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Ahora vamos a realizar la siguiente practica de un sistema servoneumatico usando el
SPC200 y ensamblar un sistema para control de un motor a pasos. Verificar que no
marque error y que el voltaje sea de 24V, conectar sensores, en este punto se puede
observar que la carrera se limita con los limites de carrera por eso es necesario
considerar estas distancias para la eleccién del stroke.

El siguiente ejercidé es determinar a cuantos casos va a trabajar a 200 o 400 pasos en el
sec st estd un dip switch con los nimeros 123 con el controlador apagado se configura
a medio paso 10ff 20n 30ff para que trabaje con 400pulsos ie gira 0.9° por paso con
estos valores ya vimos que no se cae el torque.

El siguiente paso es establecer la corriente maxima para el motor con los PIPS 45y6 la
corriente segun las tablas es 3.1Amp se escoge la opcién 3.15 40n 50n 60ff . Con
esta corriente el fabricante asegura que se mantiene el holding torque.

El DIPS 7 es el reductor de corriente, si estda en On cuando el motor esta sin movimiento
reduce la corriente en un 70% después de 80mseg.Para aplicaciones horizontales
solamente Para estos equipos se necesitan fuentes de 4 a 5 Amp.
Ahora menciona los sensores que funcionan como referencia y limites de carrera.

Pueden ser 3 sensores: referencia, lim izqg. y lim Der, los sensores son normalmente
cerrados.

Ejecutar Win Pisa ya esta listo el sistema. Necesitamos configurar. Probar la
comunicacidn y verificar en data transmition




Recursos de Aprendizaje
Juac

Universidad Autonoma
de Campeche

Facultad(es)/Escuela(s):
Ingenieria

Programa(s) Educativo(s):
Ingenieria en Mecatrdnica
Manual Practico
WINPISA

Crear proyecto

=I8lx
File Edit Compile Online Graphic Options  ‘Wwindow  Help
x| FESTO
Guardar en: I@ Projects j - rjf Ed-
| Mombre: Iplacn j Guardar I
Tipa: I["_pli] =l Caneelar
2

| |
Aimicio| | 3 2 & @ 7| L Gestos | 58 serva_Curso.doc - Micra. . | [ Festo winP1sa |El« @ B 1mmam




Recursos de Aprendizaje

Facultad(es)/Escuela(s):
Ingenieria

Programa(s) Educativo(s):
Ingenieria en Mecatrdnica
Manual Practico
WINPISA

Configurar los médulos de 10 y Stepping
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Se pueden crear hasta 99 programas pero solo corre uno a la vez, le tenemos que
indicar que programa va a correr.

=18 x|

File Edit Compile O)n.hne GrapHc Options  Window  Help
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23 e
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- Operating mode:

¥ Start / stop Download
" Record selection Upload

- Start programs

Start program A: 1] hd

Stait program B:

Ok LCancel Help
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Como no vamos a usar neumatica no usamos el AIF

File Edit Compile Online Graphic Options  ‘Window Help
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Parametrizar el eje que trabaje a 200 pasos

7| PISA _1#]x
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Download
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Resolution: lm 1/rm Urioad
Start stop frequency: Ij Hz
Pioject zero poink; Ij mm
Lower software end position: IE mm

Upper software end pozition: __300.0 mm

Reference position: 0.0 mrm

Reference speed factor: I_.5D Bt
Marirmurn speed: 040 mds 460 ipm
Marimurn acceleration: = Run-up period:
0.05
Reference travel mode: |2_ :
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File Edit Compile Online Graphic Options Window Help
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i@ Proje B [ 4
Ea Project: Practical
E}a Hardveare
¢ =[] sPceno-cPu-4
] R 13t AJF string
5
Ea goﬂware&a o Axis parameters | Application parameters
: Pasitian list - Cylinder
Des [dze 18300 Download
Length [—300° mm Upload
Diameter: _18 mm
r~ Matar 4 Gear
Matar: I
Stepsturm: 200
Gear I
Ok LCancel Select ... Help
” [ Preject [ I
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Resolucién 1/0.26 = 3.84 para un zise 18 200 pasos % paso aqui se declara.

El controlador se saca por F=1/w2(pi) paro los modelos MTR ST de festo se
recomiendan 200Hertz para que entre en sintonia con el motor

Proyect zero point. Donde cuenta

Low edn position. Después de hacer la referencia para lititar por software el espacio
de trabajo a partir de los sensores.

Referent position: el valor que tiene después de la referencia. Se puede cambiar el
valor para ajustarlo al espacio fisico del eje

Maximum Speed el célculo hecho fue

0.2m/seg Maxima aceleracion

Modo de referencia elegir el 2
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Modos de referencia

0 .- Cuando energiza el equipo ahi ubica la referencia.

1.- Busca la referencia sensor de referencia usando sentido negativo y lo

libera moviéndose en modo positivo

3.- Lo busca a la positivo. Y se desplaza en modo negativo y encuentra la referencia

2.- busca el limite negativo y lo desactiva
4.-Busca el limite positivo y lo desactiva

Insertar objeto en software
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n005 g74 X2 Envia a la referencia en el modo 2 linea 5.
n010 m30 Empiezay vuelve a comenzar linea 10 (puede irde 1 en 1)

Fi pi Orline  Graphic  Options  Window  Help

D |E P T W0 Ey e stre S tm g FESTO
@ Proi JRT=TE|

= =18 x|

nees g7k X2
ng1@ m3@

9 Program 0 has been modified.
) Save befare closing?
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Bajar el proyecto
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Ponerse en linea para controlar los ejes
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Abrir ventana de posiciones
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Ubicar 5 posiciones con el Teach

s Festo WinPISA

File Edit Compile Cnline Graphic ©ptions  ‘Window Help

=181 x|

FESTO

| P |

== Project: Practical
E}a Hardware
- =] sPcao0cru-4

=10] x|
68 1at AIF st :
co Az selection
Avie X A AdieZ [G & i Fz a
10.42 - - r Symbol name
50 % 10,42
100 POS0 e Y-
150 -
200 I Relative z-
& u-
r Procedure
«l <l X 15378 EIE
backwards fonwards
| % Exit | Enter | Help |

=lolx|

|
dimicio| | (3 2 = &

» J |2} Gastos

| \
| 1] Servo_Curso.doc - Mi... I §-| Festo WinPISA ) Caleuladora | J

|
« b @ L) otodpomn.

n010 g0 x0 posO Se mueve a la toda la velocidad configurada sobre el ejeo x0 ala

posicién 0
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Cerrar position list y programa salvarlos y bajarlo

v

Fle Edit Complle Orline Graphic Options Window Help

D By Lot A b R - [ B T % [

| H (e ) o

=18l x|

FESTO

&

=loix|

E-43 Project: Practical
B3 Hardware
- e[l sPramcru-4
@ Tst. AIF sting
E+[E] Stepping motor intstface
. &P Heanis doe 18300
E-E3 Software
Paosition list
- [B] [0:DIN: FEF
Insert object ...
Delete object

Cut

Copy
Paste

Configure ..

open

Downlo
Upload

=loix|

I
dimico| |5 F = @ & 7| L sastes

| Preject [ [

| 31 serva_cursa doc - vi... |[§ Festo winprsa ' calculadora [Bl« @] oapm

n005 g74 X2
n010 g0 x@pos0
n015 g0 x@posl
n020 g0 x@pos2
n025 g0 x@pos3
n030 g0 x@pos4
n035 m30
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Poner en control axes para monitorear en lineas

n005 g74 X2
n010 g0 x@posO0
n015 g0 x@posl
n020 g0 x@pos2
n025 g0 x@pos3
n030 g0 x@pos4
n035 e05 10
n040 m30

En este programa salta a la linea 10 y en la 40 es el fin del programa
entonces Unicamente hace la referencia una sola vez.
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Practica: 2 Cambios de velocidad.

Entregar manual de ejercicio para que el participante siga los ejerccios en su manual.
Par que los participantes lean en voz alta para entender los objetivos de las practicas.
Este manual coincide con la presentacién del instructor.

n040 g1 x@0 fx20 Va a la posicion 0 al 20% de la velocidad configurada puede ser de 1
a 99% para el 100% debe de ser 0

n005 g74 X2

n010 g0 x@posO0
n015 g0 x@posl
n020 g0 x@pos2
n025 g0 x@pos3
n030 g0 x@pos4
n040 g1 x@0 fx20
n050 g1 x@1 fx30
n060 g1 x@2 x40
n070 g1 x@3 fx50
n080 g1 x@4 fx60
n905 e05 10
n100 m30

n042 g04 200 Para hacer un delya de 2 seg

n005 g74 X2

n010 g0 x@pos0
n015 g0 x@posl
n020 g0 x@pos2
n025 g0 x@pos3
n030 g0 x@pos4
n040 g1 x@0 fx20
n042 g04 200
n050 g1 x@4 fx30
n052 g04 200
n060 g1 x@1 fx40
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n062 g04 200
n070 g1 x@2 x50
n072 g04 200
n080 gl x@3 fx60
n082 g04 200
n095 e05

10

n100 m30

En este programa realiza todas las posiciones a toda velocidad y aceleracién ,
después n40 lo hace a velocidad controlada con un retardo de 2 seg,

Practica: 3 la subrutina

n005 I1 Llama a la subrutina (Load)

Creamos la subrrutina




Recursos de Aprendizaje

\utonoma

Facultad(es)/Escuela(s):
Ingenieria

Programa(s) Educativo(s):
Ingenieria en Mecatrdnica
Manual Practico
WINPISA

Ereownmsn rer

File Edit Compile Orline Graph\c Options  Window  Help

E Ok O B | 0, pofiee 2 be 0 - | Dy R EE|D > % [ FESTOD
=107x]

=23 Hardware
e H!HI SPC200-CPL-4
@’ st AIF string
E} . Stepping motor interface

Seais ; dge 18300 -=. : ! ==l _I
5 € [Scnr] : =
i Position list B 4
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File: prog_01.din Program no.: IL
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Crear el programa de la subrutina
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no3n ge x@Eposy
no4e g1 =@8 fx28
no42? ge4 288
nose g1 =@4% £x38
na52 go4 288
naGse g1 =@1 £x48
n@s52 ge4 288
ng7@8 g1 =602 £x58
n@72 g8y 288
ngse g1 x@3 fx60
n@sz2 gos 2090
n@g9s eds 18
n160 n38

0

e 1

“ |F‘rnglam1 |3 ]

\
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Donde n0010 mO02 regresa el control al programa
principal Para las entradas se mapean como #ti0.0 test
i0.0

NOO 2 #t10.0 5
NOO3 e05 2
Si la entrada es positiva brinca a 5 si es falso brinca incondicionalmente a la 2
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n002 #ti0.0 5
n003 e05

2

n005 11

n006 #ti0.1 10
n007 e05 6
n010 g0 x@posO0

Si esta activa la sefial de la entrada 5(enable declarada por

nosotros) n042 #sq0.0 activa la salida 0.0 set numeral.

Se crea una subrutina para controlar el cilindro de simple efecto, esta inicia en el
programa principal y como se repite se crea otro programa de subrutina

042

n043
n044
n045
n046
n047
n050 mo2

#ti0.2
e05

#ti0.3
e05

#sq0.0
45
43
#rqg0.2
48
46
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nb@z
nba3
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noa7
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ng1s
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nozs
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no4e

noua
npy2
nosa
nps2
no6a
no62
nose

no72
noge
nog2
nBgs
n168

#tin.o 5
efs 2

11

#tin.1 18
efds 6

gl xBposh
gl xBposi
gl xBpos2
gl xBpos3
gl xBposhk
g8 xEpos@
00 xB4 Fx18

g1 x@8 fx20
goL 288

g1 xB4 Fz30
gos 288

g1 x@1 Fxzu@
ges 288

g1 xB@2 fx58
ges 290e

g1 x@3 fx60
ges 2ae

eds 18
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Ahora se cambian los delays por las llamadas a subrutinas

¥ =181 x|

File Edit Compile Ornlne Graphic Options Window Help

S| H e = o DB By | o o8k 2 5 ) |5 BIEE[E > % FESTO
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Project: Practical
E}a Hardware
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=3 Stepping motor interface:
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E!E ol Buis ¥ Bxis Y Biz Z Az U -
Position list 1 10.42 - i ¢
0:DIM : FEF 1 50 ¥ E
1:DIM subrullnad: @ T - Inl_l
2:DIM: subact | 1803 o65 2 =
nges 11
nfes #tie.1 18
noeez7 eds 6

nele gb xEposa
n@15 g x@posi
nB208 g x@pos2
n#25 g x@pos3
n@30 gl x@posy
nB31 g x@pos@
nB48 go xE4 Fx18 : ¥
nea1 12 AV
n@4e g1 xE0 Fx20

n@ay2 12 LI

n@50 g1 xE4 Fx30
n@s2 12

nB68 g1 x@1 Fxub
nB62 12

nB78 g1 xE2 fx50
nB72 12

nB8A g1 xE@3 fx68
ngg2 12

neos e@s 6

n186 m38

|| |Program 0 |24 13 |
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Cambiar en la linea 95 el salto a 6.
Colocar un b Otén B1 en 10.0. Reset en 10.1, sa110.2,sa010.3. En Q0.0 Y1

n002 #ti0.0 5
n003 e05

2

n005 11

n006 #ti0.1 10
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Ingenieria en Mecatrdnica
Manual Practico
WINPISA

n007 e05 6

n010 g0 x@pos0
n015 g0 x@posl
n020 g0 x@pos2
n025 g0 x@pos3
n030 g0 x@pos4
n031 g0 x@posO0
n032 g1 x@4 fx10
n033 12

n040 g1 x@0 fx20
n042 12

n050 g1 x@4 fx30
n052 12

n060 g1 x@1 x40
n062 12

n070 g1 x@2 fx50 n072 12
n080 gl x@3 fx60
n082 12

n095 e05

6

n100 m30

En este programa basicamente al inicio activamos el reset y el slayder se va ala
referencia y espera que se active el botén de inicio. Entonces va a todas las posiciones a
maxima velocidad.

Después a velocidad controlada se va a una posicién y activa la subrutina que activa
un ciclo del cilindro de simple efecto, después pasa a la siguiente posicién a velocidad
controlada y realiza la subrutina.....al final salta a la linea 6 y espera el botdn de inicio
para realizar otra secuencia.

Usamos
Motor: MTR-ST57-48S-AA
Eje: DEG-18-300-ZR-LV-RK-KG-GK
Drives: SPC200/P08
SEC-ST-48-6-P01




