l:]Loglcbus

i Tu Sitio de Automatizacion ! '

“CONTROL Y MONITOREO DEL MOTOR A PASOS’
PROCEDIMIENTO:
1. Se selecciona un nuevo archivo, File / New, presionando las teclas Ctrl. + N o
haciendo clic sobre la imagen [, aparecera una ventana, en la cua debe de

asegurarse que este configurada de la siguiente manera;

NOTA:

De no estar configurado de la manera anterior, haga clic en Edit para cambiar a tipo
de PLC que se esté utilizando.

¥4 Project Information |z|

Proiect Name =]

Model Narme  FBs-24MC { Edit|)

Detachable terminal block BTC.14 DCZ24Y inputs. 10 outputs,2 120KHz + 14
20KHz HSC2 120kHz + 6 20KHz pulse output1 comm. port(can expand up

Description

~Option:
v Calendar

b4 Cancell

| 58

| Pos & &) <=/
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PLCs

2. Una vez redlizado €l paso anterior ahora es cuestion de introducir el siguiente
diagrama en escalera; ponga atencion al momento de realizarlo que la ventanade
programacion este en Main Program, ya que de lo contrario tomara como la
ventana principal de programacion estard Sub unitl y depuse no podra
introducir las funciones RTS y LBL en e Main Program solo las funciones
CALL. Todsas las funciones las puede obtener al hacer clic sobre [El, aqui se
encuentralafuncion HSCTW, CALL, RST, etc.

B3 WinProladder - 1Ladder Diagram - Main_unit1]

File Edit ¥iew Project Ladder PLC Tool window Help BEES
Ds-d [2EE
ETR S T PR Y TR I B -|E B
EiE M Quea-st-w— |~ EETD DEX Ix %
= e ) =
=-[E] Projectl [FBs-24MC] [t =
+-%1 Svstem Configuration . i i . . i . . .
+ [ Ladder Diagram |
+-[B Table Edit
+-K Cornment
5 Status Page =

#1722 1/0 Numbering

fices |
=
O |

(e

Main_unit! Z9ub_unitt 1 1
% Overrite MNOR:1 i1 L0 F:20223 S:C (Doc L0 Fi8191)

Al hacer clic sobre [E] debe de hacer clic en la parte donde se desea colocar la
funcion, después aparecera la siguiente ventana, en la cual solo es cuestion de localizar
gue funcion desea seleccionar (puede seleccionar las funciones buscandolas, anotando
lapalabra clave 0 el nimero de funcion de cada una), en este caso la funcion utilizada es
CALL = 67, HSTW = 93, para seleccionar RST esta aparece en la opcion Basic o
haciendo clic sobre Bl como se muestra en laimagen anteior.

@i Function Lookup (MC):PLC.0S Ver[v4.x]

Funchion Marme: || | o 0K |
Descriptian: Clear Coil or register
X Cancel
Class MHame
(€] [14] -

Timer/Counter (+13 [15]

Output Operation éié) Eig%

Set/Reset AND [18]

AL OR [12]

Arithretic —wBCD [z0]

Logic Operation —%BIN [21]

Compare T

Data Moverent C

Shift/Rotate L SET

Code Corvvert d

Flaw Contral EHD

Temperature Control 5TR

140 %OM

Curnulative Timer =

wiatch Dog Timer bt STPEND w

P o o =
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B WinProLadder - [Ladder Diagram - Main_unit1]

Fl\e Edit  Wiew Project Ladder PLC Tool ‘Window Help ~| & %
Oe-d |BE®
men G- R-%- Q-0 -5 W0 BAERS
s o mEss L S [ BRI TENEEXIX R

] [joca |

xa =
- [@ Projectl [FBs-24MC] I |
+-%] System Configuration )
+-f Ladder Diagram [ | wisza
.8 Toble Edit — |
+ i Cornment
B3 Status Page 0
= 120 140 Nurnbering i
Wi
MO0z | Mis
-

ml _

o

e |

o |

M ain unitl ASub unit! 4 | »
% =] Overwrite N3 Rl il ;17 F;20206 5:M (Doc L0 Fi3191)

NOTA:

La funcion HSCTW escribe un valor para que € PLC tome un punto como
referencia cuando el encoder empiece a mandar los datos (para mayor informacion
consulte e manual), por lo cual se recomienda que a poner en marcha el programa, €l
motor debe de estar en la posicion de 0° para que este sea € punto de referencia
encoder.

3. En este paso es cuestion de realizar el diagrama en escalera, € cual haga leer los
datos marcados por el teclado matricial, después convertirlos en pasos y
compararlos con € valor de R4100 (valor que envia € encoder a PLC) para
conocer si el motor debe de girar en sentido horario 0 en sentido antihorario.
Una vez determinado para que sentido debe de girar el motor, se activa el motor
apasos y se le van enviando pulsos para cada uno de los movimientos, mientras
gue en todo momento esta el comparador haciendo su funcién para cuando los
valores de R4100 y R4 sean iguales hacer que se desactive el motor (cuando esta
el motor funcionando, se esta visualizando € vaor de la posicion que va
tomando asi después de desactivar €l motor, se sigue visualizando €l valor por 2
segundos mas), e programa contiene un contador, € cua indica que solo se
pueden activar 3 digitos por turno, de presionar mas de 3 el programa no toma
ningun valor.
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4. El diagrama que se presenta a continuacion es el funcionamiento del programa,
en el cual todos los blogues utilizados se pueden encontrar en [E] u obteniéndolos
en los accesos rapidos mostrados en la parte superior del software.

B WinProLadder - [Ladder Diagram - Main_unit1]

Fl\e Edit  Wiew Project Ladder PLC Tool ‘Window Help ~| & %
los-@ |25 |

| |92 P @ @ o9 - = . B - B, Bk

MM QRRR G | 5 E M EER X R
- ﬁ - 'i T -
- [@ Projectl [FBs-24MC] — |
+-%] System Configuration )
#-f¥ Ladder Diagram [ | wisza
B Table Edit — F
+ i Cornment
B3 Status Page HXTD
= 120 140 Nurnbering
Wi
2| | mas
| i
- _
(Moo | . . k . ¢ ¥ F L
i |
o |
poze!
[ NOCES ||
e |
? M ain unitl ASub unit! {| l
=] Overmrite  M3Ri1Cil 10517 F:20206 5:M (Dac L Fig131) [ [ [ [

NOTA:

Para larealizacién de la conversion es necesario almacenar los datos en registros
de 32 hits (utilizar 2 regisros a mismo tiempo) por ello las funciones deben de
configurarse a 32 hits (se selecciona la opcion de 32 bits al momento de configurar los
datos de la funcién), al hacer esto, los registros automaticamente se configuran; por lo
tanto RO = RO+R1, R2 = R2+R3, etc.
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NOTA:

Una vez realizado el diagrama es necesario configurar la funcion HSC1, la cual
se encarga de leer todo € tiempo €l valor obtenido del Encoder, por |o que se tiene que
hacer clic en Project / 1/0O Configuration o sobre € icono #E, después aparecera la
siguiente ventana, por lo cua esta debe de ser configurada de la siguiente manera (X4 y
X5 yavienen por default);

¥4 1/ Configuration MC v4.x

LR Timer/Counter | Interupt Setup | Dutput Setup | Input Setup | Temp. Configuration | 4 | »
1/0 Mo, | Function ]
50 Undsfinad HSCO HSC1 H5C2 HSC2 H5C4 HSCH HSCE HSC?
=1 Undefined ~Timer Configuratior | HSC Polarity
e Undefined
®3 Undefined Counter Type: Hardware Counter b azk signal: molmal—L]
w4 HSC1.4 Phaze i o _i
*B HSC1 B Phaze ounting Mode: - S [-—‘—L]
E Undefined Clear zignal: Marrmal
wi Undefined *1 =1 E
8 Undefined AFLEL | TR Counter signal: Marmal v]
#9 Undefined 20 I I I
#10 Undefined
=11 Undefined A : = : ;
w13 Undsfined A-Phasze: w4 H5C's Data Length
Al Undsfined B-Phase: : ! ] ]32-Eit Hardware Counter Li
#14 Undefined
®15 Undefined Mask[MSE]: - i
Y0 Undefired Seedleii =l
hal Undefined
e Undefined
3 Undefined
d Undefined
hid] Undefined
B Undefined
Y7 Undefined
o Ok | x Cancel I

En las conexiones X4 debe de estar conectada a lo que es A-Phase y X5 a B-
Phase del Motor a Pasos como se indica en la configuracion pero esto solo provocara
gue al momento de dar alguiin grado a girar €l motor ggemplo 90° este se movera a-90°,
por lo que a momento de hacer las conexiones solo es necesario cambiar las posiciones
X4 por X5y con ello se moverd en el sentido antihorario y en sentido de la lectura de
los grados, es la manera mas sencilla de hacerlo, por de que de lo contrario se deberia de
hacer algunas modificaciones en el programa.

P = o) =
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5. Una vez finalizado el diagrama en escalera, ahora es necesario de cargar el
programaal PLC, por lo cual solo es cuestion de hacer clic en File/ Saveas/ To

[ WinProLadder - [Ladder Diagram - Main_unit1]
File Edit “iew Project Ladder PLC Tool Window  Help _ g%
[ D Mew Project Chrl+h
S Open 4 = -
fl T - @ . - g -5 - WL - | B ik
il save cles LTE LB Bt B-|E &

& rroject File E |u_'|E||E@|E X\x?

= T :
=] | =]
Import 4
» - .
Export it | M19.24
a Printer Setup ... !
& Print Content Setup— Chl4+P
i
Exit 1
M1E
MO0z | Mis
o k
ml _
WO |
(0
[HOO7
e |
Mo |
| -
M ain unitl ASub unit! 4 | il
% =] Overwrite N3 Rl il ;17 F;20206 5:M (Doc L0 Fi3191)

6. Después aparecera la siguiente ventana, en la cual se debe de seleccionar el
modo de comunicacion hacia e PLC, s no se encuentra € modo de
comunicacion se puede ingaar otro, solo se debe de hacer clic en la opcidn
“Add” y seguir los pasos paralainstalacion.

Auto Check
Connection Marme
= L
Advanced m' Edit Delete
Dietails
Adtribute Diata
Station Mumber 1
kedium Serial line
Fort Mo, COrA
Baud Rate 9600
Farity Ewen parity
Diata Bit 7 hits
Stop Bit 1 bit
K Cancel |
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CONFIGURACION Y CONEXIONES:

CONFIGURACION DE ENTRADAS,

X0 = Interruptor general.

X1 = Interruptor manual de sentido de giro.

X2 = Interruptor de reset general.

X4 = Interruptor de lectura del encoder.

X5 = Interruptor de lectura del encoder.

X6, X7, X8, X9 = Entradas de lectura del teclado matricial.

CONFIGURACION DEL TECLADO;

0, 1,... 9 = Botones pulsadores (NUmeros 0, 1,... 9).

F1 = Boton Pulsador de activacion “Enter”.

F2 = Boton Pulsador pararesetear € nimero y desactivar el sentido horario.

F3 = Botén Pulsador para manual paso x paso.

F4 = Boton Pulsador para visualizar la posicion del motor a pasos.

F5 = Boton Pulsador para seleccidn en sentido horario.

F6 = Boton Pulsador para configurar €l encoder atomar su posicién como posicion 0.

CONFIGURACION DE SALIDA;

Y 0 = Salida de pulsos para el motor a pasos.

Y 1 = Sdlida indicadora del sentido de giro del motor (ON = Sentido Horario).
Y2,Y3,...Y9 = Salidas de escritura del display.

Y6,Y7, Y8y Y9 = Sdidas de lecturadel teclado matricial.

CONEXIONES:

Realice laconexion desde € conector bananade “A” del Encoder a X5.
Realice laconexion desde € conector bananade “B” del Encoder a X4.
Realice laconexion desde € conector bananade “CK” del Motor aYO.
Realice laconexion desde el conector bananade “DIR” del Motor a 'Y 1.

NOTA:

No se puede utilizar €l Teclado Matricial y el Display de 7 Segmentos a mismo
tiempo, esto debido a que ambos utilizan 4 salidas en comin para lectura y escritura,
por lo que se sugiere desactivar alguno mientras se utiliza el otro, asi también de
desactivar las salidas arelays ya que estas estarian activandose y desactivandose en todo
momento.

: =
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