)" specificatamente per scopi di formazione per scuole e per centri di ricerca e sviluppo. Siemens AG declina qualunque responsabilità riguardo ai contenuti di questa documentazione.

Questa documentazione può essere utilizzata solo per la formazione base di prodotti e sistemi Siemens. Ciò significa che può essere copiata in parte, o completamente, e distribuita agli studenti nell'ambito della loro formazione professionale. La riproduzione, distribuzione e divulgazione di questa documentazione sono consentite soltanto all'interno di istituzioni di formazione pubbliche e a scopi educativi. 

Qualsiasi eccezione richiede un'autorizzazione scritta da parte di Siemens AG: Tutte le richieste in proposito vanno inviate a scesupportfinder.i-ia@siemens.com.

Le trasgressioni obbligano al risarcimento danni. Tutti i diritti, inclusa la traduzione, sono riservati, in particolare quelli relativi ai brevetti e ai marchi registrati.
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Servoazionamento S210 PN su PROFINET IRT con oggetti tecnologici in SIMATIC S7-1500
[bookmark: _Toc53552823]Obiettivo
In questo capitolo si impara come si mette in servizio un convertitore di frequenza SINAMICS S210 con un controllore SIMATIC S7, ad esempio una CPU1516F-3 PN/DP con PROFINET – IRT (Isochronous Real Time/comunicazione isocrona in tempo reale).
Questo modulo spiega la messa in servizio del sistema di servoazionamento S210 PN con il software SINAMICS Startdrive nel TIA Portal. 
Successivamente vengono illustrate, passo dopo passo, le modalità di comando e controllo del servomotore dal programma della CPU1516F-3 PN/DP tramite oggetti tecnologici.
Possono essere utilizzati i controllori SIMATIC S7 elencati al capitolo 3.
[bookmark: _Toc53552824]Presupposti
Il capitolo si basa sul capitolo "Blocchi dati globali" di SIMATIC S7. Per l'elaborazione di questo capitolo è possibile ad es. utilizzare il seguente progetto: 
"032-600-globale-datenbausteine ...".
[bookmark: _Toc462187877][bookmark: _Toc53552825]Hardware e software richiesti
1 Stazione di engineering: I requisiti includono hardware e sistema operativo (per ulteriori informazioni consultare il file Readme/Leggimi sui DVD di installazione del TIA Portal)
2 Software SIMATIC STEP 7 Professional nel TIA Portal a partire dalla versione V16
3 Software SINAMICS Startdrive nel TIA Portal a partire dalla versione V16
4 Controllore SIMATIC S7-1500, ad es. CPU 1516F-3 PN/DP, dal firmware V2.8 con Memory Card e 16DI/16DO 
[bookmark: _Hlk20350419]Avvertenza: Gli ingressi digitali devono uscire da un quadro elettrico.
5 Sistema di servoazionamento:
· Convertitore di frequenza SINAMICS S210 con Memory Card
· Motore elettrico SIMOTICS S-1FK2
· Cavo OCC MOTION-CONNECT
6	Collegamento Ethernet tra la stazione di engineering e il controllore, nonché tra il controllore e il convertitore di frequenza
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2 SIMATIC STEP 7 Professional (TIA Portal) dalla V16
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1 Engineering Station
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3 SINAMICS Startdrive (TIA Portal) dalla versione V16






6 Collegamento Ethernet
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4 Controllore SIMATIC S7-1500
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Quadro elettrico


6 Collegamento Ethernet
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5 Sistema di servoazionamento:
- Convertitore di frequenza SINAMICS S210 con Memory Card
- Motore SIMOTICS S-1FK2
- Cavo OCC MOTION-CONNECT








[bookmark: _Toc53552826]Base teorica
[bookmark: _Toc53552827]Panoramica del sistema
[image: ]1 AC 230 V

	Fusibile o interruttore automatico
	Contattore di rete (opzionale)

	Filtro di rete (opzionale)
	Resistenza di frenatura esterna (opzionale)

	Anello di tenuta dell'albero per IP65 (opzionale)
	Servomotore 1FK2

	Prolunga OCC (opzionale)
	Montaggio del condotto passacavi per quadro elettrico (opzionale)

	Cavo di collegamento OCC per il motore, il freno di stazionamento motore e il trasduttore
	Morsetto di collegamento schermo

	Piastra di schermatura
	Alimentazione 24 V

	Scheda di memoria SD (opzionale)
	Messa in servizio dispositivo, es. laptop

	Controllore, ad es. SIMATIC S7-1500
	




[bookmark: _Toc53552828]Collegamenti ed elementi di comando del convertitore
[image: ]X124
24V esterno, 
da tagliare con la mola per altri convertitori
↔ 30 m
Schermi per cavi schermati, scarico della trazione tramite fascette serracavo per altri cavi

X2
Connessione del motore
↔ 50 m
X1
Alimentazione di 
tensione e resistenza 
di frenatura esterna
↔ resistenza di frenatura 3 m
Conferma errori
Slot per SD card
X107
Freno di stazionamento motore
↔ 50 m

X100
Connettore trasduttore
↔ 50 m

X150 P2
PN porta 2
↔ 100 m

X150 P1
PN porta 1
↔ 100 m

X130
Tastatori di misura e ingressi digitali fail-safe

X127
IBN con Weserver tramite Ethernet
↔ 10 m

Segnalazione errori
LED di stato

[bookmark: _Toc53552829]Cavo di collegamento OCC
[image: ]
	1. Connettore tondo M12 o M17, 10 poli
	Cavo OCC MOTION-CONNECT

	Schermatura
	Cavi per freno di stazionamento

	Cavi di potenza
	Connettore SIEMENS IX per il cavo di segnale



Per i dettagli consultare i manuali alla pagina support.automation.siemens.com.

[bookmark: _Toc53552830]Avvisi e misure di sicurezza
Prima di procedere all'installazione e alla messa in servizio di SINAMICS S210, osservare i seguenti avvisi e le seguenti misure di sicurezza.
[bookmark: _Toc53552831]Informazioni generali
	[bookmark: bookmark0][image: ] AVVISO

	[bookmark: bookmark1]Pericolo di morte dovuto a mancata osservanza delle avvertenze di sicurezza e delle istruzioni di installazione
La Quick Installation Guide contiene solo le informazioni principali per l'installazione del convertitore. 
La mancata osservanza delle avvertenze di sicurezza e delle istruzioni di installazione può causare il decesso o gravi lesioni.
· Osservare le avvertenze di sicurezza e le istruzioni di installazione riportate nella guida. www.siemens.com/sinamics-s210
· Rispettare in particolare anche le avvertenze di sicurezza sulle funzioni di sicurezza integrate. Assicurarsi che siano ancora correttamente attive dopo la sostituzione dell'apparecchio.



	[image: ] PERICOLO

	Pericolo di morte da scossa elettrica a causa della carica residua dei condensatori del circuito intermedio
A causa dei condensatori del circuito intermedio, dopo la disattivazione della tensione di alimentazione è presente una tensione pericolosa ancora per 5 minuti.
Toccare i componenti conduttori di tensione può provocare il decesso o lesioni gravi.
· Aprire gli sportelli di protezione e le calotte coprimorsetti del dispositivo solo dopo che sono trascorsi 5 minuti.
· Prima dell'inizio dei lavori verificare che non sia presente tensione effettuando una misurazione su tutti i poli, anche verso terra.
· Accertarsi che sia presente il relativo cartello di avvertenza nella lingua del paese in questione.



Avvertenza: 
Si presuppone che per le seguenti sequenze operative e i seguenti compiti venga utilizzata una unità convertitore premontata con servomotore. Durante l'installazione elettrica osservare le disposizioni di sicurezza e gli avvisi delle ditte costruttrici. Avvertenze e direttive sul montaggio e sull'installazione elettrica sono reperibili nei manuali di SINAMICS S210.



[bookmark: _Toc53552832]Telegrammi
Per la comunicazione IRT con il convertitore di frequenza sono disponibili diversi telegrammi con lunghezza diverse dei set di dati di processo e contenuti diversi.
Qui si utilizza il telegramma standard 5.
[bookmark: _Toc401860942][bookmark: _Toc250402407][bookmark: _Toc53552833]Dati di processo (PZD) per SINAMICS S210 con il telegramma standard 5
I dati di processo consentono il trasferimento di parole di comando e valori di riferimento (PLC -> SINAMICS) oppure di parole di stato e valori istantanei (SINAMICS -> PLC). Nel telegramma 5 la struttura del campo PZD per l'accoppiamento tramite PROFINET si presenta come segue:
	
	Telegramma d'ordine
(PLC -> SINAMICS)
	Telegramma di risposta
(SINAMICS -> PLC)

	PZD1
	Parola di comando 1
(STW1)
	Parola di stato 1
(ZSW1)

	PZD2

PZD3

	Valore di riferimento della velocità B (32 bit)
(NSOLL_B)
	Valore attuale di velocità B (32 bit)
(NIST_B)

	PZD4
	Parola di comando 2
(STW2)
	Parola di stato 2
(ZSW2)

	PZD5
	Parola di comando da trasduttore 1
(G1_STW)
	Parola di stato da trasduttore 1
(G1_ZSW)

	PZD2

PZD3

	Errore di posizione
(XERR)
	Valore attuale posizione 1 da trasduttore 1
(G1_XIST1)

	PZD2

PZD3

	Fattore di amplificazione 
per il regolatore di posizione (KPC).
	Valore attuale posizione 2 da trasduttore 1
(G1_XIST2)






[bookmark: _Toc401860943][bookmark: _Toc250402408][bookmark: _Toc53552834]
Parola di comando 1 (STW1)
	Bit
	Significato

	00
	ON/OFF1

	01
	OFF2

	02
	OFF3

	03
	Abilitazione del funzionamento

	04
	Blocco del generatore di rampa

	05
	Riservato

	06
	Abilitazione del valore di riferimento della velocità

	07
	Conferma degli errori

	08
	Riservato

	09
	Riservato

	10
	Controllo da parte del PLC

	11
	Riservato

	12
	Apertura del freno di stazionamento

	13
	Riservato

	14
	Regolazione della coppia / della velocità

	15
	Riservato



[bookmark: _Toc53552835]Parola di stato 1 (ZSW1)
	Bit
	Significato

	00
	Pronto all'inserzione

	01
	Pronto al funzionamento

	02
	Funzionamento abilitato

	03
	Anomalia presente

	04
	Nessuna rot. inerzia attiva

	05
	Nessun arresto rapido attivo

	06
	Blocco inserzione attivo

	07
	Avvertimento presente

	08
	Abilitazione regolatore

	09
	Controllo richiesto

	10
	Raggiunto/superato il valore di confronto

	11
	Classe di avviso bit 0

	12
	Classe di avviso bit 1

	13
	Riservato

	14
	Regolazione della coppia attiva

	15
	Riservato



[bookmark: _Toc250405543]

[bookmark: _Toc53552836]Valore di riferimento della velocità B a 32 bit (NSOLL_B)
Il valore di riferimento della velocità B (NSOLL_B) è una parola a 32 bit nella quale il valore di riferimento della velocità viene trasmesso al convertitore.
Il valore di riferimento viene trasferito come numero intero preceduto da segno. Il bit 31 determina il segno del valore di riferimento come segue:
– bit = 0 --> valore di riferimento positivo
– bit = 1 --> valore di riferimento negativo
Il valore 1 073 741 824 (4000 0000 esadecimale) corrisponde alla velocità nel parametro p2000. 
Nella nostra applicazione nel parametro p2000 è presente il valore 7300 1/min.
Il valore di riferimento attuale della velocità si calcola come segue:
n_rif= (NSOLL_B x p2000)/1 073 741 824
[bookmark: _Toc250405544][bookmark: _Toc53552837]Valore attuale della velocità B a 32 bit (NIST_B)
Il valore attuale della velocità B è una parola a 32 bit tramite la quale viene trasmessa la velocità del convertitore. La normalizzazione di questo valore corrisponde a quella del valore di riferimento NSOLL_B.
[bookmark: _Toc53552838]Parola di comando 2 (STW2)
	Bit
	Significato

	00
	Riservato

	01
	Riservato

	02
	Riservato

	03
	Riservato

	04
	Riservato

	05
	Riservato

	06
	Blocco integratore del regolatore di velocità

	07
	Selezione asse in sosta

	08
	Posizionamento su riscontro fisso

	09
	Riservato

	10
	Riservato

	11
	Riservato

	12
	Segno di vita del controller bit 0

	13
	Segno di vita del controller bit 1

	14
	Segno di vita del controller bit 2

	15
	Segno di vita del controller bit 3


 


[bookmark: _Toc53552839]Parola di stato 2 (ZSW2)
	Bit
	Significato

	00
	Riservato

	01
	Riservato

	02
	Riservato

	03
	Riservato

	04
	Riservato

	05
	Apertura del freno di stazionamento

	06
	Blocco integratore del regolatore di velocità

	07
	Asse in sosta attivo

	08
	Posizionamento su riscontro fisso

	09
	Riservato

	10
	Riservato

	11
	Riservato

	12
	Segno di vita del dispositivo bit 0

	13
	Segno di vita del dispositivo bit 1

	14
	Segno di vita del dispositivo bit 2

	15
	Segno di vita del dispositivo bit 3



[bookmark: _Toc53552840]Trasduttore 1 parola di comando (G1_STW)
	Bit
	Significato

	00
	Richiesta funzione 1

	01
	Richiesta funzione 2

	02
	Richiesta funzione 3

	03
	Richiesta funzione 4

	04
	Richiesta comando bit 0

	05
	Richiesta comando bit 1

	06
	Richiesta comando bit 2

	07
	Modalità

	08
	Riservato

	09
	Riservato

	10
	Riservato

	11
	Riservato

	12
	Riservato

	13
	Richiesta ciclica valore assoluto

	14
	Richiesta trasduttore in sosta

	15
	Conferma errore trasduttore






[bookmark: _Toc53552841]Trasduttore 1 parola di stato (G1_ZSW)
	Bit
	Significato

	00
	Funzione 1 attiva

	01
	Funzione 2 attiva

	02
	Funzione 3 attiva

	03
	Funzione 4 attiva

	04
	Valore 1

	05
	Valore 2

	06
	Valore 3

	07
	Valore 4

	08
	Tastatore di misura 1 deviato

	09
	Tastatore di misura 2 deviato

	10
	Riservato

	11
	Conferma errore trasduttore attiva

	12
	Riservato

	13
	Valore assoluto ciclico 

	14
	Trasduttore in sosta attivo

	15
	Errore dell'encoder 



[bookmark: _Toc53552842]Scostamento di posizione (XERR)
Tramite il segnale XERR lo scostamento di posizione viene trasmesso come valore binario a 32 bit allineato a destra.
[bookmark: _Toc53552843]Valore attuale posizione 1 da trasduttore 1 (G1_XIST1)
Tramite il segnale G1_XIST1 la posizione reale attuale incrementale del sistema di misura viene emessa senza segno come valore binario a 32 bit allineato a destra.
[bookmark: _Toc53552844]Fattore di amplificazione per il regolatore di posizione (KPC)
Tramite il segnale KPC il fattore di amplificazione per il regolatore di posizione viene trasmesso come valore binario a 32 bit allineato a destra.
[bookmark: _Toc53552845]Valore attuale posizione 2 da trasduttore 1 (G1_XIST2)
Tramite il segnale G1_XIST2 la posizione reale attuale assoluta in scala del sistema di misura viene emessa senza segno come valore binario a 32 bit allineato a destra.


[bookmark: _Toc53552846]Tool di messa in servizio SINAMICS Startdrive per SINAMICS S210
L'ultima versione del software per la messa in servizio SINAMICS Startdrive, può essere scaricata dalla pagina web: 
support.industry.siemens.com.
SINAMICS Startdrive è un tool integrato nel TIA Portal e corrisponde nella struttura e nei comandi, al TIA Portal già noto.
L'ampliamento di SINAMICS Startdrive comprendente i dati e le viste dei convertitore di frequenza SINAMICS S210 già supportati da questo tool. 
In questo modo essi vengono parametrizzati e messi in servizio in modo confortevole. Sono disponibili numerose funzioni e opzioni di supporto per la diagnostica e la ricerca errori.
[bookmark: _Toc452136513][bookmark: _Toc53552847]Reset del convertitore di frequenza e dell'indirizzo IP 
All'unità di controllo del convertitore di frequenza può essere assegnato un nuovo indirizzo IP direttamente con SINAMICS Startdrive nel TIA Portal. Ora l'unità di controllo può essere anche resettata.
Richiamare a tale scopo il Totally Integrated Automation Portal con doppio clic (® TIA Portal V16) 
[image: ]
Selezionare la voce  "Online & Diagnostics" (Online & Diagnostica), quindi aprire  "Project view" (Vista progetto).
[image: ]

Nella navigazione del progetto, alla voce "Online access" (Accesso online) selezionare la scheda di rete del computer. Facendo clic su "Update accessible devices" (Aggiorna nodi accessibili), si visualizza l'indirizzo IP (se già impostato) o l'indirizzo MAC (se l'indirizzo IP non è ancora stato assegnato), dell'unità di controllo del convertitore di frequenza SINAMICS S210 collegato.  Selezionare  "Online & Diagnostics" (Online & Diagnostica). 
[image: ]


Si raccomanda, prima di assegnare nuovamente l'indirizzo IP, di resettare i parametri dell'interfaccia PROFINET. Selezionare la funzione  "Reset of PROFINET interface parameters" (Resettaggio dei parametri d'interfaccia PROFINET) e fare clic su  "Reset" (Resetta).
[image: ]

Confermare la richiesta di conferma con  "Yes" (Sì).
[image: ]
La riuscita del resettaggio può essere monitorata in "Show all messages" (Visualizza tutti i messaggi) della finestra  "Info" (Informazioni)  "General" (Generale)
[image: ]

Successivamente selezionare nuovamente  "Update accessible devices" (Aggiorna nodi accessibili) e  "Online & Diagnostics" (Online & Diagnostica) del convertitore. Selezionare la funzione  "Assign IP address" (Assegna Indirizzo IP) per assegnare l'indirizzo IP. Inserire qui ad es. il seguente indirizzo IP:  IP address (Indirizzo IP): 192.168.0.21  Subnet mask (Maschera di sottorete) 255.255.255.0. Ora fare clic su  "Assign IP address" (Assegna indirizzo IP) per assegnare questo nuovo indirizzo IP all'unità di controllo del convertitore di frequenza. 
[image: ]
L'assegnazione riuscita dell'indirizzo IP viene visualizzata nuovamente come messaggio nella finestra  "Info" (Informazioni)  "General" (Generale),
[image: ]


[bookmark: _Toc53552848]Ripristino dell'impostazione di fabbrica del SINAMICS S210 
Prima di eseguire il reset del convertitore alle impostazioni di fabbrica, è necessario selezionare nuovamente  "Update accessible devices" (Aggiorna nodi accessibili) e  "Online & Diagnostics" (Online & Diagnostica) nel convertitore di frequenza. Per il reset del convertitore di frequenza alle impostazioni di fabbrica selezionare, alla voce "Backup/Restore" (Backup/Ripristino) il comando di menu  "Restore factory resetting" (Ripristina le impostazioni di fabbrica) quindi fare clic su  "Start" (Avvio).
[image: ]
Selezionare l'opzione [image: ] "Also save RAM data retentively" (Salva anche dati RAM a ritenzione) e confermare la richiesta di conferma del ripristino delle impostazione di fabbrica selezionando  "OK". 
[image: ]

Avvertenza: 
Con il reset del convertitore di frequenza alle impostazioni di fabbrica, le impostazione della comunicazione, come ad es. l'indirizzo IP e la sottorete, vengono mantenute.

[bookmark: _Toc444073543][bookmark: _Toc53552849]Lettura dello stato del firmware e del numero di ordinazione di SINAMICS S210 
Prima di leggere lo stato del firmware e il numero di ordinazione del SINAMICS S210, è necessario selezionare nuovamente  "Update accessible devices" (Aggiorna nodi accessibili) e  "Online & Diagnostics" (Online & Diagnostica) del SINAMICS S210. Alla voce di menu  "Diagnostics" (Diagnostica)  "General" (Generale) è possibile leggere la sigla, il numero di ordinazione, lo stato dell'hardware e del firmware.
[image: ]



[bookmark: _Toc53552850]
Definizione del compito
Di seguito il progetto del capitolo "032-600_Blocchi dati_globali" viene integrato con un convertitore di frequenza S210 PN.
Due diverse posizioni del magazzino per componenti in plastica alla fine del nastro devono potere essere regolate in modo rapido e preciso tramite una unità di posizionamento servoassistita. 
Viene quindi realizzato il comando del servoazionamento con un oggetto tecnologico tramite PROFINET IRT.
[bookmark: _Toc53552851]Pianificazione
L'unità di posizionamento azionata da un servomotore viene comandata da un convertitore di frequenza SINAMICS S210.
Questo convertitore di frequenza deve essere creato nel progetto, parametrizzato e messo in servizio.
La parametrizzazione del convertitore di frequenza avviene online con il software SINAMICS Startdrive utilizzando i dati di base dell'unità di controllo.
[bookmark: _Hlk20349563]A tal fine i dati del servomotore e i dati del trasduttore vengono riconosciuti automaticamente tramite l'interfaccia DRIVE-CLiQ.
Il comando del convertitore avviene tramite PROFINET IRT con l'oggetto tecnologico Motion Control "TO_PositioningAxis". Questo deve essere creato, collegato al servoazionamento S210 e parametrizzato.
Infine viene creato un blocco funzionale adatto alle biblioteche "MC_Magazin" tramite il quale possono essere eseguite le seguenti istruzioni Motion Control:
Conferma di un errore
Funzionamento a impulsi SU (velocità positiva / verso destra) / GIU (velocità negativa / verso sinistra)
Ricerca del punto di riferimento sul riscontro fisso (in basso) con definizione del punto di riferimento
Posizionamento sulla Position00 con predefinizione del valore di posizione
Posizionamento sulla Position01 con predefinizione del valore di posizione
Posizionamento sulla Position02 con predefinizione del valore di posizione
Al richiamo del blocco funzionale "MC_Magazin" nel blocco organizzativo "Main" [OB1] il punto di riferimento e i valori di posizione vengono preassegnati in modo fisso.
I comandi di avvio vengono collegati sugli ingressi.
[bookmark: _Toc420571708][bookmark: _Toc53552852]
Schema tecnico
Nel seguito si riporta lo schema tecnico per la definizione del compito.
[image: ]
Figura 3: Schema tecnico
[image: capture_010_09102014_151535_2.png]
Figura 4: Quadro di comando

[bookmark: _Toc420571709][bookmark: _Toc418509624][bookmark: _Toc418368570][bookmark: _Toc53552853]
Tabella di riferimento
I seguenti segnali devono essere utilizzati come operandi globali nel presente compito.
	DI
	Tipo
	Identificazione
	Funzione
	NC/NO

	E 0.0
	BOOL
	-A1
	Segnalazione ARRESTO D’EMERGENZA OK
	NC

	E 0.1
	BOOL
	-K0
	Impianto "ON"
	NO

	E 0.2
	BOOL
	-S0
	Selettore modo operativo Manuale (0)/
Automatico(1)
	Manuale = 0
Automatico = 1

	E 0.3
	BOOL
	-S1
	Tasto di avvio automatico
	NO

	E 0.4
	BOOL
	-S2
	Tasto di arresto automatico
	NC

	E 0.5
	BOOL
	-B1
	Sensore cilindro -M4 inserito
	NO

	E 1.0
	BOOL
	-B4
	Sensore scivolo occupato
	NO

	E 1.3
	BOOL
	-B7
	Sensore pezzo alla fine del nastro
	NO

	E 2.0
	BOOL
	-S10
	Pulsante di conferma
	NO

	E 2.1
	BOOL
	-S11
	Pulsante di jog in avanti
	NO

	E 2.2
	BOOL
	-S12
	Pulsante di jog all'indietro
	NO

	E 2.3
	BOOL
	-S13
	Pulsante di impostazione punto di riferimento
	NO

	E 2.4
	BOOL
	-S14
	Pulsante di avvio posizionamento sulla posizione 00
	NO

	E 2.5
	BOOL
	-S15
	Pulsante di avvio posizionamento sulla posizione 01
	NO

	E 2.6
	BOOL
	-S16
	Pulsante di avvio posizionamento sulla posizione 02
	NO


	DQ
	Uscita digitale

	AA
	Uscita analogica

	A
	Uscita


Legenda della tabella di riferimento
	DI
	Ingresso digitale

	AE
	Ingresso analogico

	I
	Ingresso

	NC
	Normally Closed (contatto normalmente chiuso)

	NO
	Normally Open (contatto normalmente aperto)









[bookmark: _Toc53552854]
Istruzioni strutturate passo passo
Qui di seguito sono riportate le istruzioni per realizzare la pianificazione passo dopo passo. Per chi possiede già nozioni di base sarà sufficiente seguire i passaggi numerati. Diversamente, seguire i passaggi illustrati delle istruzioni.

[bookmark: _Toc53552855]Disarchiviazione di un progetto esistente
Prima di ampliare il progetto "032-600_Blocchi dati_globali" dal capitolo "032‑600_Blocchi dati_globali", provvedere alla relativa disarchiviazione. Per la disarchiviazione di un progetto preesistente selezionare il relativo archivio alla voce  Project (Progetto) Retrieve (Recupera) nella vista del progetto. Confermare la selezione premendo il pulsante "Open..." (Apri....). ( Project (Progetto)  Open (Apri)  Selection of a .zap archive (Selezione di un archivio .zap)  Open (Apri))
[image: ]

Ora è possibile selezionare la directory di destinazione nella quale salvare il progetto disarchiviato. Confermare la selezione con "OK". ( Target directory (Directory di destinazione)  OK)


Salvare il progetto aperto assegnandogli il nome "062-121 Servo S210 IRT TO S7-1500". ( Project (Progetto)  Save as… (Salva con nome...)  062-121 Servo S210 IRT TO S7-1500  Save (Salva))
[image: ]

[bookmark: _Toc53552856]
Creazione sistema di servoazionamento in TIA Portal
Per la realizzazione del collegamento tra il sistema di servoazionamento SINAMICS S210 e la CPU1516F-3 PN/DP, è necessario passare alla "Network view" (Vista di rete). In questo caso è possibile il "SINAMICS S210" desiderato con il mouse nella vista di rete tramite Drag&Drop. ( Devices & networks (Dispositivi e reti)  Network view (Vista di rete)  Drives & starters (Azionamenti e starter)  SINAMICS drives (Azionamenti SINAMICS)  SINAMICS S210  200-240V 1AC, 0,4 kW  n. art.:6SL3210-5HB10-4xFx  versione 5.2).
[image: ]


Nelle proprietà dell'"Interfaccia PROFINET [X1]"del "S210 PN" impostare un indirizzo IP adatto alla CPU. (® S210 PN ® PROFINET interface[X1] (Interfaccia PROFINET[X1]) ® Properties (Proprietà) ® Ethernet addresses (Indirizzi Ethernet) ® IP Protocoll (Protocollo IP) ® Indirizzo IP): 192.168.0.21)
[image: ]




[bookmark: _Toc53552857]Lettura dei dati del servomotore e del trasduttore tramite l'interfaccia DRIVE-CLiQ
Nel sistema di servoazionamento compatto S210 PN in fase di avvio i dati del servomotore e del trasduttore vengono riconosciuti automaticamente tramite l'interfaccia DRIVE-CLiQ su X100. Questi dati possono essere semplicemente caricati dall'unità di controllo S210 PN. 
(® Drive unit_1 (Azionamento_1) ® [image: ] Upload from device (Caricamento del dispositivo))
[image: ]

Avvertenza: 
Durante la procedura di caricamento, SINAMICS S210 legge la targhetta elettronica del tipo di motore del motore 1FK2 collegato ed esegue la messa in servizio del motore (IBN). In mancanza del motore non è possibile concludere la messa in servizio del motore e quindi la messa in servizio automatica. In questo stato non è possibile alcuna parametrizzazione del convertitore. Pertanto sono disponibili solo alcune funzioni come, ad es., la diagnostica o il reset.

Nella seguente finestra di dialogo selezionare le impostazioni dell'interfaccia PG/PC e fare clic su "Start search" (Avvia ricerca). Al termine di queste operazioni, "SINAMICS drive" (Azionamento SINAMICS), dovrebbe essere visibile e selezionabile come dispositivo di destinazione. Fare clic su "Load" (Carica). (® Type of the PG/PC interface: (Tipo di interfaccia PG/PC:) PN/IE ® "PG/PC interface:" (Interfaccia PG/PC): … ® "Connection to subnet:" (Collegamento alla sottorete:) Directly at slot 'CU X150' (Direttamente al posto connettore 'CU X150') ® Start search (Avvia ricerca) ® S210 PROFINET ® Upload (Caricamento))
[image: ]

Avvertenza
Benché in precedenza sia stato effettuato un reset dei parametri dell'interfaccia PROFINET e sia stata ripristinata l'impostazione di fabbrica dell'azionamento, può accadere che sia ancora presente il nome dell'unità di una progettazione precedente e che questo sia stato assegnato come nome del dispositivo. Questa impostazione si può modificare successivamente.



Il motore e il trasduttore (encoder) compaiono ora nella configurazione dell'apparecchio. Memorizzare il progetto con i dati appena caricati. ( Configurazione dispositivo  [image: ])
[image: ]


[bookmark: _Toc53552858]Dettagli sul motore e sul trasduttore
Il motore selezionato può essere visualizzato nelle proprietà di configurazione del dispositivo. ( Device configuration (Configurazione dispositivo) ® Properties (Proprietà) ® General (Generale) ® Motor–selection–1FK2 (Selezione motore 1FK2))
[image: ]
Qui è possibile visualizzare i dettagli di un motore riconosciuto. ( Device configuration (Configurazione dispositivo) ® Properties (Proprietà) ® General (Generale) ® Motor details (Dettagli motore))
  [image: ]

Qui possono essere visualizzati anche dettagli sul trasduttore. ( Device configuration (Configurazione dispositivo) ® Properties (Proprietà) ® General (Generale) ® Encoder_4 (Trasduttore_4) ® General (Generale) ® Measuring system – Selection – Drive-CliQ (Sistema di misura – Selezione – Drive-CliQ))
[image: ]
[image: ]



I dettagli del sistema di misura sono disponibili in un altro sottomenu. ( Device configuration (Configurazione dispositivo) ® Properties (Proprietà) ® General (Generale) ® Encoder_4 (Trasduttore_4) ® General (Generale) ® Measuring system details (Dettagli sistema di misura))
[image: ]
Qui viene visualizzata anche l'unità di analisi trasduttore. ( Device configuration (Configurazione dispositivo) ® Properties (Proprietà) ® General (Generale) ® Encoder_4 (Trasduttore_4) ® SMXX_3)
[image: ]



[bookmark: _Toc53552859]Parametrizzazione dell'azionamento
Per effettuare l'ulteriore parametrizzazione del convertitore di frequenza, aprire con doppio clic i "Parameters" (Parametri) del Drive_S210…[S210 PN] e nella "Function view" (Vista funzionale) selezionare la "Basic parametrization" (Parametrizzazione di base) Qui regoliamo innanzi tutto la "Motor ambient temperature" (Temperatura ambiente del motore) e i "Limits" (Limiti). (® Drive_S210…[S210 PN] ® Parameterization (Parametrizzazione) ® Function view (Vista funzionale) ® Basic parametrization (Parametrizzazione di base) ® Motor (Motore) ® Motor ambient temperature: (Temperatura ambiente del motore:) 25°C ® Limits (Limiti))
[image: ]
[image: ]


Nella "'Function view" (Vista funzionale) è possibile effettuare anche le impostazioni per la "Safety Integrated" (Sicurezza integrata) degli "Inputs/outputs" (Ingressi/Uscite). 
(® Drive_S210…[S210 PN] ® Parameters (Parametri) ® Function view (Vista funzionale) ® Safety Integrated (Sicurezza integrata) ® Inputs/outputs (Ingressi/Uscite) ® Digital inputs (Ingressi digitali))
[image: ]
Nella "'Parameter view" (Vista parametri) è possibile visualizzare in elenchi diversi tutti i parametri e modificarli, a seconda dei diritti di accesso e dello stato dell'azionamento. ( ® Parameter view (Vista parametri))
[image: ]


Salvare un'altra volta il progetto prima di procedere al caricamento dei parametri nel Drive_S210...[S210 PN],[image: ]. (® [image: ] ® Drive_S210..._[S210 PN] ® [image: ])
[image: ]
Prima di procedere al caricamento, il riepilogo delle operazioni richieste viene visualizzato ancora una volta a scopo di controllo. Selezionare ora [image: ] "Save the parameterization retentively" (Salva la parametrizzazione a ritenzione), quindi fare clic su "Load" (Carica). 
(® [image: ] Save the parameterization retentively (Salva la parametrizzazione a ritenzione) ® Load (Carica))
[image: ]

Avvertenza
Si raccomanda di salvare i parametri anche a ritenzione, affinché vengano mantenuti anche in caso di una interruzione di tensione

[bookmark: _Toc53552860]Test e messa in servizio di convertitori con pannello di comando
Per consentire il test della parametrizzazione attuale anche senza programma PLC, aprire il "Control panel" (Pannello di comando) dal menu "Commissioning" (Messa in servizio) del "Drive_S210...[S210 PN]". Quindi fare clic su "[image: ]2. (® Drive_S210…[S210 PN] ® Commissioning (Messa in servizio) ® Control panel (Pannello di comando)  [image: ])
[image: ]

Nel pannello di comando selezionare innanzitutto l'opzione "Activate master control [image: ]" (Priorità di comando). La comunicazione tra il PC e il convertitore viene ora monitorata. Qui è necessario che avvenga una comunicazione riuscita almeno ogni 10000 ms. Diversamente il motore si arresta e le abilitazioni vengono resettate. (® Master control (Priorità di comando): [image: ] ® 10000 ms ® OK)
[image: ]
Per l'avvio del motore devono essere impostate le abilitazioni azionamento [image: ]. In genere ciò avviene automaticamente. Quindi il motore può essere avviato con la velocità impostata [image: ] oppure [image: ]. (® "Speed" (Velocità): 1000.00 1/min ® [image: ])
[image: ]

Facendo clic su "[image: ]" l'azionamento può essere inserito. Al termine del test la priorità di comando deve essere nuovamente [image: ]. ( [image: ]  [image: ])
[image: ]
[image: ]


Al termine attivare ancora la funzione "[image: ]" e salvare nuovamente il progetto 
‚[image: ]‘. ([image: ]  [image: ])
[image: ]


[bookmark: _Toc53552861]Assegnazione servoazionamento della CPU1516F-3 PN/DP come dispositivo IRT
Per assegnare SINAMICS S210 della CPU1516F-3 PN/DP come dispositivo IRT è necessario passare alla "Network view" (Vista di rete). Qui collegare le interfacce Ethernet dell'unità di controllo dell'S210 PN e della CPU1516F-3 PN/DP con il mouse. 
(® [image: ] Ethernet ® [image: ] Ethernet)
[image: ]



Un ulteriore presupposto per un collegamento IRT è una assegnazione definita delle porte sull'unità di controllo dell'S210 PN alle porte della CPU1516F-3 PN/DP. Qui si collega la Port1 con il mouse. (® Topology view (Vista topologia) ® [image: ] Port_1 ® [image: ] Port_1)
[image: ]
Nella "'Topology overview" (Panoramica topologica) è possibile visualizzare dettagli sull'assegnazione topologica. (® Topology view (Vista topologica) ® Topology overwiev (Panoramica topologica))
[image: ]


Tornati nella "Network view" (Vista rete) all'azionamento in "General" (Generale) viene attribuito il nome del dispositivo. (® Network view (Vista rete) ® General (Generale) ® Name (Nome): Drive_S210_magazine) 
[image: ]
Nell'"Interfaccia PROFINET" dell'"S210 PN", alla voce "PROFINET" assicurarsi che questo nome venga acquisito automaticamente come nome del dispositivo PROFINET. 
(® PROFINET interface (Interfaccia PROFINET) ® Ethernet addresses (Indirizzi Ethernet) ® PROFINET ® [image: ] Generate PROFINET device name automatically (Generare automaticamente il nome dispositivo PROFINET)) 
[image: ]

Ora è possibile effettuare le "Real time settings" (Impostazioni in tempo reale) della "PROFINET interface" (Interfaccia PROFINET) . Per questa applicazione come prima cosa viene selezionata, per la sincronizzazione, la classe RT "IRT" (Isochronous Real Time) e vengono definite le impostazioni del dominio. (® PROFINET interface (Interfaccia PROFINET) ® Advanced options (Opzioni avanzate) ® Real time settings (Impostazioni in tempo reale) ® Synchronization (Sincronizzazione) ® RT class (Classe IRT): [image: ] IRT ® Domain settings (Impostazioni dominio) ® cpu_1516f.profinet-schnittstelle_1: SyncMaster ® Send clock: (Clock di invio:) 2.000 ms)
[image: ]
[image: ]
Per il "Drive_S210_magazine" è necessario impostare il funzionamento in sincronismo di clock. (® Drive_S210_magazine ® PROFINET interface (Interfaccia PROFINET) ® Advanced options (Opzioni avanzate) ® Isochronous mode (Modalità con sincronismo di clock)® [image: ] Isochronous mode (Funzionamento con sincronismo di clock))
[image: ]



Per lo "Scambio dati ciclico" tra il PLC e il convertitore di frequenza viene impostato il "Telegramma standard 5". (® PROFINET interface [X150] (Interfaccia PROFINET [X150]) ® Cyclic data exchange (Scambio di dati ciclico) ® Send (Actual value) (Invio (valore attuale)): Standard Telegramm 5 (Telegramma standard 5) ® Receive (Setpoint) (Ricezione (valore di riferimento)): Standard Telegramm 5) (Telegramma standard 5)
[image: ]

Per le aree di indirizzi selezionare "E/I 256…264" e "A/Q 256 … 264". (® PROFINET interface [X150] (Interfaccia PROFINET [X150] ® Cyclic data exchange (Scambio dati ciclico) ® Send (Actual value) (Invio (Valore attuale)) ® Start address E/I 256 (Indirizzo iniziale E/I 256) ® Receive (Setpoint) (Ricezione (Valore di riferimento)) ® Start address A/Q 256 (Indirizzo iniziale A/Q 256)
[image: ][image: ]



Per il "Drive_S210_magazine" in funzionamento con sincronismo di clock è necessario assegnare ancora un blocco organizzativo con sincronismo di clock. L'opzione "Add new and open" (Aggiungi nuovo e apri) dovrebbe essere deselezionata [image: ]. (® PROFINET interface[X150] (Interfaccia PROFINET [X150]) ® Cyclic data exchange (Scambio dati ciclico) ® Send (Actual value) (Invio (valore attuale)) ® Organization block (Blocco organizzativo) ® [image: ] ® MC-Servo ® [image: ] Add new and open (Aggiungi nuovo e apri) ® OK)
[image: ]
[image: ]

Il blocco organizzativo con sincronismo di clock viene assegnato automaticamente anche al telegramma di ricezione. Salvare ora il progetto con le impostazioni preesistenti.
(® PROFINET interface[X150] (Interfaccia PROFINET [X150]) ® Cyclic data exchange (Scambio dati ciclico) ® Receive (Setpoint) (Ricezione (valore di riferimento)) ® Organization block (Blocco organizzativo) ® MC-Servo [image: ])
[image: ]



[bookmark: _Toc53552862]Creazione oggetto tecnologico nella CPU1516F-3 PN/DP
Per controllare l'applicazione di posizionamento nel servoazionamento si crea un nuovo oggetto tecnologico nella CPU1516F-3 PN/DP. A tal fine in "Motion Control" selezionare l'oggetto "TO_PositioningAxis". (® CPU1516F-3 PN/DP ® Technology objects (Oggetti tecnologici) ® Add new object (Aggiungi nuovo oggetto) ® Motion Control ® TO_PositioningAxis ® PositioningAxis_magazine ® OK)
[image: ]



Ora si apre automaticamente la "Function view" (Vista funzionale) per l'oggetto tecnologico. Qui selezionare prima i "Basic parameters" (Parametri di base) visualizzati qui. (® Function view (Vista funzionale) ® Basic parameters (Parametri di base))
[image: ]
[image: ]


Successivamente si seleziona il "Drive control" (Controllo azionamento) nel nostro "Drive_S210_magazine" come "Hardware interface" (Interfaccia hardware) per l'oggetto tecnologico. (® Hardware interface (Interfaccia hardware) ® Drive (Azionamento) ® PROFINET IO-System(100) ® Drive_S210_magazine ® Drive control (Controllo azionamento) ® [image: ])
[image: ]
[image: ]


I dati del trasduttore vengono acquisiti automaticamente. (® Hardware interface (Interfaccia hardware) ® Encoder (Trasduttore))
[image: ]
Si conservano i valori per lo scambio di dati con l'azionamento. (® Hardware interface (Interfaccia hardware) ® Data exchange with the drive (Scambio dati azionamento))
[image: ]



Si conservano i valori per lo scambio di dati con il trasduttore. (® Hardware interface (Interfaccia hardware) ® Data exchange encoder (Scambio dati trasduttore))
[image: ]
In "Extended parameters" (Parametri avanzati) è possibile modificare il "Drive mechanism" (Meccanismo azionamento). Qui selezionare le impostazioni visualizzate. (® Extended parameters (Parametri avanzati) ® Mechanics (Meccanismo) ® Drive mechanism (Meccanismo azionamento))
[image: ]



Alla voce "Extended parameters" (Parametri avanzati) è possibile effettuare impostazioni relative alla meccanica, alle preimpostazioni della dinamica, ai limiti, all'impostazione dei riferimenti, ai controlli della posizione, ecc. (Extended parameters (Parametri avanzati) ® Dynamic default values (Preimpostazioni dinamica) ® …)
[image: ]

Avvertenza: 
Maggiori informazioni sulle singole impostazioni sono disponibili nella Guida online e nei manuale.



[bookmark: _Toc53552863]Caricamento CPU1516F-3 PN/DP e assegnazione di un nome dispositivo all'azionamento
Ora si memorizza il progetto e si carica nella CPU1516F-3 PN/DP la configurazione del dispositivo, il convertitore di frequenza S210 PN come dispositivo e l'oggetto tecnologico nella "CPU_1516F [CPU1516F-3 PN/DP]". ([image: ] CPU_1516F [CPU1516F-3 PN/DP]  [image: ])
[image: ]


Inoltre è necessario assegnare un nome dispositivo al convertitore di frequenza S210 che funge ora da IO-Device della CPU_1516F. Per fare questo, selezionare innanzitutto il "Drive_S210_magazine" e selezionare [image: ]"Assign device name" (Assegna nome dispositivo) (® Drive_S210_magazine ® [image: ] Assign device name (Assegna nome dispositivo)).
[image: ]

Nella seguente finestra di dialogo è possibile selezionare la "PG/PC interface" (Interfaccia PG/PC) prima di selezionare il "Drive_S210_magazine" e assegnare il nome "Assign name" (Assegnazione nome). (® PROFINET device name (Nome dispositivo PROFINET): Drive_S120_magazine ® SINAMICS S210 ® Assign name (Assegnazione nome))
[image: ]
Avvertenza: 
Se nella rete sono disponibili più IO Device, l'identificazione del dispositivo è resa possibile dall'indirizzo MAC stampato o dal LED lampeggiante.


Per ridurre il numero dei componenti visualizzati, se troppo elevato, selezionare il filtro "Only show devices of the same type" (Visualizza solo dispositivi dello stesso tipo). Se l'assegnazione del nome è riuscita, lo stato viene visualizzato con "OK". (® "Close" (Chiudi)
[image: ]



[bookmark: _Toc53552864]Test e messa in servizio dell'oggetto tecnologico 
Per testare l'oggetto tecnologico, si apre l'"Axis control panel" (Pannello di comando dell'asse) dal menu "Commissioning" (Messa in servizio) relativo all'oggetto tecnologico "PositioningAxis_magazine" [image: ] e lì la priorità di comando. (® CPU_1516F [CPU1516F-3 PN/DP] ® Technology objects (Oggetti tecnologici) ® PositioningAxis_magazine  Commissioning (Messa in servizio) ® Axis control panel (Pannello di comando dell'asse) ® Master control (Priorità di comando): [image: ] ® 2000ms ® OK)
[image: ]
[image: ]

A tal fine è necessario abilitare [image: ] prima l'asse per avviare il motore. È possibile confermare [image: ] gli errori presenti. (® Axis (Asse): [image: ] ® Pending errors (Errori presenti): [image: ])
[image: ]
Quindi si può avviare il motore con la velocità impostata [image: ] oppure [image: ] e fermarlo con [image: ]. (® "Speed" (Velocità): 500,0 mm/s ® [image: ] ® [image: ])
[image: ]


Prima di effettuare il posizionamento assoluto è necessario definire un punto di riferimento ("Set home position"). Questo si fa fissando direttamente un valore in una determinata posizione, possibilmente su un riscontro fisso. (® Operating mode (Modo di funzionamento): Set home position (Definizione punto di riferimento) ® Control (Controllo) ® Position (Posizione) 0,0 mm ® [image: ])
[image: ]



Una volta stabilito il riferimento dell'asse, questo viene visualizzato nel pannello di comando dell'asse. Ora è possibile avviare e controllare il posizionamento assoluto con i valori qui visualizzati. (® Operating mode (Modo di funzionamento): Absolute positioning (Posizionamento assoluto) ® Target position (Posizione target): 1000.0 mm ® Velocity (Velocità): 500.00 ® [image: ])
[image: ]
[image: ]


Facendo clic su "[image: ]" è possibile bloccare di nuovo l'oggetto tecnologico. Al termine del test la priorità di comando deve essere nuovamente "[image: ]". ( [image: ]  [image: ])
[image: ]
[image: ]


Al termine attivare ancora la funzione "[image: ]" e salvare nuovamente il progetto 
"[image: ]". ([image: ]  [image: ])
[image: ]
[bookmark: _Toc53552865]
Creazione del programma per il comando del servomotore
Ora vogliamo creare il programma per comandare il servomotore. Prima di questo occorre creare una nuovo "Tag table_servo_magazine" (Tabella_variabili_magazzino_servoassistito) con le variabili qui visualizzate. ( CPU_1516F [CPU1516F-3 PN/DP]  PLC tags (Variabili PLC)  Add new tag table (Aggiungi nuova tabella delle variabili)  Tag table_servo_magazine (Tabella_variabili_magazzino_servoassistito))
[image: ]
[image: ]



Quindi si crea il blocco funzionale "MOTION_CONTROL_MAGAZINE". (®"Add new block" (Inserisci nuovo blocco) ® FB (Blocco funzionale) ® MOTION_CONTROL_MAGAZINE ® FUP ® OK)
[image: ]

Dichiarare, come qui visualizzato, l'interfaccia del blocco funzionale "MOTION_CONTROL_MAGAZINE". ( "MOTION_CONTROL_MAGAZINE" [FB2]  Block interface (Interfaccia di blocco))
[image: ]
[image: ]


Trascinare tramite Drag&Drop il comando "MC_RESET" dal punto "Motion Control" nelle "Instructions" (Istruzioni) di "Technology" (Tecnologia) nella prima rete e creare la relativa multiistanza "MC_RESET_Instance". ( Instructions (Istruzioni)  Technology (Tecnologia)  Motion Control  MC_RESET  Multi-instance (Multiistanza)  MC_RESET_Instance  OK)
[image: ]
[image: ]



Assegnare un nome alla Rete 1 e collegare il blocco "MC_RESET" come mostrato di seguito. 
[image: ]
Nella Rete 2 programmare il richiamo del blocco "MC_POWER" tramite multiistanza come mostrato qui. ( Instructions (Istruzioni)  Technology (Tecnologia)  Motion Control  MC_POWER)
[image: ]


Nella Rete 3 programmare il richiamo del blocco "MC_MOVEJOG" tramite multiistanza come mostrato qui. ( Instructions (Istruzioni)  Technology (Tecnologia)  Motion Control  MC_MOVEJOG)
[image: ]
Nella Rete 4 programmare il richiamo del blocco "MC_HOME" tramite multiistanza come mostrato qui. ( Instructions (Istruzioni)  Technology (Tecnologia)  Motion Control  MC_HOME)
[image: ]


Nella Rete 5 programmare il richiamo del blocco "MC_MOVEABSOLUTE" tramite multiistanza come mostrato qui. ( Instructions (Istruzioni)  Technology (Tecnologia)  Motion Control  MC_MOVEABSOLUTE)
[image: ]


Nella Rete 6 programmare il richiamo del blocco "MC_MOVEABSOLUTE" tramite multiistanza come mostrato qui. ( Instructions (Istruzioni)  Technology (Tecnologia)  Motion Control  MC_MOVEABSOLUTE)
[image: ]


Nella Rete 7 programmare il richiamo del blocco "MC_MOVEABSOLUTE" tramite multiistanza come mostrato qui. ( Instructions (Istruzioni)  Technology (Tecnologia)  Motion Control  MC_MOVEABSOLUTE)
[image: ]
Aprire il blocco organizzativo "Main[OB1]", quindi nella rete 4 richiamare il 
blocco funzionale "MOTION_CONTROL_MAGAZIN[FB2]". ( Main[OB1]  MOTION_CONTROL_MAGAZIN[FB2])
[image: ]


Creare il blocco dei dati di istanza come istanza singola. ( Single instance (Istanza singola)  –MOTION_CONTROL_MAGAZIN_DB  OK)
[image: ]



Collegare il blocco così come visualizzato e assegnare un nome alla rete 4.
[image: ]




[bookmark: _Toc53552866]Caricamento del programma nella SIMATIC S7 CPU 1516F-3 PN/DP
Salvare un'altra volta il progetto prima di procedere al caricamento nella CPU 1516F-3 PN/DP dei blocchi di programma modificati o appena creati "[image: ]". (® [image: ] ® Program blocks (Blocchi di programma) ® [image: ] )
[image: ]


[bookmark: _Toc53552867]Diagnostica del programma nella SIMATIC S7 CPU 1516F-3 PN/DP
Il blocco funzionale "MOTION_CONTROL_MAGAZIN[FB2]" può essere monitorato per la diagnostica del comando del servoazionamento dal programma. Facendo clic sul simbolo [image: D:\00_DATA\SIEMENS\Unterlagen\08_Ausbildungsunterlage_TIA-Portal_R1502_dt\032-100 FC-Programmierung\pics\055b.jpg] è possibile attivare/disattivare il controllo. ( MOTION_CONTROL_MAGAZIN[FB2]  [image: D:\00_DATA\SIEMENS\Unterlagen\08_Ausbildungsunterlage_TIA-Portal_R1502_dt\032-100 FC-Programmierung\pics\055b.jpg])
[image: ]
A fini di diagnostica dei valori nell'oggetto tecnologico "PositioningAxis_magazine" in una tabella di osservazione e anche nel programma è possibile accedere ai dati nel blocco dati relativo.  ( Add new watch table (Aggiungi nuova tabella di osservazione)  Watch table_servo_magazine (Tabella di osservazione_magazzino_servoassistito)  Technology object (Oggetto tecnologico)  PositioningAxis_ Magazine[DB4]  .ActualSpeed (.VelocitàAttuale)  .Position (.Posizione)  .ActualPosition (.PosizioneAttuale)   [image: D:\00_DATA\SIEMENS\Unterlagen\08_Ausbildungsunterlage_TIA-Portal_R1502_dt\032-100 FC-Programmierung\pics\055b.jpg])
[image: ]

Avvertenza: 
Si consiglia di accedere a questi dati solo in lettura

[bookmark: _Toc53552868]Diagnostica nell'oggetto tecnologico PositioningAxis_magazine
Nell'oggetto tecnologico "PositioningAxis_magazin" in "Diagnostics" (Diagnostica) sono disponibili diverse viste a supporto della diagnostica stessa. Come prima cosa vediamo qui la vista "Status and error bits" (Bit di stato e di errore). Facendo clic su  [image: D:\00_DATA\SIEMENS\Unterlagen\08_Ausbildungsunterlage_TIA-Portal_R1502_dt\032-100 FC-Programmierung\pics\055b.jpg] è possibile attivare/disattivare il controllo. ( Technology objects (Oggetti tecnologici)  PositioningAxis_magazine  Diagnostics (Diagnostica)  Status and error bits (Bit di stato e di errore)   [image: D:\00_DATA\SIEMENS\Unterlagen\08_Ausbildungsunterlage_TIA-Portal_R1502_dt\032-100 FC-Programmierung\pics\055b.jpg] )
[image: ]


Altre viste sono "Motion status" (Stato movimento) e "PROFIdrive telegram" (Telegramma PROFIdrive). ( Motion status (Stato movimento)  PROFIdrive telegram (Telegramma PROFIdrive))
[image: ]
[image: ]


Le voci "Axis status" (Stato dell'asse) e "Current values" (Valori attuali) si possono controllare anche in "Commissioning" (Messa in servizio) nell'"Axis control panel" (Pannello di comando dell'asse) dell'oggetto tecnologico "PositioningAxis_magazine". ( Technology objects (Oggetti tecnologici)  PositioningAxis_magazine  Commissioning (Messa in servizio)  Axis control panel (Pannello di comando dell'asse))
[image: ]


La funzione "Tuning" (Ottimizzazione) serve nella rilevazione del precontrollo e del guadagno ottimali (fattore Kv) per la regolazione della posizione dell'asse. A tal fine con la funzione di tracciamento viene mostrata la curva caratteristica della velocità dell'asse durante un movimento di posizionamento configurabile. Al termine è possibile valutare la registrazione e adattare di conseguenza il precontrollo e il guadagno. ( Technology objects (Oggetti tecnologici)  PositioningAxis_magazine  Commissioning (Messa in servizio)  Tuning (Ottimizzazione))
[image: ]

Avvertenza: 
Prima di effettuare una ottimizzazione, occorre eseguire un "One Button Tuning" nell'azionamento.

[bookmark: _Toc53552869]Diagnostica con SINAMICS Startdrive per servoazionamento S210
Nel convertitore di frequenza è possibile visualizzare gli "Active alarms" (Allarmi attivi) e gli "Active faults" (Guasti attivi). La funzione "Control/status word" (Parole di comando/di stato) è disponibile in "Online & Diagnostics" (Online & diagnostica). Facendo clic sul simbolo [image: ] è possibile visualizzarli nella vista dei messaggi e anche confermarli facendo clic sul simbolo "[image: ]". ( [image: ]  Drive_S210 (Azionamento_S210)  Online & diagnostics (Online & Diagnostica)  Diagnostics (Diagnostica)  Active alarms (Allarmi attivi)  [image: ]  [image: ])


[image: ]
In "Actual values" (Valori attuali) è possibile vedere valori importanti del servoazionamento. ( Drive_S210 (Azionamento_S210)  Online & diagnostics (Online & Diagnostica)  Diagnostics (Diagnostica)  Actual values (Valori attuali)  )
[image: ]


Qui si possono controllare anche gli "Status bits" (Bit di stato) del servoazionamento. ( Drive_S210... (Azionamento_S210...)  Online & diagnostics (Online & Diagnostica) Diagnostics (Diagnostica)  Actual values (Valori attuali)  Status bits (Bit di stato))
[image: ]
Il "Safety Integrated function status" (Stato di funzionamento integrato di sicurezza) è visibile anche in "Diagnostics" (Diagnostica). ( Drive_S210... (Azionamento_S210...)  Online & diagnostics (Online & Diagnostica)  Diagnostics (Diagnostica)  Safety Integrated function status (Stato di funzionamento integrato di sicurezza))
[image: ]


I dati dei telegrammi della comunicazione si possono controllare in "Receive direction" (Direzione di ricezione) e in "Send direction" (Direzione di invio). ( Drive_S210... (Azionamento_S210...)  Online & diagnostics (Online & Diagnostica)  PROFINET interface (Interfaccia PROFINET)  Communication (Comunicazione)  Send direction (Direzione di invio)  Receive direction (Direzione di ricezione))
[image: ]
Anche nella "Parameter view" (Vista parametri) e nella "Function view" (Vista funzioni) dei parametri si possono monitorare i valori online. ( Parameter (Parametri)  Functional view (Vista funzioni)  Parameter view" (Vista parametri)
[image: ]


Nel "Control panel" (Pannello di comando), alla voce "Commissioning" (Messa in servizio) si possono controllare stati e valori attuali. ( Commissioning (Messa in servizio)  Control panel (Pannello di comando))
[image: ]
[bookmark: _Toc412051847]

[bookmark: _Toc53552870]Archiviazione del progetto
Per concludere, archiviare il progetto completo. Nel menu  "'Project" (Progetto)  selezionare il comando "Archive" (Archivia) Aprire la cartella nella quale archiviare il progetto e salvare quest'ultimo come tipo di dati "TIA Portal project archive". ( Project (Progetto)  Archive (Archivia)  TIA Portal Project archive (Archivio progetti del TIA Portal)  062-121-servo-s210-irt-to-s7-1500…  Save (Salva))
[image: ]


[bookmark: _Hlk46960470]
[bookmark: _Toc496124138][bookmark: _Toc53552871]Lista di controllo
	N.
	Descrizione
	Verificato

	1
	Sistema di servoazionamento SINAMICS S210 creato in TIA Portal e parametrizzato con SINAMICS.
	

	2
	Sistema di servoazionamento SINAMICS S210 testato correttamente tramite pannello di comando.
	

	3
	Servoazionamento SINAMICS S210 della CPU1516F-3 PN/DP assegnato come dispositivo IRT
	

	4
	Oggetto tecnologico "TO_PositioningAxis" creato nella CPU1516F-3 PN/DP.
	

	5
	Configurazione dispositivi con il servoazionamento SINAMICS S210 caricata correttamente come dispositivo IRT nella CPU1516F-3 PN/DP.
	

	6
	Nome dispositivo assegnato al servoazionamento SINAMICS S210.
	

	7
	Oggetto tecnologico testato correttamente tramite pannello di comando.
	

	8
	Blocco funzionale "MOTION_CONTROL_MAGAZIN" [FB2] creato e richiamato in Main [OB1].
	

	9
	Compilazione e caricamento dei blocchi di programma eseguiti senza messaggi di errore.
	

	10
	Premere brevemente il pulsante "'Acknowledge" (Conferma) (-S10 = 1) per confermare l'errore.
	

	11
	Guidare il magazzino sul riscontro fisso con il pulsante "Jog" (Marcia a impulsi) (-S12 = 1).
	

	12
	Con il pulsante "Home position" (Punto di riferimento) (-S13 = 1) eseguire la ricerca del punto di riferimento sulla posizione del riscontro fisso.
	

	13
	Ora ci si può avvicinare alla posizione desiderata con i pulsanti 
Avvio posizionamento sulla posizione 00 (-S14 = 1)
Avvio posizionamento sulla posizione 01 (-S15 = 1)
Avvio posizionamento sulla posizione 02 (-S16 = 1).
	

	14
	Progetto archiviato correttamente.
	




[bookmark: _Toc5302998][bookmark: _Toc424900129][bookmark: _Toc53552872]Ulteriori informazioni

Per esercizi e approfondimenti sono disponibili, a carattere orientativo, ulteriori informazioni quali ad es.: Getting Started, video, tutorial, app, manuali, guide alla programmazione e trial software/firmware al seguente link:	 

Azionamenti

Vista "Ulteriori informazioni" 

Getting Started, video, tutorial, app, manuali, software/firmware di prova
· Video in TIA Portal
· TIA Portal Tutorial Center
· Getting Started
· Guide alla programmazione
· Accesso facile a SIMATIC S7-1200
· Scaricamento software/firmware di prova
· Documentazione tecnica del SIMATIC Controller
· App Industry Online Support
· TIA Portal, panoramica su SIMATIC S7-1200/1500
· Sito web TIA Portal
· Sito web SIMATIC S7-1200
· Sieto web SIMATIC S7-1500


[image: ]Ulteriori informazioni
Siemens Automation Cooperates with Education
siemens.com/sce
Documentazione SCE per corsisti/formatori
siemens.com/sce/documents
Trainer Package SCE
siemens.com/sce/tp
Partner di contatto SCE 
siemens.com/sce/contact
Digital Enterprise
siemens.com/digital-enterprise
Totally Integrated Automation (TIA)
siemens.com/tia
TIA Portal
siemens.com/tia-portal
TIA Selection Tool
siemens.com/tia/tia-selection-tool
Controllori SIMATIC
siemens.com/controller
Documentazione tecnica SIMATIC 
siemens.com/simatic-docu
Industry Online Support
support.industry.siemens.com.
Catalogo e sistema di ordinazione online Industry Mall 
mall.industry.siemens.com
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