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[bookmark: _Hlk47958347]Conversor de frequência SINAMICS S210
· Acionamento servo SINAMICS S210 para 1AC 200 - 240V com PROFINET
Nº de encomenda: 6SL3080-8BB00-0AA0

Em alternativa:
· Acionamento servo SINAMICS S210 para 3AC 380 - 480V com PROFINET, 
exclusivamente com S7-1500
Nº de encomenda: 6SL3080-8BE00-0AA0

[bookmark: OLE_LINK3][bookmark: OLE_LINK4]Sistemas de comando SIMATIC
· SIMATIC ET 200SP Open Controller CPU 1515SP PC2 F com WinCC RT Advanced 512 PTs
Nº de encomenda: 6ES7677-2SB42-4AB1
· SIMATIC ET 200SP Distributed Controller CPU 1512SP F-1 PN Safety
Nº de encomenda: 6ES7512-1SK00-4AB2
· SIMATIC CPU 1516F PN/DP Safety
Nº de encomenda: 6ES7516-3FN00-4AB2
· SIMATIC S7 CPU 1516-3 PN/DP
Nº de encomenda: 6ES7516-3AN00-4AB3
· SIMATIC CPU 1512C PN com software e PM 1507
Nº de encomenda: 6ES7512-1CK00-4AB1
· SIMATIC CPU 1512C PN com software, PM 1507 e CP 1542-5 (PROFIBUS)
Nº de encomenda: 6ES7512-1CK00-4AB2
· SIMATIC CPU 1512C PN com software
Nº de encomenda: 6ES7512-1CK00-4AB6
· SIMATIC CPU 1512C PN com software e CP 1542-5 (PROFIBUS)
Nº de encomenda: 6ES7512-1CK00-4AB7

SIMATIC STEP 7 Software for Training
· SIMATIC STEP 7 Professional V16 - licença individual
Nº de encomenda: 6ES7822-1AA06-4YA5
· SIMATIC STEP 7 Professional V16 - licença para sala de aula para 6 
Nº de encomenda: 6ES7822-1BA06-4YA5
· SIMATIC STEP 7 Professional V16 - licença de upgrade para 6
Nº de encomenda: 6ES7822-1AA06-4YE5
· SIMATIC STEP 7 Professional V16 - licença de estudante para 20
Nº de encomenda: 6ES7822-1AC06-4YA5

Atente para que estes pacotes para instrutores sejam substituídos por pacotes sucessores.
Uma vista geral dos pacotes SCE disponíveis atualmente você encontra em: siemens.com/sce/tp


Cursos complementares
Para cursos complementares regionais Siemens SCE, entre em contato com a pessoa de contato SCE regional: siemens.com/sce/contact


Mais informações sobre SCE
siemens.com/sce
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Sistema de acionamento servo S210 PN em PROFINET IRT com objetos de tecnologia em SIMATIC S7-1500
[bookmark: _Toc62462238]Objetivo
Neste capítulo você irá aprender como um conversor de frequência SINAMICS S210 PN com um comando SIMATIC S7 – no exemplo, uma CPU1516F-3 PN/DP com PROFINET – IRT (Isochronous Real Time/comunicação isócrona) é colocado em operação.
O módulo explica a colocação em operação do sistema de acionamento SERVO S210 PN com o software SINAMICS Startdrive no TIA Portal. 
Em seguida, é apresentado passo a passo como o servomotor pode ser controlado e monitorado a partir do programa da CPU1516F-3 PN/DP através de objetos de tecnologia.
Podem ser utilizados os sistemas de comando SIMATIC S7 mencionados no Capítulo 3.
[bookmark: _Toc62462239]Requisito
Este capítulo é baseado no capítulo "Blocos de dados globais" do SIMATIC S7. Para a realização deste capítulo, você pode recorrer, por ex., ao seguinte projeto: 
"032-600-blocos-de-dados-globais ...".
[bookmark: _Toc462187877][bookmark: _Toc62462240]Hardware e software necessários
1 Engineering Station: Os pré-requisitos são hardware e sistema operacional (mais informações podem ser consultadas em Readme/Leia-me nos DVDs de instalação do TIA Portal)
2 Software SIMATIC STEP 7 Professional no TIA Portal – a partir de V16
3 Software SINAMICS Startdrive no TIA Portal – a partir de V16
4 Comando SIMATIC S7-1500, por exemplo, CPU 1516F-3 PN/DP – a partir de firmware V2.8 com cartão de memória e 16DI/16DO 
[bookmark: _Hlk20350419]Nota: As entradas digitais devem estar conduzidas para fora em um painel de controle.
5 Sistema de acionamento servo:
· Conversor de frequência SINAMICS S210 com cartão de memória
· Motor elétrico SIMOTICS S-1FK2
· Cabo OCC MOTION-CONNECT
6	Conexão Ethernet entre Engineering Station e comando, bem como entre o comando e conversor de frequência
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2 SIMATIC STEP 7 Professional (TIA Portal) 
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1 Engineering Station
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3 SINAMICS Startdrive (Portal TIA) a partir de V16






6 Conexão Ethernet
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4 Sistema de comando SIMATIC S7-1500
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Painel de controle


6 Conexão Ethernet
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5 Sistema de acionamento servo:
- Conversor de frequência SINAMICS S210 com cartão de memória
- Motor SIMOTICS S-1FK2
- Cabo OCC MOTION-CONNECT








[bookmark: _Toc62462241]Teoria
[bookmark: _Toc62462242]Visão geral do sistema
[image: ]1 AC 230 V

	Fusível ou disjuntor
	Contator de rede (opcional)

	Filtro de rede (opcional)
	Resistência de frenagem externa (opcional)

	Retentor para IP65 (opcional)
	Servomotor 1FK2

	Cabo de extensão OCC (opcional)
	Montagem para passagem do armário de distribuição (opcional)

	Cabo de conexão OCC para motor, freio de retenção do motor e encoder
	Borne de blindagem

	Chapa de blindagem
	Alimentação de tensão de 24 V

	Cartão de memória SD (opcional)
	Dispositivo de colocação em operação, por exemplo, notebook

	Comando, por exemplo, SIMATICS S7-1500
	


[bookmark: _Toc62462243]Conexões e elementos de comando do conversor
[image: ]Suporte da blindagem para cabos blindados, alívio da tração através de cinta para cabos para outros cabos

X1
Alimentação de tensão e resistência de frenagem externa ↔ braking resistor 3 m
X124
24V externo, 
para loop through para outros conversores
↔ 30 m
Confirmar falhas
Slot para cartão SD
X107
Freio de retenção do motor
↔ 50 m

X100
Conexão do sensor
↔ 50 m

X150 P2
Porta PN 2
↔ 100 m

X150 P1
Porta PN 1
↔ 100 m

X130
Sensor de medição e entradas digitais failsafe

X127
IBN com Weserver através de Ethernet
↔ 10 m

Indicação de falha
LEDs de status
X2
Conexão do motor
↔ 50 m

[bookmark: _Toc62462244]Cabo de conexão OCC
[image: ]
	1. Conector redondo M12 ou M17, 10 polos
	Cabo MOTION-CONNECT OCC

	Blindagem
	Cabos para o freio de retenção

	Cabos de alimentação
	Conector SIEMENS IX para cabo de sinal



Os detalhes podem ser consultados nos manuais em support.automation.siemens.com.

[bookmark: _Toc62462245]Precauções de segurança e avisos
Antes da instalação e colocação em operação do SINAMICS S210, devem ser observadas as instruções de segurança e avisos a seguir.
[bookmark: _Toc62462246]Generalidades
	[bookmark: bookmark0][image: ] AVISO

	[bookmark: bookmark1]Risco de morte devido à não observância das instruções de segurança e instalação
O guia de instalação rápida (Quick Installation Guide) contém apenas as informações mais importantes sobre a instalação do conversor. 
A não observância das instruções de segurança e instalação contidas no manual de operação pode resultar em morte ou ferimentos graves.
· Observe as instruções de segurança e instalação contidas no manual de operação: www.siemens.com/sinamics-s210
· Em particular, observe também as instruções de segurança referentes às funções integradas de segurança. Certifique-se de que estas estão funcionando corretamente após uma troca de aparelho.



	[image: ]PERIGO

	Risco de morte por choque elétrico devido à carga residual nos capacitores do circuito intermediário
Devido aos capacitores do circuito intermediário, tensão perigosa ainda estará presente por até 5 minutos após desligar a tensão de alimentação.
Tocar em partes energizada resulta em morte ou ferimentos graves.
· Abra as tampas de proteção ou cobertura dos terminais do aparelho somente após decorridos 5 minutos.
· Antes de iniciar os trabalhos, verifique a ausência de tensão medindo todos os polos, também em relação à terra.
· Certifique-se de que a placa de advertência correspondente se encontra colocada no respectivo idioma do país.



Nota: 
Parte-se do pressuposto de que, para as etapas de operação e tarefas a seguir, é utilizada uma unidade de conversor pré-montada pronta com servomotor. Para a instalação elétrica, respeite as normas de segurança e avisos das empresas fabricantes. As notas e diretivas para a montagem e a instalação elétrica podem ser consultadas nos manuais do SINAMICS S210.



[bookmark: _Toc62462247]Telegramas
Para a comunicação IRT com o conversor de frequência podem ser selecionados diversos telegramas com diferentes comprimentos de dados de processo e conteúdos.
Aqui é usado o telegrama 5 padrão.
[bookmark: _Toc401860942][bookmark: _Toc250402407][bookmark: _Toc62462248]Dados de processo (PZD) para SINAMICS S210 como telegrama 5 padrão
Por meio dos dados de processo, é possível transferir palavras de comando e valores nominais (CLP -> SINAMICS) ou palavras de estado e valores efetivos (SINAMICS -> CLP). A estrutura da área PZD apresenta a forma a seguir em um telegrama 5 para o acoplamento através de PROFINET:
	
	Telegrama de solicitação
(CLP -> SINAMICS)
	Telegrama de resposta
(SINAMICS -> CLP)

	PZD1
	Palavra de comando 1
(STW1)
	Palavra de estado 1
(ZSW1)

	PZD2

PZD3

	Valor nominal de rotação B (32 bits)
(NSOLL_B)
	Valor efetivo de rotação B (32 bits)
(NIST_B)

	PZD4
	Palavra de comando 2
(STW2)
	Palavra de estado 2
(ZSW2)

	PZD5
	Palavra de comando do encoder 1
(G1_STW)
	Palavra de estado do encoder 1
(G1_ZSW)

	PZD2

PZD3

	Desvio de posição
(XERR)
	Valor efetivo de posição 1 do encoder 1
(G1_XIST1)

	PZD2

PZD3

	Fator de ganho para o controlador 
de posição
(KPC).
	Valor efetivo de posição 2 
do encoder 1
(G1_XIST2)






[bookmark: _Toc401860943][bookmark: _Toc250402408][bookmark: _Toc62462249]
A palavra de comando 1 (STW1)
	Bit
	Significado

	00
	LIGA/DESLIGA1

	01
	DESLIGA2

	02
	DESLIGA3

	03
	Liberar operação

	04
	Bloquear encoder de função de rampa

	05
	Reservado

	06
	Liberar valor nominal de rotação

	07
	Confirmar falha

	08
	Reservado

	09
	Reservado

	10
	Controle através de CLP

	11
	Reservado

	12
	Abrir freio de retenção

	13
	Reservado

	14
	Regulagem do torque/rotação

	15
	Reservado



[bookmark: _Toc62462250]A palavra de estado 1 (ZSW1)
	Bit
	Significado

	00
	Pronto para ligação

	01
	Operacional

	02
	Liberar operação

	03
	Falha ativa

	04
	Nenhuma marcha por inércia ativa

	05
	Nenhuma parada rápida ativa

	06
	Bloqueio de ligação ativo

	07
	Aviso ativo

	08
	Liberação do regulador

	09
	Controle solicitado

	10
	Valor de comparação alcançado/excedido

	11
	Classe de aviso bit 0

	12
	Classe de aviso bit 1

	13
	Reservado

	14
	Regulagem do torque ativa

	15
	Reservado



[bookmark: _Toc250405543]

[bookmark: _Toc62462251]O valor nominal de rotação B 32 bits (NSOLL_B)
O valor nominal de rotação B (NSOLL_B) é uma palavra de 32 bits na qual o valor nominal de rotação necessário é transmitido para o conversor.
O valor nominal é transmitido como número inteiro com sinal. O bit 31 define o sinal do valor nominal como segue:
– Bit = 0 --> valor nominal positivo
– Bit = 1 --> valor nominal negativo
O valor 1 073 741 824 (4000 0000 Hex) corresponde à rotação no parâmetro p2000. 
Na nossa aplicação, no parâmetro p2000 consta o valor 7300 1/min.
O valor nominal de rotação atual é calculado como segue:
n_soll = (NSOLL_B x p2000)/1 073 741 824
[bookmark: _Toc250405544][bookmark: _Toc62462252]O valor efetivo de rotação B 32 bits (NIST_B)
O valor efetivo de rotação B é uma palavra de 32 bits por meio da qual é transmitida a rotação do conversor. A normalização deste valor corresponde a aquela do valor nominal NSOLL_B.
[bookmark: _Toc62462253]A palavra de comando 2 (STW2)
	Bit
	Significado

	00
	Reservado

	01
	Reservado

	02
	Reservado

	03
	Reservado

	04
	Reservado

	05
	Reservado

	06
	Bloqueio do integrador do regulador de rotações

	07
	Seleção do eixo estacionário

	08
	Deslocamento até o encosto fixo

	09
	Reservado

	10
	Reservado

	11
	Reservado

	12
	Sinal de vida do controlador Bit 0

	13
	Sinal de vida do controlador Bit 1

	14
	Sinal de vida do controlador Bit 2

	15
	Sinal de vida do controlador Bit 3


 


[bookmark: _Toc62462254]A palavra de estado 2 (ZSW2)
	Bit
	Significado

	00
	Reservado

	01
	Reservado

	02
	Reservado

	03
	Reservado

	04
	Reservado

	05
	Abrir freio de retenção

	06
	Bloqueio do integrador do regulador de rotações

	07
	Eixo estacionário ativo

	08
	Deslocamento até o encosto fixo

	09
	Reservado

	10
	Reservado

	11
	Reservado

	12
	Sinal de vida do dispositivo Bit 0

	13
	Sinal de vida do dispositivo Bit 1

	14
	Sinal de vida do dispositivo Bit 2

	15
	Sinal de vida do dispositivo Bit 3



[bookmark: _Toc62462255]A palavra de comando do encoder 1 (G1_STW)
	Bit
	Significado

	00
	Solicitar função 1

	01
	Solicitar função 2

	02
	Solicitar função 3

	03
	Solicitar função 4

	04
	Solicitar comando Bit 0

	05
	Solicitar comando Bit 1

	06
	Solicitar comando Bit 2

	07
	Modo

	08
	Reservado

	09
	Reservado

	10
	Reservado

	11
	Reservado

	12
	Reservado

	13
	Solicitar valor absoluto ciclicamente

	14
	Solicitar encoder estacionário

	15
	Confirmar falha do encoder






[bookmark: _Toc62462256]A palavra de estado do encoder 1 (G1_ZSW)
	Bit
	Significado

	00
	Função 1 ativa

	01
	Função 2 ativa

	02
	Função 3 ativa

	03
	Função 4 ativa

	04
	Valor 1

	05
	Valor 2

	06
	Valor 3

	07
	Valor 4

	08
	Sensor de medição 1 desviado

	09
	Sensor de medição 2 desviado

	10
	Reservado

	11
	Confirmar falha do encoder ativo

	12
	Reservado

	13
	Valor absoluto ciclicamente 

	14
	Encoder estacionário ativo

	15
	Falha do encoder 


	
[bookmark: _Toc62462257]Desvio de posição (XERR)
Através do sinal XERR, o desvio de posição é transmitido como um valor binário de 32 bits alinhado à direita.
[bookmark: _Toc62462258]Valor efetivo de posição 1 do encoder 1 (G1_XIST1)
Através do sinal G1_XIST1 é emitida a posição efetiva incremental atual do sistema de medição sem sinal como valor binário de 32 bits alinhado à direita.
[bookmark: _Toc62462259]Fator de ganho para o controlador de posição (KPC)
Através do sinal KPC, é transmitido o fator de ganho para o controlador de posição como valor binário de 32 bits alinhado à direita.
[bookmark: _Toc62462260]Valor efetivo de posição 2 do encoder 1 (G1_XIST2)
Através do sinal G1_XIST2 é emitida a posição efetiva absoluta escalonada atual do sistema de medição sem sinal como valor binário de 32 bits alinhado à direita.


[bookmark: _Toc62462261]Ferramenta de colocação em operação SINAMICS Startdrive para SINAMICS S210
É possível fazer o download da versão mais recente do software de colocação em operação SINAMICS Startdrive através do site: 
support.industry.siemens.com.
O SINAMICS Startdrive é uma ferramenta integrada no TIA Portal e, com relação à sua estrutura e operação, corresponde ao já conhecido TIA Portal.
A extensão do SINAMICS Startdrive inclui dados e visualizações para os conversores de frequência SINAMICS S210 lá já suportados. 
Desta forma, estes podem ser parametrizados e colocados em operação de maneira confortável. Diversas funções e ajudas estão disponíveis para diagnóstico e localização de falhas.
[bookmark: _Toc452136513][bookmark: _Toc62462262]Reinicialização do conversor de frequência e ajuste do endereço IP 
Usando o SINAMICS Startdrive no TIA Portal é possível atribuir diretamente um novo endereço IP para a Control Unit do conversor de frequência. Agora também é possível executar a reinicialização da Control Unit.
Para tal, acesse o Totally Integrated Automation Portal com um clique duplo. (® TIA Portal V16). 
[image: ]
Selecione o item  "Online & Diagnostics" (Online&Diagnóstico) e, em seguida, abra a  "Project view" (Visualização do projeto).
[image: ]
Na árvore do projeto, selecione a placa de rede do seu computador em  "Online access" (Acessos online). Clicando em  "Update accessible devices" (Atualizar dispositivos acessíveis), é possível ver o endereço IP (caso já configurado) ou o endereço MAC (caso o endereço IP ainda não tenha sido atribuído) da Control Unit do conversor de frequência SINAMICS S210 conectado  Selecione  "Online & Diagnostics" (Online&Diagnóstico). 
[image: ]


No entanto, antes de atribuir um novo endereço IP, recomenda-se primeiro executar a reinicialização dos parâmetros da interface PROFINET. Para tal, selecione a função  "Reset of PROFINET interface parameters" (Reinicialização dos parâmetros da interface PROFINET) e clique em  "Reset" (Reinicializar).
[image: ]

Confirme a pergunta se realmente deseja executar a reinicialização com  "Yes" (Sim)
[image: ]
A reinicialização bem-sucedida pode ser controlada em "Show all messages" (Exibir todas as mensagens) na janela  "Info"  "General" (Geral).
[image: ]

Em seguida, selecionar novamente  "Update accessible devices" (Atualizar dispositivos acessíveis) e  "Online & Diagnostics" (Online&Diagnóstico) do seu conversor de frequência. Selecione aqui a função  "Assign IP address" (Atribuir endereço IP) para a atribuição do endereço IP. Neste local inserir, por exemplo, o seguinte endereço IP:  Endereço IP: 192.168.0.21  Máscara de sub-rede 255.255.255.0. Clicar agora em  "Assign IP address" (Atribuir endereço IP) e este novo endereço será atribuído à Control Unit do seu conversor de frequência. 
[image: ]
A atribuição bem-sucedida do endereço IP é novamente exibida como mensagem na janela  "Info"  "General" (Geral).
[image: ]


[bookmark: _Toc62462263]Restaurar o ajuste de fábrica do SINAMICS S210 
Antes de poder executar a reinicialização do conversor de frequência para os ajustes de fábrica, é necessário selecionar novamente  "Update accessible devices" (Atualizar dispositivos acessíveis) e  "Online & Diagnostics" (Online&Diagnóstico) do seu conversor de frequência. Para executar a reinicialização do conversor de frequências aos ajustes de fábrica, em  "Executar backup/restaurar" selecione  "Backup/Restore" (Restaurar ajustes de fábrica) e  "Start" (Iniciar).
[image: ]
Selecione a opção [image: ] "Also save RAM data retentively" (Também salvar dados RAM retentivamente) e confirme a pergunta se você realmente deseja restaurar os ajustes de fábrica com  "OK". 
[image: ]
Nota: 
Ao executar a reinicialização do conversor de frequências para o ajuste de fábrica, as configurações de comunicação, como por exemplo, endereço IP e máscara de sub-rede, permanecem inalteradas.

[bookmark: _Toc444073543][bookmark: _Toc62462264]Ler a versão do firmware e o número do pedido do SINAMICS S210 
Antes de poder executar a leitura da versão do firmware e do número do pedido do SINAMICS S210, é necessário selecionar novamente  "Update accessible devices" (Atualizar dispositivos acessíveis) e  "Online & Diagnostics" (Online&Diagnóstico) do SINAMICS S210. No item de menu  "Diagnostics" (Diagnóstico)  "General" (Geral) é possível ler a designação abreviada, o número do pedido, a versão de hardware e a versão do firmware.
[image: ]



[bookmark: _Toc62462265]
Definição da tarefa
A seguir, o projeto do capítulo "032-600_Blocos_de_dados_globais" deve ser complementado em um conversor de frequência S210 PN.
Duas posições diferentes do carregador para peças de plástico no final da linha devem ser ajustadas de forma rápida e precisa usando uma unidade de posicionamento servo. 
Para isto, a ativação do acionamento servo é realizada com um objeto de tecnologia através de PROFINET IRT.

[bookmark: _Toc62462266]Planejamento
Uma unidade de posicionamento acionada por um servomotor é ativada por um conversor de frequência SINAMICS S210.
Este conversor de frequências deve ser criado, parametrizado e colocado em operação no projeto.
A parametrização do conversor de frequência é realizada online com o software SINAMICS Startdrive, com os dados básicos sendo lidos pela Control Unit.
[bookmark: _Hlk20349563]Os dados de motor do servomotor e os dados do encoder são detectados automaticamente através da interface DRIVE-CLiQ.
A ativação do conversor de frequência é realizada através de PROFINET IRT com o objeto de tecnologia Motion Control "TO_PositioningAxis". Este deve ser criado, ser vinculado ao acionamento S210 e parametrizado.
Em seguida, é criado um bloco de função compatível com biblioteca "MC_Magazin" por meio do qual poderão ser executadas as instruções Motion Control a seguir:
Confirmação de uma falha
Controle por impulsos PARA CIMA (rotação positiva/direita) / PARA BAIXO (rotação negativa/esquerda)
Referenciamento ao batente fixo (embaixo) com definição do ponto de referência
Posicionamento em Position00 com especificação do valor de posição
Posicionamento em Position01 com especificação do valor de posição
Posicionamento em Position02 com especificação do valor de posição

Ao chamar o bloco de função "MC_Magazin" no bloco de organização "Main" [OB1], o ponto de referência e os valores de posição são especificados de modo fixo.
Os comandos de início são conectados às entradas.
[bookmark: _Toc420571708][bookmark: _Toc62462267]
Esquema de tecnologia
Aqui é possível visualizar o esquema da tecnologia para a definição da tarefa.
[image: ]
Figura 3: Esquema de tecnologia
[image: capture_010_09102014_151535_2.png]
Figura 4: Painel de comando

[bookmark: _Toc420571709][bookmark: _Toc418509624][bookmark: _Toc418368570][bookmark: _Toc62462268]
Tabela de ocupação
Os seguintes sinais são necessários como operandos globais para esta tarefa.
	PT
	Tipo
	Designação
	Função
	NC/NO

	E 0.0
	BOOL
	-A1
	Mensagem de PARADA DE EMERGÊNCIA ok
	NC

	E 0.1
	BOOL
	-K0
	Sistema "Liga"
	NO

	E 0.2
	BOOL
	-S0
	Interruptor de seleção de modo manual (0)/
automático(1)
	Manual = 0
Automático=1

	E 0.3
	BOOL
	-S1
	Botão de partida automática
	NO

	E 0.4
	BOOL
	-S2
	Botão de parada automática
	NC

	E 0.5
	BOOL
	-B1
	Sensor do cilindro -M4 retraído
	NO

	E 1.0
	BOOL
	-B4
	Sensor de rampa ocupada
	NO

	E 1.3
	BOOL
	-B7
	Sensor de peça no final do transportador
	NO

	E 2.0
	BOOL
	-S10
	Botão "Confirmar"
	NO

	E 2.1
	BOOL
	-S11
	Botão "Controle por impulsos para cima"
	NO

	E 2.2
	BOOL
	-S12
	Botão "Controle por impulsos para baixo"
	NO

	E 2.3
	BOOL
	-S13
	Botão "Definir ponto de referência"
	NO

	E 2.4
	BOOL
	-S14
	Botão "Iniciar posicionamento na posição 00"
	NO

	E 2.5
	BOOL
	-S15
	Botão "Iniciar posicionamento na posição 01"
	NO

	E 2.6
	BOOL
	-S16
	Botão "Iniciar posicionamento na posição 02"
	NO



Legenda referente à lista de ocupação
	DA
	Saída digital

	AA
	Saída analógica

	A
	Saída


	PT
	Entrada digital

	AE
	Entrada analógica

	E
	Entrada

	NC
	Normally Closed (contato normalmente fechado)

	NO
	Normally Open (contato normalmente aberto)


[bookmark: _Toc62462269]
Instrução passo a passo estruturada
A seguir, você verá uma instrução de como implementar o planejamento. Se você já possui os respectivos conhecimentos prévios, basta acompanhar os passos enumerados para o processamento. Caso contrário, siga apenas os seguintes passos ilustrados na instrução.

[bookmark: _Toc62462270]Recuperar um projeto existente
Antes de poder expandir o projeto "032-600-Blocos-de-dados-globais…" do capítulo "032‑600_Blocos_de_dados_globais", este deve ser extraído do arquivo. Para recuperar um projeto existente, é necessário selecionar o respectivo arquivo a partir da visualização do projeto em  Project (Projeto)  Open (Abrir). A seguir, confirme a sua seleção com Abrir. ( Project (Projeto)  Open (Abrir)  Seleção de um arquivo .zap  Abrir)
[image: ]

Na sequência, é possível selecionar o diretório de destino, no qual o projeto recuperador deve ser salvo. Confirme a sua seleção com "OK". ( Diretório de destino  OK)


Salvar o projeto aberto com o nome "062-121 Servo S210 IRT TO S7-1500". ( Project (Projeto)  Save as… (Salvar como …)  062-121 Servo S210 IRT TO S7-1500  Salvar)
[image: ]

[bookmark: _Toc62462271]
Criar um sistema de acionamento servo no TIA Portal
Para interligar o sistema de acionamento servo do SINAMICS S210 com a CPU1516F-3 PN/DP é necessário alterar para a ''Network view" (Visualização de rede). Neste ponto, o 'SINAMICS S210' desejado pode ser arrastado com o mouse para a visualização de rede usando o recurso de Arrastar&Soltar. ( Devices & networks (Aparelhos & Redes)  Network view (Visualização de rede) Drives & starters (Acionamentos & Motores de partida)  SINAMICS drives (Acionamentos SINAMICS)  SINAMICS S210  200-240V 1AC, 0,4kW  N° do artigo:6SL3210-5HB10-4xFx  Versão 5.2).
[image: ]


Em seguida, nas propriedades da "Interface PROFINET [X1]' do 'S210 PN' deve ser definido um endereço IP que corresponda à CPU. (® S210 PN ® POROFINET Interface [X1] ® Properties (Propriedades) ® Ethernet addresses (Endereços Ethernet) ® IP protocol (Protocolo IP) ® IP address (Endereço IP): 192.168.0.21)
[image: ]




[bookmark: _Toc62462272]Ler os dados do servomotor e os dados do encoder através da interface DRIVE-CLiQ
Nos sistemas de acionamento servo compactos S210 PN, os dados do servomotor e os dados do encoder são detectados automaticamente no X100 através da interface DRIVE-CLiQ durante a inicialização. É possível fazer o upload destes dados a partir da Control Unit S210 PN. (® Drive unit_1 (Aparelho de acionamento_1) ® [image: ] Upload from device (Carregar do aparelho))
[image: ]

Nota: 
Durante o processo de boot, o SINAMICS S210 executa a leitura da plaqueta eletrônica de identificação do motor 1FK2 conectado e realiza a colocação em operação do motor (IBN). Sem o motor, a IBN do motor e, portanto, a colocação automática em operação, não podem ser concluídas. Não é possível realizar a parametrização do conversor neste estado. Sendo assim, apenas algumas poucas funções estarão disponíveis, como por exemplo, diagnóstico ou reinicialização.

Na caixa de diálogo a seguir, selecione as configurações da interface PG/PC e clique em ''Start search" (Iniciar pesquisa). Em seguida, deve ser possível visualizar o seu ''SINAMICS drive" (Acionamento SINAMICS) e selecioná-lo como aparelho de destino. Depois, clique em ''Load" (Carregar). (® tipo da interface PG/PC: PN/IE ® Interface PG/PC: … ® Connection to subnet (Conexão com a sub-rede): Directly at slot (Diretamente no slot) 'CU X150' ® Start search (Iniciar pesquisa) ® S210 PN ® Upload (Carregar))
[image: ]

Nota
Apesar de anteriormente terem sido realizadas a reinicialização dos parâmetros da interface PROFINET e a restauração dos ajustes de fábrica do acionamento, é possível que tenha sido mantido o nome de módulo de um projeto anterior e este tenha sido agora atribuído como nome do aparelho. Este será alterado em um momento posterior.



O motor e encoder são exibidos na configuração do aparelho. Salve o projeto com os dados que você acabou de carregar. ( Device configuration (Configuração do aparelho)  [image: ])
[image: ]


[bookmark: _Toc62462273]Detalhes do motor e do encoder
O motor selecionado pode ser exibido nas propriedades da configuração do aparelho. 
( Device configuration (Configuração do aparelho) ® Properties (Propriedades) ® General (Geral) ® Motor - selection - 1FK2 (Motor–Seleção–1FK2_))
[image: ]
O detalhes do motor detectado podem ser exibidos aqui. ( Device configuration (Configuração do aparelho) ® Properties (Propriedades) ® General (Geral) ® Motor details (Detalhes do motor))
[image: ]
Os detalhes do encoder também podem ser exibidos aqui. ( Device configuration (Configuração do aparelho) ® Properties (Propriedades) ® General (Geral) ® Encoder_4 ® General (Geral) ® Measuring system (Sistema de medição) – Selection (Seleção) – Drive-CliQ)
[image: ]
[image: ]



Os detalhes do sistema de medição são disponibilizados em outro sub-menu. ( Device configuration (Configuração do aparelho) ® Properties (Propriedades) ® General (Geral) ® Encoder_4 ® General (Geral) ® Measuring system details (Detalhes do sistema de medição))
[image: ]
A unidade de avaliação do encoder também é exibida aqui. ( Device configuration (Configuração do aparelho) ® Properties (Propriedades) ® General (Geral) ® Encoder_4 ® SMXX_3)
[image: ]



[bookmark: _Toc62462274]Parametrizar o acionamento
Para realizar a parametrização restante do conversor de frequência, clique duas vezes para abrir os "Parameters" (Parâmetros) do Drive_S210…[S210 PN]' e selecione a "'Basic parameterization" (Parametrização básica) na "Function view" (Visualização de funções). Aqui iremos ajustar primeiramente a "Motor ambient temperature" (Temperatura ambiente do motor) e os limites. (® Drive_S210…[S210 PN] ® Parameterization (Parametrização) ® Function view (Visualização das funções) ® Basic parameterization (Parametrização básica) ® Motor ® Motor ambient temperature (Temperatura ambiente do motor): 25°C ® Limits (Limites))
[image: ]
[image: ]


Na "Function view" (Visualização de funções) também é possível realizar as configurações referentes a "Safety Integrated" e às "Inputs/outputs" (Entradas/saídas). 
(® Drive_S210…[S210 PN] ® Parametes (Parâmetros) ® Function view (Visualização de funções) ® Safety Integrated ® Inputs/outputs (Entradas/saídas) ® Digital inputs (Entradas digitais))
[image: ]
Na "Parameter view" (Visualização dos parâmetros), todos os parâmetros podem ser visualizados em várias listas e estes podem ser alterados dependendo dos direitos de acesso e do estado do acionamento. (® Parameter view (Visualização dos parâmetros))
[image: ]


Agora iremos salvar novamente o projeto antes de carregar os parâmetros em 'Drive_S210…[S210 PN]' ‚[image: ]‘. (® [image: ] ® Drive_S210…[S210 PN] ® [image: ])
[image: ]
Uma visão geral é novamente exibida para verificar os passos a serem realizados antes do carregamento. Em seguida, selecione "[image: ] Save parameterization retentively" (Salvar parametrização retentivamente) e clique em "Load" (Carregar). (® [image: ] Save parameterization retentively (Salvar parametrização retentivamente) ® Load (Carregar))
[image: ]

Nota
Recomenda-se salvar os parâmetros de forma retentiva para que sejam mantidos em caso de falha de tensão.

[bookmark: _Toc62462275]Teste e colocação em operação do conversor de frequências com painel de comando
Para que seja possível testar a parametrização realizada até o momento mesmo sem programa CLP, abrir o "Control panel" (Painel de comando) a partir do menu "Commissioning' menu of the 'Drive_S210...[S210 PN] (Colocação em operação' referente ao 'Acionamento_S210…[S210 PN]). Por fim, clique em '[image: ]'. 
(® Drive_S210…[S210 PN] ® Commissioning (Colocação em operação) ® Control panel (Painel de comando)  [image: ])
[image: ]

O primeiro passo no painel de comando é "Activate master control" (Ativar comando mestre [image: ]). Em seguida, a comunicação entre PC e conversor é monitorada. Aqui é necessário que uma comunicação bem-sucedida se realize pelo menos a cada 10000ms. Caso contrário, o motor é parado e as liberações são reinicializadas. (® Master control (Comando mestre): [image: ] ® 10000ms ® OK)
[image: ]
Para dar partida no motor, primeiro é necessário que as liberações de acionamento estejam definidas [image: ]. Via de regra, isto é realizado automaticamente. Em seguida, é possível dar a partida no motor com a rotação selecionada [image: ] ou [image: ]. (® Rotação: 1000.00 1/min ® [image: ])
[image: ]

O acionamento é desligado clicando em '[image: ]'. Após a conclusão do teste, é necessário "Deactivate master control" (Desativar o comando mestre) [image: ]'. ( [image: ]  [image: ])
[image: ]
[image: ]


Por fim, devemos salvar novamente '[image: ]' e o projeto ‚[image: ]‘. ([image: ]  [image: ])
[image: ]


[bookmark: _Toc62462276]Atribuir o acionamento servo da CPU1516F-3 PN/DP como dispositivo IRT
Para atribuir o SINAMICS S210 da CPU1516F-3 PN/DP como dispositivo IRT é necessário alterar para a "Network view" (Visualização de rede). Lá as interfaces Ethernet da Control Unit do S210 PN e da CPU1516F-3 PN/DP são conectadas usando o mouse. (® [image: ] Ethernet ® [image: ] Ethernet)
[image: ]



Outro pré-requisito para uma conexão IRT é uma atribuição definida das portas na Control Unit do S210 PN às portas na CPU1516F-3 PN/DP. Aqui conectamos a porta 1 usando o mouse. (® Topology view (Visualização de topologia) ® [image: ] Porta_1 ® [image: ] Porta_1)
[image: ]
Na 'Visualização de topologia' é possível exibir os detalhes referentes à atribuição topológica. (® Topology view (Visualização da topologia) ® Topology overview (Visão geral da topologia))
[image: ]


Voltando para a "Network view" (Visualização de rede), o acionamento recebe um nome do aparelho em "General" (Geral). (® Network view (Visualização de rede) ® General (Geral) ® Name (Nome): Drive_S210_Magazin) 
[image: ]
Certifique-se de que na 'Interface PROFINET' do 'S210 PN', no item 'PROFINET', este nome seja aplicado automaticamente como nome do aparelho PROFINET. (® Interface PROFINET ® Ethernet addresses (Endereço de Ethernet) ® PROFINET ® [image: ] Generate PROFINET device name automatically (Gerar automaticamente o nome de aparelho PROFINET)) 
[image: ]

Agora é possível realizar as "Real time settings" (Configurações em tempo real) da 'Interface PROFINET'. Primeiro, a classe RT 'IRT' (Isochronous Real Time) é selecionada para esta aplicação durante a sincronização e são especificadas as configurações de domínio. (® Interface PROFINET ® Advanced options (Opções avançadas) ® Real time settings (Configurações em tempo real) ® Synchronization (Sincronização) ® RT class (Classe IRT): [image: ] IRT ® Domain settings (Configurações de domínio) ® cpu_1516f.interface-profinet_1: SyncMaster ® Velocidade de envio: 2.000 ms)
[image: ]
[image: ]


Em seguida, o modo isócrono deve ser ajustado para o 'Drive_S210_Magazin'. 
(® Drive_S210_Magazin ® Interface PROFINET ® Advanced options (Opções avançadas) ® Isochronous mode (Sincronização de ciclo) ® [image: ] Isochronous mode (Modo isócrono))
[image: ]



Para o "Cyclic data exchange" (Intercâmbio cíclico de dados) entre o CLP e o conversor de frequência é especificado o "Standard telegram 5" (Telegrama 5 padrão). (® Interface PROFINET[X150] ® Cyclic data exchange (Intercâmbio cíclico de dados) ® Send (Actual value) (Enviar (valor efetivo)): Standard telegram 5 (Telegrama 5 padrão) ® Receive (Setpoint) (Receber (valor nominal)): Standard telegram 5 (Telegrama 5 padrão))
[image: ]

Para as áreas de endereço são selecionados 'E/I 256…264' e 'A/Q 256 … 264'. 
(® Interface PROFINET[X150] ® Cyclic data exchange (Intercâmbio cíclico de dados) ® Send (Actual value) (Enviar (valor efetivo)) ® Start address I 256 (Endereço inicial E/I 256) ® Receive (Setpoint) (Receber (valor nominal)) ® Start address Q 256 (Endereço inicial A/Q 256))
[image: ][image: ]



Ao 'Drive_S210_Magazin' em modo isócrono ainda é necessário atribuir um bloco de organização isócrono. A opção "Add new and open" (Adicionar novo e abrir) deve ser desmarcada [image: ]. (® Interface PROFINET[X150] ® Cyclic data exchange (Intercâmbio cíclico de dados) ® Send (Actual value) (Enviar (valor efetivo)) ® Organization block (Bloco de organização) ® [image: ] ® MC-Servo ® [image: ] Add new and open (Adicionar novo e abrir) ® OK)
[image: ]
[image: ]

O bloco de organização isócrono também é atribuído automaticamente ao telegrama de recepção. Agora o projeto é salvo com as configurações realizadas até o momento.
(® Interface PROFINET[X150] ® Cyclic data exchange (Intercâmbio cíclico de dados) ® Receive (Setpoint) (Receber (valor nominal)) ® Organization block (Bloco de organização) ® MC-Servo [image: ])
[image: ]



[bookmark: _Toc62462277]Criar objeto de tecnologia na CPU1516F-3 PN/DP
Para ativar a aplicação de posicionamento no acionamento servo, criamos um novo objeto de tecnologia na CPU1516F-3 PN/DP. Para isto, em 'Motion Control' selecionamos o objeto 'TO_PositioningAxis'. (® CPU1516F-3 PN/DP ® Technology objects (Objetos de tecnologia) ® Add new object (Adicionar novo objeto) ® Motion Control ® TO_PositioningAxis ® PositioningAxis_Magazin ® OK)
[image: ]



A "Function view" (Visualização de funções) do objeto de tecnologia se abre automaticamente. Aqui, primeiro devem ser selecionados os "Basic parameters" (Parâmetros básicos) mostrados. (® Function view (Visualização de funções) ® Basic parameters (Parâmetros básicos))
[image: ]
[image: ]


Em seguida, selecionamos o "Drive control" (Controle do acionamento) em nosso 'Drive_S210_Magazin' como "Hardware interface" (Interface de hardware) para o objeto de tecnologia. (® Hardware interface (Interface de hardware) ® Drive (Acionamento) ® PROFINET IO system(100) (Sistema IO PROFINET(100)) ® Drive_S210_Magazin ® Drive control (Controle do acionamento) ® [image: ])
[image: ]
[image: ]


Os dados do encoder são aplicados automaticamente. (® Hardware inteface (Interface de hardware) ® Encoder)
[image: ]
Os valores para o intercâmbio de dados com o acionamento são mantidos. (® Hardware interface (Interface de hardware) ® Data exchange with the drive (Intercâmbio de dados do acionamento))
[image: ]



Os valores para o intercâmbio de dados com o encoder são mantidos. (® Hardware interface (Interface de hardware) ® Data exchange encoder (Intercâmbio de dados do encoder))
[image: ]
Em "Extended parameters" (Parâmetros avançados) é possível realizar um ajuste em relação à "Drive mechanism" (Mecanismo do acionamento) especificada. Aqui devem ser selecionados os ajustes mostrados. (® Extended parameters (Parâmetros avançados) ® Mechanics (Mecânica) ® Drive mechanism (Mecanismo do acionamento))
[image: ]



No item "Extended parameters" (Parâmetros avançados) podem ser realizados ajustes referentes à mecânica, pré-configurações da dinâmica, limites, ajustes de referência, monitoramentos de posição etc. (Extended parameters (Parâmetros avançados) ® Dynamic default values (Pré-configuração da dinâmica) ® …)
[image: ]

Nota: 
Informações mais detalhadas sobre as configurações individuais podem ser consultadas na ajuda online e nos manuais.



[bookmark: _Toc62462278]Carregar a CPU1516F-3 PN/DP e atribuir um nome de aparelho ao acionamento
Agora salvamos o projeto e carregamos a CPU1516F-3 PN/DP com a configuração do aparelho, o conversor de frequência S210 PN como dispositivo e o objeto de tecnologia na 'CPU_1516F [CPU1516F-3 PN/DP]'. ([image: ] CPU_1516F [CPU1516F-3 PN/DP]
  [image: ])
[image: ]


Além disto, é necessário atribuir um nome de aparelho para o conversor de frequência S210 como dispositivo IO da CPU_1516F. Para isto, primeiro marcamos o 'Drive_S210_Magazin' e selecionamos '[image: ] Atribuir nome de aparelho'. (® Drive_S210_Magazin ® [image: ] Assign device name (Atribuir nome de aparelho))
[image: ]

Na caixa de diálogo a seguir é possível selecionar a 'Interface PG/PC' antes de selecionar 'Drive_s210_Magazin' e 'Atribuir nome'‘. (® Nome de aparelho PROFINET: Acionamento_s120_Magazin ® SINAMICS S210 ® Assign name (Atribuir nome))
[image: ]
Nota: 
Nos casos em que existirem diversos dispositivos IO na rede, é possível identificar o aparelho com base no endereço MAC impresso ou através de 'LED piscando'.


Caso seja exibido um número muito grande de componentes, é possível filtrar a visualização clicando em 'Exibir somente aparelhos do mesmo tipo'. Quando o nome do aparelho tiver sido atribuído com sucesso, isto é exibido no status com 'OK'. (® Close (Fechar))
[image: ]



[bookmark: _Toc62462279]Teste e colocação em operação do objeto de tecnologia 
Para poder testar o objeto de tecnologia, abrimos o "Axis control panel" (Painel de comando do eixo) a partir do menu "Commissioning" (Colocação em operação) referente ao objeto de tecnologia 'PositioningAxis_Magazin' e [image: ] lá o comando mestre. (® CPU_1516F [CPU1516F-3 PN/DP] ® Technology objects (Objetos de tecnologia) ® PositioningAxis_Magazin  Commissioning (Colocação em operação) ® Axis control panel (Painel de comando do eixo) ® Master control (Comando mestre): [image: ] ® 2000ms ® OK)
[image: ]
[image: ]

Para dar partida no motor, primeiro é necessário o eixo '[image: ]'. As falhas pendentes podem aqui [image: ]. (® Axis (Eixo): [image: ] ® Pending errors (Falhas pendentes): [image: ])
[image: ]
Em seguida, é possível dar a partida no motor com a rotação selecionada [image: ] ou [image: ] e pará-lo com [image: ]. (® Speed (Rotação): 500.0 mm/s ® [image: ] ® [image: ])
[image: ]


Antes de poder executar o posicionamento absoluto, primeiro é necessário "Set home position" (Definir o ponto de referenciamento). Isto é feito diretamente por meio da definição de um valor de posição em uma posição específica, preferencialmente em um batente fixo. (® Operating mode (Modo de operação): Set home position (Definir ponto de referenciamento) ® Control (Comandar) ® Posição 0.0 mm ® [image: ])
[image: ]



Quando o eixo estiver referenciado, este fato será indicado no painel de comando do eixo. O posicionamento absoluto pode agora ser iniciado e observado com os valores aqui exibidos. (® Operating mode (Modo de operação): Absolute positioning (Posicionamento absoluto) ® Target position (Posição de destino): 1000.0 mm ® Velocity (Velocidade): 500.00 ® [image: ])
[image: ]
[image: ]


O objeto de tecnologia pode ser novamente bloqueado clicando em '[image: ]'. Após a conclusão do teste, é necessário novamente "Master control" (Comando mestre) 
'[image: ]'. ( [image: ]  [image: ])
[image: ]
[image: ]


Por fim, devemos salvar novamente '[image: ]' e o projeto '[image: ]'. ( [image: ]  [image: ])
[image: ]
[bookmark: _Toc62462280]
Criar um programa para a ativação do servomotor
Agora iremos criar o programa para poder ativar o servomotor. Antes disto ainda iremos criar uma nova "Tag table_servo_magazine" (Tabela de variáveis_Servo_Magazin) com as variáveis aqui mostradas. ( CPU_1516F [CPU1516F-3 PN/DP]  "PLC tags" (Variáveis CLP)  Add new tag table (Adicionar nova tabela de variáveis)  Tag table_servo_magazine (Tabela de variáveis_Servo_Magazin))
[image: ]
[image: ]



Em seguida, criamos o bloco de função 'MOTION_CONTROL_MAGAZIN'. (® Add new block (Adicionar novo bloco) ® FB ® MOTION_CONTROL_MAGAZIN ® FUP ® OK)
[image: ]

Conforme mostrado aqui, declare a interface do bloco de função 'MOTION_CONTROL_MAGAZIN'. ( 'MOTION_CONTROL_MAGAZIN' [FB2]  Block interface (Interface do bloco))
[image: ]
[image: ]


Usando o recurso de Arrastar & Soltar, arraste o comando 'MC_RESET' do item 'Motion Control' abaixo de "Technology" (Tecnologia)-"Instructions" ('Instruções) para a primeira rede e crie a multi-instância 'MC_RESET_Instance'. ( Instructions (Instruções)  Technology (Tecnologia)  Motion Control  MC_RESET  Multi-instância  MC_RESET_Instance  OK)
[image: ]
[image: ]



Rotule a rede 1 e conecte o bloco 'MC_RESET' conforme o mostrado a seguir. 
[image: ]
Na rede 2, programe a chamada do bloco 'MC_POWER' com multi-instância conforme o mostrado aqui. ( Instructions (Instruções)  Technology (Tecnologia)  Motion Control  MC_POWER)
[image: ]


Na rede 3, programe a chamada do bloco 'MC_MOVEJOG' com multi-instância conforme o mostrado agora. ( Instructions (Instruções)  Technology (Tecnologia)  Motion Control  MC_MOVEJOG)
[image: ]
Na rede 4, programe a chamada do bloco 'MC_HOME' com multi-instância conforme o mostrado a seguir. ( Instructions (Instruções)  Technology (Tecnologia)  Motion Control  MC_HOME)
[image: ]


Na rede 5, programe a chamada do bloco 'MC_MOVEABSOLUTE' com multi-instância conforme o mostrado agora. ( Instructions (Instruções)  Technology (Tecnologia)  Motion Control  MC_MOVEABSOLUTE)
[image: ]


Na rede 6, programe a chamada do bloco 'MC_MOVEABSOLUTE' com multi-instância, veja a seguir. ( Instructions (Instruções)  Technology (Tecnologia)  Motion Control  MC_MOVEABSOLUTE)
[image: ]


Na rede 7, programe a chamada do bloco 'MC_MOVEABSOLUTE' com multi-instância conforme o mostrado aqui. ( Instructions (Instruções)  Technology (Tecnologia)  Motion Control  MC_MOVEABSOLUTE)
[image: ]
Abra o bloco de organização 'Main[OB1]' e, em seguida, chame o bloco de função 'MOTION_CONTROL_MAGAZIN[FB2]' na rede 4. ( Main[OB1]  MOTION_CONTROL_MAGAZIN[FB2])
[image: ]


Crie o bloco de dados de instância como instância individual. ( Single instance (Instância individual)  –MOTION_CONTROL_MAGAZIN_DB  OK)
[image: ]



Conecte o bloco como mostrado e rotule a rede 4.
[image: ]




[bookmark: _Toc62462281]Carregar o programa no SIMATIC S7 CPU 1516F-3 PN/DP
Agora salvamos novamente o projeto antes de carregar os "Program blocks" (Blocos de programa) alterados e recém-criados na CPU 1516F-3 PN/DP '[image: ]'. (® [image: ] ® "Program blocks" (Blocos de programa) ® [image: ] )
[image: ]


[bookmark: _Toc62462282]Diagnóstico no programa no SIMATIC S7 CPU 1516F-3 PN/DP
Para o diagnóstico da ativação do acionamento servo a partir do programa é possível observar o bloco de função 'MOTION_CONTROL_MAGAZIN[FB2]'. O monitoramento é ligado e desligado clicando-se no símbolo [image: D:\00_DATA\SIEMENS\Unterlagen\08_Ausbildungsunterlage_TIA-Portal_R1502_dt\032-100 FC-Programmierung\pics\055b.jpg]. ( MOTION_CONTROL_MAGAZIN[FB2]  [image: D:\00_DATA\SIEMENS\Unterlagen\08_Ausbildungsunterlage_TIA-Portal_R1502_dt\032-100 FC-Programmierung\pics\055b.jpg])
[image: ]
Para o diagnóstico dos valores no objeto de tecnologia 'PositioningAxis_Magazin', os dados no bloco de dados associado podem ser acessados ​​em uma tabela de observação e também no programa. ( Add new watch table (Adicionar nova tabela de observação)  Watch table_servo_magazine (Tabela de observação_Servo_Magazin)  Technology object (Objeto de tecnologia)  PositioningAxis_ Magazin[DB4] .ActualSpeed  .Position  .ActualPosition [image: D:\00_DATA\SIEMENS\Unterlagen\08_Ausbildungsunterlage_TIA-Portal_R1502_dt\032-100 FC-Programmierung\pics\055b.jpg])
[image: ]
Nota: 
Recomenda-se o acesso de somente leitura a estes dados

[bookmark: _Toc62462283]Diagnóstico no objeto de tecnologia PositioningAxis_Magazin
No objeto de tecnologia 'PositioningAxis_Magazin', várias visualizações para suporte de diagnóstico são oferecidas em "Diagnostics" (Diagnóstico). Primeiro, aqui vemos a visualização "Status and error bits" (Bits de status e falha). Clicando em [image: D:\00_DATA\SIEMENS\Unterlagen\08_Ausbildungsunterlage_TIA-Portal_R1502_dt\032-100 FC-Programmierung\pics\055b.jpg], a observação é ligada ou desligada. ( Technology objects (Objetos de tecnologia)  PositioningAxis_Magazin  Diagnostics (Diagnóstico)  Bits de status e falha  [image: D:\00_DATA\SIEMENS\Unterlagen\08_Ausbildungsunterlage_TIA-Portal_R1502_dt\032-100 FC-Programmierung\pics\055b.jpg] )
[image: ]


As demais visualizações são "Motion status" (Status do movimento) e "PROFIdrive telegram" (Telegrama PROFIdrive). ( Motion status (Status do movimento)  PROFIdrive telegram (Telegrama PROFIdrive))
[image: ]
[image: ]


"Axis status" (Status do eixo) e "Current values" (Valores atuais) também podem ser observados em "Commissioning" (Colocação em operação) no "Axis control panel" (Painel de comando do eixo) do objeto de tecnologia 'PositioningAxis_Magazin'. ( Technology objects (Objetos de tecnologia)  PositioningAxis_Magazin  Commissioning (Colocação em operação)  Axis control panel (Painel de comando do eixo))
[image: ]


A função "Tuning" (Otimização) ajuda na determinação do pré-comando e ganho (fator Kv) ideais para o controle de posição do eixo. Para isto, o perfil de velocidade do eixo é registrado com a função Trace durante um movimento de posicionamento que pode ser previamente definido. Em seguida, você pode avaliar o registro e ajustar o pré-comando e o ganho de modo correspondente. ( Technology objects (Objetos de tecnologia)  PositioningAxis_Magazin  Commissioning (Colocação em operação)  Tuning (Otimização))
[image: ]

Nota: 
Antes de realizar aqui uma otimização, um 'One Button Tuning' deve ter sido executado no acionamento.

[bookmark: _Toc62462284]Diagnóstico com SINAMICS Startdrive para acionamento servo S210
"Active alarms" (Avisos ativos) e "Active faults" (Falhas ativas) podem ser exibidos no conversor de frequência. Estas podem ser encontradas em "Online & Diagnostics" (Online & Diagnóstico). Clicando em [image: ], estes podem ser exibidos na área inferior na indicação de mensagens e lá também confirmados clicando no símbolo '[image: ]'. 
( [image: ]  Drive_S210…  Online & Diagnostics (Online & Diagnóstico)  Diagnostics (Diagnóstico)  Active alarms (Avisos ativos)  [image: ]  [image: ])


[image: ]
Em 'Valores efetivos' são exibidos os valores importantes do acionamento servo. 
( Drive_S210…  Online & Diagnostics (Online & Diagnóstico)  Diagnostics (Diagnóstico)  Actual values (Valores efetivos)  Actual values (Valores efetivos))
[image: ]


Aqui também podem ser observados os "Status bits" (Bits de status) do acionamento servo. ( Drive_S210…  Online & Diagnostics (Online & Diagnóstico)  Diagnostics (Diagnóstico)  Actual values (Valores efetivos)  "Status bits" (Bits de status))
[image: ]
O "Safety Integrated function status" (Estado da função Safety Integrated) também é exibido aqui em "Diagnostics" (Diagnóstico). ( Drive_S210…  Online & Diagnostics (Online & Diagnóstico)  Diagnostics (Diagnóstico)  Safety Integrated function status (Estado da função Safety Integrated))
[image: ]


Os dados de telegrama da comunicação podem ser observados em "Receive direction" (Direção de recepção) e em "Send direction" (Direção de envio). ( Drive_S210…  Online & Diagnostics (Online & Diagnóstico)  Diagnostics (Diagnóstico)  Interface PROFINET  Communication (Comunicação)  Send direction (Direção de envio)  Receive direction (Direção de recepção))
[image: ]
Os valores dos parâmetros podem ser observados online também em "Parameter view" (Visualização dos parâmetros) e "Function view" (Visualização de funções) dos "Parameters" (Parâmetros).  Parameters (Parâmetros)  Function view (Visualização de funções)  Parameters (Parâmetros).
[image: ]


Os estados e valores atuais podem ser observados no "Control panel" (Painel de comando) em "Comissioning" Colocação em operação'.  Commissioning (Colocação em operação)  Control panel (Painel de comando)
[image: ]
[bookmark: _Toc412051847]

[bookmark: _Toc62462285]Arquivamento do projeto
Ao final, o projeto completo deve ser arquivado. Selecionar o item de menu  "Project" (Projeto)  "Archive..." (Arquivar …). Abrir a pasta na qual o projeto deve ser arquivado e salvar o seu projeto como tipo de arquivo 'Arquivos de projetos TIA Portal'. ( Project (Projeto)  Archive (Arquivar)  TIA Portal project archive (Arquivo de projetos TIA Portal)  062-121-servo-s210-irt-to-s7-1500…  Save (Salvar))
[image: ]


[bookmark: _Hlk46960470]
[bookmark: _Toc496124138][bookmark: _Toc62462286]Lista de verificação
	Nº
	Descrição
	Verificado

	1
	Sistema de acionamento servo SINAMICS S210 criado no TIA Portal e parametrizado com SINAMICS Startdrive.
	

	2
	Sistema de acionamento servo SINAMICS S210 testado com sucesso através do painel de comando.
	

	3
	Acionamento servo SINAMICS S210 da CPU1516F-3 PN/DP atribuído como dispositivo IRT.
	

	4
	Objeto de tecnologia 'TO_PositioningAxis' criado na CPU1516F-3 PN/DP.
	

	5
	Configuração do aparelho com o acionamento servo SINAMICS S210 como dispositivo IRT carregado com sucesso na CPU1516F-3 PN/DP.
	

	6
	Nome do aparelho atribuído ao acionamento servo SINAMICS S210.
	

	7
	Objeto de tecnologia testado com sucesso através do painel de comando do eixo.
	

	8
	Bloco de função 'MOTION_CONTROL_MAGAZIN' [FB2] criado e chamado em Main [OB1].
	

	9
	Compilação e carregamento dos blocos de programa realizados com sucesso e sem mensagens de erro.
	

	10
	Pressionar brevemente o botão 'Confirmar' (-S10 = 1) para confirmar as falhas.
	

	11
	Usando o botão 'Comando por impulsos' para baixo (-S12 = 1), mover o carregador para o batente fixo.
	

	12
	Usando o botão para definição do 'Ponto de referência' (-S13 = 1), realizar o referenciamento na posição do batente fixo.
	

	13
	Agora, usando os botões 
Iniciar posicionamento na posição 00 (-S14 = 1)
Iniciar posicionamento na posição 01 (-S15 = 1)
Iniciar posicionamento na posição 02 (-S16 = 1)
Aproximar da posição desejada.
	

	14
	Projeto arquivado com sucesso.
	




[bookmark: _Toc5302998][bookmark: _Toc424900129][bookmark: _Toc62462287]Informação adicional

Para instrução inicial ou aprofundamento, informações complementares estão disponíveis na forma de orientação, como por exemplo: Getting Started, vídeos, tutoriais, apps, manuais, guias de orientação para programação e trial software/firmware, através do seguinte link:	 

Acionamentos

Pré-visualização "Informações complementares" 
[image: ]

[image: ]Informações adicionais
Siemens Automation Cooperates with Education
siemens.com/sce
Documentação de aprendizado/treinamento SCE
siemens.com/sce/documents
Pacotes para instrutor SCE
siemens.com/sce/tp
Parceiro de contato 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
Controlador SIMATIC
siemens.com/controller
Documentação Técnica SIMATIC 
siemens.com/simatic-docu
Suporte online à indústria
support.industry.siemens.com
Sistema de catálogo e de pedidos Industry Mall 
mall.industry.siemens.com
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