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Introduccién al portfolio de GMC
SINAMICS V90: Vista General y modos de control

Ejemplo de configuracion: Descentralizado modo de control EPOS y V-assistant

Ejemplo de configuracion: Centralizado modo de control velocidad/posicion

para integracion con Objeto Tecnoloégico via HSP.

Funcionalidades del equipo
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n SINAMICS V90: Vista General y modos de control

n Ejemplo de configuracion: Descentralizado modo de control EPOS y V-assistant

n Ejemplo de configuracion: Centralizado modo de control velocidad/posicion

para integracion con Objeto Tecnolégico via HSP.
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La familia de drives SINAMICS

Portfolio de Siemens

SIEMENS
Ihg%uf(y—for&fe

ci sl =l . silM d-

General Performance

Basic Performance

General Performance

High Performance

Extra low voltage Low voltage AC DC voltage Medlum voltage
DC

For basic and demanding
applications

For demanding
applications with high
power ratings

24V DC/48VDC
SIMATIC MICRO-DRIVE
PDCxxxx(F)

+ SINAMICS V20
+ SINAMICS V90

SINAMICS G120C
SINAMICS G120P
SINAMICS G120
SINAMICS
G110D/G120D/ G110M
SINAMICS G130/ G150
SINAMICS G180
SINAMICS S110
SINAMICS S210

+ SINAMICS S120
+ SINAMICS S150

+ SINAMICS DCM

+ SINAMICS GL150/
SL150

+ SINAMICS SM120 CM /
SM 150 / GM 150

+ SINAMICS GH150/
GH180

50 - 1000 W

0.05 - 30 kW

0.12 - 6,600 kW

0.12 - 5,700 kW

6 kW - 3 MW

6 kW - 14.2 MW

Unrestricted © Siemens 2019
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Controlador Multieje
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DC Coupling

Arranque Integrado?
+ Webserver

Seguridad Basica y Extendida

Performance & drive functions

Integracion en TIA Portal

Safety:
STO via terminal

PROFINET, serial com., e.g.

Modbus, PTI

Control Servo
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S210
+ 1FK2

Midrange

T

g

$120/5120M
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n Introduccién al portfolio de GMC

n SINAMICS V90: Vista General y modos de control

n Ejemplo de configuracion: Descentralizado modo de control EPOS y V-assistant

n Ejemplo de configuracion: Centralizado modo de control velocidad/posicion

para integracion con Objeto Tecnolégico via HSP.

H Funcionalidades del equipo
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Herramientas: TIA Selection Tool

El configurador de dispositivos a nivel de proyecto

* Herramienta Online y Offline
https://mall.industry.siemens.com/spice/TST

Web/#/Start/

- Permite seleccionar toda la red de
dispositivos de la red de automatizacion.

- Importar y exportar hardware desde TIA
Portal y otros sistemas.

« Conexién con SIZER y DT-Configurator

- Asistentes de seleccién para simplificar el
proceso de pedido

Unrestricted © Siemens 2019

Disefio de
accionamientos con TIA

Selection Tool de
Siemens
Digitalizacion del proceso de ingenieria para

la gama de accionamientos y automatizacion,
incluidas as interfaces al TIA Portal

v ey

Es lo que me impulsa =]

Solucionar de manera fiexible y facil fos problemas de

s d
accionamiento con convertidores de frecuencia SINAMICS.

L)

SIEMENS
lngemuity for life

[E MR T
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Herramientas: DT-Configurator SIEMENS

La forma sencilla de seleccionar el accionamiento 6ptimo lngenuity for Life
* Herramienta Online htip://www.siemens.com/dt- SIEMENS s S X
. [ uit‘y{or(n{v.
configurator ’“
Drives Technology Configurator List of products . : o,

¢ EI Convertldor eS SeleCC|onado Con |a ayUda 1|Z\ l;omenes ! 2 Low \u:.Hage converter... * i 3 Product Family )

de la matriz de aplicaciones sin requerir

conocimientos de experto 8w B Al TS5

- Se selecciona el convertidor de SINAMICS
optimo para satisfacer los requisitos especificos
de la aplicacion

- Acceso a modelos 2D / 3D, instrucciones de
funcionamiento, hojas de datos

- Ofrece soporte para el proceso de pedido —

» Conexion con SIZER

Unrestricted © Siemens 2019




SINAMICS V90 & SIMOTICS S-1FL6

Caracteristicas

* Epos

» Speed/Torque/Position control
* Integrated braking resistor

* HSP integration in TIA Portal

* Advanced one-button tuning

+ Real-time auto tuning

 21-bit absolute single-turn encoder
for low inertia motor

» Software V-Assistant

* PTly PROFINET
» STO (via terminals)

* 1AC 220V 0,1kW - 0,75kW
« 3AC 220V 1kW - 2kW
« 3AC 400V 0,4kW — 7TkW

Unrestricted © Siemens 2019

SIEMENS
lngemuity for life

Mov. Discontinuo




SINAMICS V90 versiones SIEMENS
Version tren de pulsos (PTI) y version PROFINET (PN) lngenuity for Ufe

Version tren de pulsos (PTI) Version PROFINET (PN)

Interfaz RS 485 comunicacién 2 puertos RJ45 para
Modbus RTU/USS comunicaciéon PROFINET

Control /Set-point interface I/0 interface
* Pulse train input (PTI)
* Analog Inputs/Outputs

* Encoder emulation output (PTO)

* 10 Digital inputs/6 outputs * 4 Digital inputs/2 outputs

* Motor holding brake signal (200Vv * Motor holding brake signal (200Vv
variants only) variants only)

Unrestricted © Siemens 2019




Servo sistema SINAMICS V90 SIEMENS
Tipos de control y funciones lngenuity for Uife

Control features

= Pulse train input control (PTI) : Positioning control via pulse train input

= Internal position control (IPos) : Positioning control via digital inputs or Modbus/USS communication

= Speed control (S) : Analog input or internal speed setpoint control

= Torque control (T) : Analog input or internal torque setpoint control

= Compound control mode: PTI/S, IPos/S, PTI/T, PTI/S, SIT

= Fast PTI control (Fast PTI): High dynamic response positioning mode via pulse train input with restriction

PTI

Modos de
Control

= Speed control mode: position and speed control in connection with a motion technology object (TO) of SIMATIC S7-1500/ S7-
1200 and PROFINET. Supported telegram types 1, 3, 5, 102, 105 and supplementary telegram 750. (the telegram 5 and 105

PROFINET only works with S7-1500 and TIA)

= EPos control mode: Positioning is executed in drive and positioning requests are transmitted to drive by means of PROFINET.
Supported telegram types 7, 9, 110, 111

Estimates the machine characteristic and sets the closed loop control parameters (position loop gain, speed loop gain, speed

Real time auto tunin . . o . . . . . .
9 integral compensation, filter if necessary, etc.) continuously in real time without any user intervention

Estimates the machine load inertia and mechanical characteristics with internal movement command (pre-configured in the V90 ).
The process can be initiated by using engineering tool SINAMICS V-ASSISTANT

Supresion de resonancias Suppress the mechanical resonance, such as work piece vibration and base shake

Switches between gains with an external signal or internal running status to reduce noise, shorten positioning time, or improve the
operation stability of a servo system

Limits motor speed through external analog speed limit commands (0 - =10 VDC) or internal speed limit commands (up to three
Limitacién de velocidad groups)

(note: Fault F7901 occurs when the actual speed exceeds the speed limit)

One button tuning

Funciones
de control | Conmutacion de ganancias

Clonado de parametros y
update del FW

Standard SD card with 400 V version, Micro SD card with 200 V version. Maximum supported capacity is 32 GB

Unrestricted © Siemens 2019




SINAMICS V90 PROFINET (PN) hardware SIEMENS
Interfaz de hardware lngenuity for Ufe

n0gaas . RJ45 para PROFINET

. STO (safe torque off) via terminales

. 24V DC power supply

. Terminales de alimentacion AC

. Potencia a motor

. Resistencia de frenado (opcional)

. Interfaz mini USB para conexién con V-ASSISTANT
. Ranura SD

. Interfaz /0O (solo necesaria para el control de freno de la version de 200V,
o para aplicaciones que requieran de DI/DO adicionales)

4 entradas digitales
2 salidas digitales
(10) - Seiial de freno motor
10. Interfaz de Encoder

11. Placas de conexion para la sujecion de los cables acorde a la
(11) normativa EMC

Easily accessible connection — pluggable connectors

Unrestricted © Siemens 2019
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SIMOTICS S-1FL6 SIEMENS
Vista general de los datos técnicos lngewuity for tife

1/3AC 200V~240V 0.05kW to 2kW
SIMOTICS S-1FL6 Low inertia

3AC 380V~480V 0.4kW to 7TkW
SIMOTICS S-1FL6 High inertia

(para aplicaciones de alta dinamica) (for dinamica moderada)

-
~
(3]

General servo application
Machine Tool

Servo motores 1FL6 con rango de 50W - 7,0kW / 0,16 - 33.4Nm y alturas

>
of 30 [ o2 |
3 X
==
2 B
SH 20 SH 30 SH 40 SH 50 SH 65 SH 90 3 I
Mn(Nm) 0.16-0.32 0.64-1.27 2.39-3.18 4.78-6.37 1.27-2.39 3.58-9.55 11.9-33.4 “

Pn(kW) 0.05-0.10 0.2-0.4 0.75-1.0 15-2.0 0.4-0.75 0.75-2.0 2570 e

Neso(FPM) 3000 3000 2000 2000
Encoder INC.2500ppr / ABS.21bit single-turn / ABS.21bit single-turn+12bit multi-turn INC.2500ppr / ABS.20bit single-turn+12bit multi-turn —
2 | 15

<

(8)

I

o

de eje de SH 20 - 90 mm.
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Encoders disponibles SINAMICS V90

Encoders V90 1FL6

V90 PN de 200V

* Encéder incremental TTL 2500 ppr (A)
* Encdder absoluto monovuelta de 21
bits (M)

V90 PN de 400V

» Encéder incremental TTL 2500 ppr (A)
* Encdder absoluto de 20 bits +
multivuelta de 12 bits (L)

Unrestricted © Siemens 2019
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Puesta en marcha mediante SINAMICS V-ASSISTANT

SIEMENS SINAMICS V-ASSISTANT - default prj

Project Edit Switth Tools Help
GREHE| X

Task Navigation

Select drive

» Set PROFINET
Rated power:

Rated current:

» Parameterize

L Task Navigation
» Commission

Select drive
cf

» Diagnostics
~ Set PROFINET

Select telegram

— » Parameterize
» Commission

» Diagnostics

Unrestricted © Siemens 2019

A Siemens SINAMICS V90 drive with the.
following order number is selected

0.1kwW

SIEMENS SIN S V-ASSISTANT - default prj

Project Edit Switch Tools Help
GFAHE| X ® S aC|EEe|?

Speed control mode
Selection of felegrams

The current telegram:

The process data (PZD) links are set up automatically in accordance with the PROFIdrive telegram number setting. The telegram structure and PZD values of
selected telegram are shown as below tables.

PZD structure and values

Select drive

« Set PROFINET

»+ Parametenze

+ Commissian

+ Diagnosiics

Motor Selection

Rated power: 0.05 kW
Rated current: 12A

Rated speed: 3000 rom

{"."T:

i name of station

01248
Note Cnly o fower casea~2) and c
Engisn are

P pectocol

P IP aodiess o | o
PH snnet mask o [
£l detault gateway o o ol o

| Saue and actve the Pl name and @ grofocal

Offine active

ASiemens SIMOTICS motor with the following order number is
selected

Acive 1 protocol

PR 1P add ess

il sumnst mask

Pl detau

FHIMAC address

Version V-ASSISTANT

The acive PN name of staion

ey

SIEMENS
lngemuity for life

= Comunicacion punto a punto mediante interfaz USB

Interfaces graficas para guiar al usuario

= Parametrizacioén Online y offline, ayuda online

= Herramientas avanzadas como funcioén de trace,
mediciones de maquina, funciones de optimizacion y

panel de control.

= Nota: La topologia debe ser configurada en TIA (GSD

disponible en SIOS)

https://support.industry.siemens.com/cs/document/109738387/sinamics-v-assistant-commissioning-tool ?dti=0&lc=en-WW




HSP 0185 existentes para V90 PN y sus versiones de FW

SIEMENS
lngemuity for life

TIA Portal HSP Version Supporting firmware S7-1500 S$7-1200

V15.1 HSP 0185 V2.0
V15.1 HSP 0185 V1.0
V15 HSP 0185 V4.0
V15 HSP 0185 V3.0
V15 HSP 0185 V1.0
V14 HSP 0185 V2.0
V14 HSP 0185 V1.0

Unrestricted © Siemens 2019

Up to V90 PN V1.03
Up to V90 PN V1.03

Up to V90 PN V1.03
Up to V90 PN V1.03
Up to V90 PN V1.02

Up to V90 PN V1.01

Up to V90 PN V1.00

Must
* TIAV15.1 with V90 PN HSP

Optional:
V-ASSISTANT

Must
* TIA V15 with V90 PN HSP

Optional:
V-ASSISTANT

Must
* TIA V14 with V90 PN HSP

Optional:
V-ASSISTANT

Must

* V90 PN GSD file
* V-ASSISTANT

* TIA portal

Must

* V90 PN GSD file
* V-ASSISTANT

* TIA portal

Must

* V90 PN GSD file
* V-ASSISTANT

* TIA portal




Tareas de Motion — vista de sistema SIEMENS
Configuracion del SINAMICS V90 PN con S7-1500/S7-1500T lngesuity for life

Posicionado (Central) Posicionado (De-central) Velocidad
Posicionamiento y coordinacion de ejes Posicionado sin coordinacion de ejes Sin posicion
p.e. Levas, interpolacién (EPos)

V90 version
PROFINET(PN)

Engineering: TIA + HSP 0185 Engineering: TIA + GSD file+ V-ASSISTANT Engineering: TIA + GSD file+ V-ASSISTANT

Configuration majority

Unrestricted © Siemens 2019




Tareas de Motion — vista de sistema SIEMENS
Configuracion de S7-1200 con SINAMICS V90 PN y V90 PTI lngesuity for life

Tarea Motion Posicionado (Central)

Posicionamiento y coordinacion de ejes
p.e. Levas, interpolacién

Posicionado (De-central) Velocidad

Posicionado sin coordinacion de ejes Sin posicion
(EPos)

V90 version S7-1200 S7-1200 $7-1200
PROFINET(PN)
v v v

V90 version —— —L T

Tren de Pulsos S7-1200 §7-1200 S7-1200

(PTI) . o~
v v v

&
l.
i

Engineering: TIA + GSD file+ V-ASSISTANT | Engineering: TIA + GSD file+ V-ASSISTANT | Engineering: TIA + GSD file+ V-ASSISTANT

. : Configuration majorit
Unrestricted © Siemens 2019




Conceptos de Motion Control con SIMATIC & SINAMICS SIEMENS
Control del sistema: Descentralizado VS Centralizado lngewuity for life

Descentralizado Centralizado

Dentro de SINAMICS Dentro de SIMATIC
L CPU da comandos al accto. Motion Control en la CPU
(/. 4mm -> Motion Control en el accto.  -> Accto. s6lo funciona como
@ - un convertidor
/—N

El cliente y la aplicacion determinan la mejor configuracion aplicable

Unrestricted © Siemens 2019




Contenido SIEMENS

Introduccién al portfolio de GMC
SINAMICS V90: Vista General y modos de control

Ejemplo de configuracion: Centralizado modo de control velocidad/posicion

para integracion con Objeto Tecnolégico via HSP.

Funcionalidades del equipo

Unrestricted © Siemens 2019
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Ejemplo de configuracion: Descentralizado modo de control EPOS y V-assistant




Motion Control con SIMATIC & SINAMICS

... posibles soluciones para eje de velocidad y posicionamiento

Descentralizado
Motion Control con SINAMICS G/S (FB)

FB SINA_SPEED

FB SINA_POS

@f Funcionamiento eje

/
h lé Interpolacion

o

Controlador posicion

Eje Velocidad / Posicionamiento

El cliente y la aplicacion determinan la mejor configuracion aplicable

Unrestricted © Siemens 2019

Centralizado

SIEMENS
lngemuity for life

Motion Control con SIMATIC S7-1500 (TO)

motion
control

Fl___IN

Cl

Bloques PLCopen

Instrucciones de Motion

Objetos tecnologicos
Comportamiento del eje

W= OB MC-Interpolator
AN Interpolador

OB MC-Servo
Controlador posicion

r
gl
r
===

I

Eje Velocidad / Posicionamiento
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FB SINA_SPEED
FB SINA_POS

Interpolacion

Controlador Posicion

SINA_INFEED
FB288

*%DB2
"SINA_INFEED_DB"
%FB288
"SINA_INFEED"

—EN
1650 — HWIDZSW
1650 — HWIDSTW
{alse — EnablePrecharging
false — Enablelnfeed
lalse — AckFault
1620019 — ConfigAxis

SIS0

AR5

Motion Control con funciones SINAMICS (DriveLib / EPos)
... Realizacion de aplicaciones de velocidad y posicion

Motion Control SINA_POS
con SINAMICS V/G/S (DriveLib / EPos

Lochout —

2

Aatfauh

ENQ ———

Ready —
Operation —+
Run —

Fault—t.

Lockout —

Waming —.-
Error —...
ZSW1 —.
DiaglD — ...

Status —

SINA_SPEED

SIEMENS
lngemuity for life

I et
"SINA_SPEED_DB"

%FB285
"SINA_SPEED"
EN ENO
U — EnableAxis Error —...
00— SpeedSp Status — ..

1620 — HWIDSTW Diagld — --.
1650 — HWIDZSW  AxisEnabled —.-.

0.0 — RefSpeed ActVelocity — ...
U — AckError Lockout —-..

16=003F — ConfigAxis

"SINA_PARA_DB"

%FB286
“SINA_PARA"
EN ENO

U —Start Error —...

0 — ReadWrite Errorld — ...

| — Parallo Busy —...

U — hardwareld Done —...
16501 — Axisho Ready =— ..
Diagld — -




Control de posicién por EPOS SINAMICS V90 SIEMENS
Ihg%uf(y—for&fe

Ejemplo de configuracion: Descentralizado modo de control EPOS y V-assistant 'l

- Realizar la puesta en marcha del SINAMICS V90 mediante
el software V-Assistant. Probar el correcto funcionamiento
del drive mediante el panel de mando y realizar la
optimizacion del eje.

Unrestricted © Siemens 2019




_ff j E‘ Guardar pr

| Dispositivos

~ ] epos_va0
B¢ Agregar dispositivo
g Dispositivos y redes
» lim Dispositivos no agrupados
onfiguracion de seguridad
» [28 Funciones para varios dispositivos
» [§§ Datos comunes
onfiguracion del decumento
» @ idiomas y recursos
» L& Version Control Interface
~ [} Accesos online
Y Mostrarfocultar interfaces
» 8 COM <35> [Cable multimaestro RS-232iPP1]
» 8 COM [Cable multimaestro RS-232/PPI)
» J Intel(R) Ethernet Connection (2) 1219-LM
~ [0 intel(R) 1210 Gigabit Network Connection
.é‘p_g\_c_tﬁqlizar'dis.pusitivos é_ccgsibles ;
@ Mostrar mas informacion
» [ ple_1[192.168.0.1]
» [ Dispositivo [00-1C-06-30-E5-4E]
» L1 Intel(R) Wireless-AC 9560
» L1 Microsoft Wi-Fi Direct Virtual Adapter
» L Microsoft Wi-Fi Direct Virtual Adapter <2>
» L1 CPS711 [PROFIBUS]
» L8 PCintemal [Local]
» [ PLCSIM [PN/IE]
» [ usB [s7usB]

L3 ‘;ﬂ TeleService [Deteccion automatica de protocohﬂ

» (5 Lector de tarjetas/memoria USB

T Siemens - C:\WsersiMC - GMC\DesktopMC_GMC3_VICENTEWicenteWw90 following error migrame\epos_v90\epos_v90

Deshacer canexién online | fp TR ™ 3 H 1]|]

J‘General ‘ Referencias cruzadas H Compilar |

‘@E”§| Mestrar todos los avisos [=]

|G Propiedades |} Inf

iagnostico

Totally Integrated Automation
PORT.

Opciones

~ | Buscar/reemplazar

Vv | Idiomas y recursos

Mensaje
Proyecto epos_v90 creado.
Se ha iniciado la bisqueda de dispositivos en la interfaz Intel(R) 1210 Gigabit Network Conr
Ha finalizado la busqueda de dispositivos en la interfaz Intel(R) 1210 Gigabit Network Conne
Los parametros se han transferido correctamente.
El nombre de dispositivo PROFINET “Epos V90" se ha asignado correctamente a la direcciol
Se ha iniciado la busqueda de dispositivos en la interfaz Intel(R) 1210 Gigabit Network Conr
Ha finalizado |a bisqueda de dispositives en la interfaz Intel(R) 1210 Gigabit Network Conne
El dispositive epos v90 [192.168.0.7] se ha restablecido correctamente.
Se ha iniciado la bisqueda de dispositivos en la interfaz Intel(R) 1210 Gigabit Network Conr
Ha finalizado la bisqueda de dispositivos en la interfaz Intel(R) 1210 Gigabit Network Conne
Se ha iniciado la busqueda de dispositivos en la interfaz Intel(R) 1210 Gigabit Network Conr
Ha finalizado la bisqueda de dispositivos en la interfaz Intel(R) 1210 Gigabit Network Connk
Se ha iniciado la biisqueda de dispositivos en la interfaz Intel(R) 1210 Gigabit Network Conr

> |Vista detallada

4 Vista del portal Vista general

SOCOCOOSS00OSO

Ha finalizado |a bisqueda de dispositives en la interfaz Intel(R) 1210 Gigabit Network Connt¢

Fecha Hora
13/0412020 20:25:01
13/04/2020 20:25:24
1310412020 20:25:30
1310412020 20:28:21
13/04/2020 20:28:35
1310412020 20:33:
13/04/2020 20:3
13/04/2020 20:3
13/04/2020 20:35:
13/04/2020 20:35:30
13/04/2020 20:39:44
1310412020 20:39:55
13/04/2020 20:48:01
13/04/2020 20:48:07

1 Ha finalizado la bisqueda de dispositi

sojuawajdwo)y




Contenido SIEMENS
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Introduccién al portfolio de GMC
SINAMICS V90: Vista General y modos de control

Ejemplo de configuracion: Descentralizado modo de control EPOS y V-assistant

Ejemplo de configuracion: Centralizado modo de control velocidad/posicion

para integracion con Objeto Tecnolégico via HSP.
Funcionalidades del equipo
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Conceptos de Motion Control con SIMATIC & SINAMICS SIEMENS
Control del sistema: Descentralizado VS Centralizado lngewuity for life

Descentralizado Centralizado

Dentro de SINAMICS Dentro de SIMATIC
L CPU da comandos al accto. Motion Control en la CPU
(/. 4mm -> Motion Control en el accto.  -> Accto. s6lo funciona como
@ - un convertidor
/—N

El cliente y la aplicacion determinan la mejor configuracion aplicable

Unrestricted © Siemens 2019




Motion Control con SIMATIC & SINAMICS

.. posibles soluciones para eje de velocidad y posicionamiento

Descentralizado
Motion Control con SINAMICS G/S (FB)

Unrestricted © Siemens 2019

i

Eje Velocidad / Posicionamiento

lII :.- FB SINA_SPEED

FB SINA_POS

@f Funcionamiento eje

™\

Interpolacion

Controlador posicion

Cl
~

Bloques PLCopen

Centralizado

Motion Control con SIMATIC S7-1500 (TO)

Instrucciones de Motion

i Objetos tecnolégicos

Comportamiento del eje

OB MC-Interpolator
Interpolador

OB MC-Servo
Controlador posicion

SIEMENS
lngemuity for life

I

Eje Velocidad / Posicionamiento




Motion Control — objetos tecnologicos SIEMENS
Principio del TO lngenuity for Life

Eje maestro virtual Reductor  Discoleva Output cam

Main drive . l—
'_f_'_
r

t*

| * *
| Funciones
Motion Control @ ? ‘
&
\ 4 \ 2

\ 4
Servo drives —|ﬁi —iﬁ "_I_'—L,—|

Unrestricted © Siemens 2019




Tareas de Motion

Tipos de ejes— Control en velocidad, posicion y sincronismo

Eje Sincronismo
* Eje Posicionamiento Sincronismoyy leva

- Eje Control Velocidad

Movimiento con control de
velocidad en lazo abierto

Programa usuario:

» Consigna velocidad
TO genera la aceleracion
y rampas de frenado

El drive controla la velocidad
- Encoder posicion no requerido

Posicionamiento

Programa usuario:

» Consigna posicion

* Referenciado

* Movimiento superpuesto

TO genera la aceleracion y
rampas de frenado
TO controla la posicion

El drive controla la velocidad
- Encoder posicion requerido

odelo de Shell de los objetos tecnolégicos

Unrestricted © Siemens 2019

Programa usuario:

» Sincronizacion
* Valor maestro
* Relacion transmision
* Leva

TO calcula y controla la
posicion para el eje
sincronizado dependiendo de
un valor maestro

El drive controla la velocidad
- Encoder posicion requerido

SIEMENS
lngemuity for life




Motion Control — objetos tecnolégicos
Controlando un drive

Control commands

Speed setpoint

Control commands

Speed setpoint

Unrestricted © Siemens 2019

Optional

SIEMENS
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SIMATIC Motion Control — Objetos tecnolégicos
Comandos Motion Control

~ [ Technology

Name
» [ | Counting and measurement
» [ ] PID Contral
¥ [ | Motion Control
4 MC_Power
& MC_Reset
& MC_Home
W MC_Hale
3 MC_Movelbsolute
& MC_MoveRelative
3 MC_MoveVelocity
3 MC_Movelog
3 MC_MoveSuperimposed
| MC_SetSensor
3 MC_TorqueLimiting
» [ ] Measuring input, carn, cam track
» [ ] synchronous motion
4 rj Cam

Unrestricted © Siemens 2019

Description

Enable, disable technology object
Acknowledge interrupts, restart techno
Home technology object, set home pos
Pause axis

Position axis absolutely

Position axs relatively

Move axis with velocitylspeed setpoint
Move axis in jog mode

Positioning axes overlapping

Switch alternative encoder to become
Activate and deactivate forceitorgue lir

NEW

MC_GEARINPOS

— EN
Master
Slave

= Execute
RatiocNumerator

RatioDenomina
tor

MastersyncPosi
tion
SlaveSyncPositi
on

SyncProfileRefer
ence

MasterStartDist
ance

= Welocity
Acceleration
Deceleration
Jerk

~ SyncDirection

=[]

StartSync —
InSync —

Busy —
CommandAbort
ed =—

Errar =
Errorid
ENO —

SIEMENS
lngemuity for life

Instrucciones disponibles en la
libreria

Simple & intuitivo

Todos los lenguajes
(LAD, FBD, STL, SCL, Graph)

Basado en estandar PLCopen




Motion Control — objetos tecnolégicos

Bloques PLC-open

SIEMENS

Iugmw(y-for&fe

Speed axis Sync. axis
encoder

MC_Power

MC_Home

MC_Movedog

MC_MoveVelocity
MC_MoveRelative

MC_MoveAbsolute
MC_MoveSuperimposed
MC_Gearln

MC_Halt

MC_Reset

Unrestricted © Siemens 2019

Habilitar, deshabilitar objetos tecnoldgicos

Referenciar TO's, establecer posicion de
referencia

Mover ejes en modo jog

Mover ejes con una velocidad especifica

Posicionamiento relativa del eje

Posicionamiento absoluta del eje
Posicionamiento superpuesto de ejes
Comienzo sincronismo

Parada de eje

Acuse alarmas, reinicio de TO's

X

X

X X X X X

X

X

X X X X X X X X

X




Sistema de ejecucién

Ciclo de aplicacion Motion Control y OBs Motion Control

?‘_‘ Que hacen los 2 MC-OBs?

MC-Servo [OB91]
® Calculo del controlador de posicion
" Supervisiones

MC-Interpolator [OB92]
® Evaluar instrucciones MC
® Generacion de consigna

Unrestricted © Siemens 2019

Project tree (it
e
I Devices = Genereg General

i@ Q@

~ [ ] Projectt
I Add new device
gy Devices & networks
~ [ PLC_1 [CPU 1516-3 PN/DP]
[IY pevice configuration
% Online & diagnestics
~lgl Program blocks
I&* Add new block
4 Main [OB1]
28 MCAnterpolator [0BS2

SIEMENS
Ihg%uf(y—for&fe

MC-Servo [0B91] X
Information Cyxleclocic
X cu Time stamps
5 Copy Compilation O oylic
[ Paste meecticm Sele e | ]
Attributes ® synchi it b
¥ Delete YICHIoRoUs 5
Rename Distributed 1/0: [ PROFINETI0-System (100) =]
Compilg M send clock (ms) [4 ]
ounlo Focor:. N -
& Goonli| Cycle time (ms) [4 |
&Y Go offlin)
Cross-ref Al m ] [2]
€ Cross-ref
i colsirg o
Ei| Assignny .
Switch programming language 4
& Print... Curl+P
&\ Print preview...

g Properties...

MC OBs se ejecutan en un ciclo configurable

tMotion Control-
Ciclo Aplicacién

= Ciclo control Posiciéon = Ciclo Interpolador
[MC-IPO]

[MC-Servo]
(opcionalmente como interrupcion ciclica o isécrono)




Portfolio de controladores SIMATIC SIEMENS
Siempre el controlador correcto — mas valor anadido integrado! lngenuity for Life

4 Ingenieria con TIA Portal >

Sincronismo distribuido

Cinematicas con
“conveyor tracking”

Cinematicas

Levas y sincronismo
absoluto’

Sincronismo relativo?

Levas de salidas
Entradas rapidas

Posicionamiento — Controlador Controlador . Controlador SIMOTION
T 1| basico 1200 . avanzado 1500 T avanzado 1500 @ Controlador
. — N

I'rl' 1
Control de velocidad E CPU estandar CPU estandar r CPU tecnologica para motion

Basico Rango medio Gama alta

1 Sincronismo con especificacion de posicion de sincronizacion; 2 Sincronismo sin especificacion de posicion de sincronizacion
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SIMATIC Motion Control — control del accionamiento SIEMENS
PROFIdrive via PROFINET / PROFIBUS lngewuity for life

Bus de campo

Control + consigna velocidad + ...

Estado Actual + Velocidad actual + ...

Cydlic data exchange

Telegram: | SIEMENS telegrarm 105, PZD-10/10
Izochronous mode

Actual value (drive — PLC)

Startaddress: |32 |

g | En el PLC SIMATIC el telegrama se direcciona
Organization black: |MC-Serve - en zona "0

Process image: |F‘IP OB Servo ]

En el accionamiento SINAMICS la

Setpaint (PLC — drive) configuracién se adapta automaticamente con

e B ' la seleccion del telegrama.

End address: |53 |

Organization block: |M[—Semn I

Process image: |F‘IP OB Serva I

Unrestricted © Siemens 2019




SIMATIC Motion Control — control del accionamiento

Telegramas PROFIdrive

SIEMENS
Ihg%uf(y—for&fe

Telegramas PROFldrive

1 Consigna de velocidad 16 bit
2 Consigna de velocidad 32 bit, sefial de vida
NUEVO
3/102 Consigna de velocidad 32 bits, sefial de vida, posicién de 1 encoder / adicionalmente reduccién de par
4/103 Consigna de velocidad 32 bits, sefal de vida, posicion de 2 encoders / adicionalmente reduccién de par
54105 Consigna de velocidad 32 bits, sefial de vida, posicidon de 1 encoder, DSC / adicionalmente reduccién de par tipico
6/106 Consigna de velocidad 32 bits, sefial de vida, posiciéon de 2 encoders, DSC / adicionalmente reduccién de par
81 Telegrama Encoder, 1 canal encoder
83 Telegrama Extendido encoder, 1 canal encoder + Velocidad Actual 32 bits

Unrestricted © Siemens 2019

STW: Palabra Control NSET: G1_STW: Encoder 1 Palabra Control
ZSW: Palabra Estado NACT: G1_ZSW: Encoder 1 Palabra Estado
PZD: Palabra datos de proceso G1_XIST: Encoder 1 posicion actual




Control de posicion por TO’s SINAMICS V90

Ejemplo de configuracion: Centralizado modo de control velocidad/posicion

- Integrar el SINAMICS V90 en un proyecto en TIA Portal
junto con el controlador. Ejemplo de configuracion:
Centralizado modo de control velocidad/posicion .

Unrestricted © Siemens 2019
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|
X

74, Siemens - C:Wsers\MC - GMC\Desktop\MC_GMC3_VICENTEWVicentelv90 following error migrameiV90 Objeto technologicoW90 Objeto technologico =

o) m m E m & Esteblecer conexién online ¥ Deshacer canexién anline i’ m {ﬂ x j JJ ‘7

Totally Integrated Automation
PORT.

AL
‘; Vista topolégica I\Egb Vista de redes 1 Vista de dispositivos || Opciones ’Ig_ﬁ!
5% Conectarenred 1§ Conexiones | BE R 2 WH ]E Qs = =l g
|21 |+ | catiloge H
~ _1 V90 Objeto technologico o —— 2
I Agregar dispositivo = = o
Dispositivos y redes PLC_1 A 4 Filtro Perfil: | <Todos> !,T
» @ PLC_1 [CPU 1511TF-1 PN] CELSHH Bl + [ Controladores £y
» [i4 Dispositivos no agrupados » (5 HMI 5
» g Configuracién de seguridad » (@ Sistemas PC
» [ Funciones para varios dispositivos » ’_m Accionamientos y arrancadores
» & Datos comunes » [ Componentes de red %
» £l Configuracion del documento » [ Lectura y monitorizacion ]
» [@ diomas y recursos » [ Periferia descentralizada 8
» [& Version Control Interface “ » [ Alimentacién y distribucion de corriente ®
~ I Accesos online » (@ Dispositivos de campo E
Y Mostrarlocultar interfaces i » [@ Otros dispositivos de campo 5
» [ cOM [Cable multimaestro RS-232/PPi) ) i =
» [0 intel(R) Ethernet Connection (2) 12194M n;; ®
= [ Intel(R) 1210 Gigabit Network Connection '!;
B2 Actalizar dispositives accesibles -
@ Mostrar mas informacion =
» -ﬂ plc_1[192.168.0.7] é
» '@ Dispositivo [00-1C-06-30-E5-4E] g
» [ intel(R) Wireless-AC 9560 L
» [ Microsoft Wi-Fi Direct Virtual Adapter . ] L1
» _ﬂ Microsoft Wi-Fi Direct Virtual Adapter«:zi\\? ] '§-'
» [ cp5711 [PROFIBUS] L] £
» [ PC intemal [Local] ] ) ¥ a
» ) PLCSIM [PNIE] wl<] w | [>] [1oo% i1
» [ use [s7uss] L ig Propiedades I]"j.. Informacion I’i= Diagnéstico ‘ A
» [ TeleService [Deteccion automatica de protocolo] ] - - §
» [ Lector de tarjetasimemoria USB Jjeneﬂ H Referencias cruzadas || Compilar ] =
‘7J[E]9‘ Mostrar todos los avisos _—"—1 5
! Mensaje Ira ? Fecha Haw “
(] ‘MC-Interpolator’ se ha borrado corectamente. 1310412020 2
[] ‘Tabla de variables estandar’ se ha cargado comrectamente. 131042020 2
Q Operacion de carga finalizada (errores: 0; advertencias: 0). 13/04i2020 2...
(i ] Se ha iniciado la bisqueda de dispositivos en la interfaz Intel(R) 1210 Gigabit Network Conr 13/04/2020 2...
[i] Ha finalizado la busqueda de dispositivos en la interfaz Intel(R) 1210 Gigabit Network Conn¢ 13104{2020 2...
9 El dispositivo v90_to [192.168.0.9] se ha restablecido correctamente. 1310412020
(i ] Se ha iniciado la busqueda de dispositivos en la interfaz Intel(R) 1210 Gigabit Network Conr 13/04/2020 2...
(i ] Ha finalizado la bisqueda de dispositivos en la interfaz Intel(R) 1210 Gigabit Network Conn¢
[i ] Se ha iniciado la busqueda de dispositivos en la interfaz Intel(R) 1210 Gigabit Network Conr
@ Hafinalizado Ia busqueda de dispositives en la interfaz Intel(R) 1210 Gigabit Network Conrx
> | Vista detallada <] ] > | Informacion

i Hafinalizada la biisqueda de dispositi

4 Vista del portal 2 Vista general I;En Dispositivos __. I'- Main (OB1)
e




Conceptos de Motion Control con SIMATIC & SINAMICS SIEMENS
Control del sistema: Descentralizado VS Centralizado lngenuity for Life

Descentralizado

I-’
| |3
r.r
r
L

Baja carga del PLC y muchos ejes realizables Centralizado

Diagnostico del accto. extendido y mensajes

FBs estandarizados homogéneamente con interfaz
intuitiva
Adicionales funciones integradas del accto.
realizables (funciones de vigilancia y
compensacion)

o Comportamiento del eje y dinamica no cambiable
inmediatamente

Kl &

Alta usabilidad y eficiencia de ingenieria sin

conocimientos especiales de tecnologia de accto.

¢
aY

Diagnostico del accto. extendido y mensajes

[ TIDN

Comportamiento del eje y dinamica cambiable a
inmediatamente \J
/Y

Programacion de Motion con estandar PLC-Open

0 Alta carga del PLC




Contenido SIEMENS
’hg%uf(y—for&fe

n Introduccién al portfolio de GMC
n SINAMICS V90: Vista General y modos de control

n Ejemplo de configuracion: Descentralizado modo de control EPOS y V-assistant

n Ejemplo de configuracion: Centralizado modo de control velocidad/posicion

para integracion con Objeto Tecnolégico via HSP.

B Funcionalidades del equipo

Unrestricted © Siemens 2019




Funcionalidades del equipo SIEMENS

Ihg«ehuffy for(ffe

Funciones
de control

Real time auto tuning

Estimates the machine characteristic and sets the closed loop control parameters (position loop gain, speed loop gain, speed
integral compensation, filter if necessary, etc.) continuously in real time without any user intervention

One button tuning

Estimates the machine load inertia and mechanical characteristics with internal movement command (pre-configured in the V90 ).
The process can be initiated by using engineering tool SINAMICS V-ASSISTANT

Supresion de resonancias

Suppress the mechanical resonance, such as work piece vibration and base shake

Conmutacion de ganancias

Switches between gains with an external signal or internal running status to reduce noise, shorten positioning time, or improve the
operation stability of a servo system

Limitacion de velocidad

Limits motor speed through external analog speed limit commands (0 - +10 VDC) or internal speed limit commands (up to three

groups)
(note: Fault F7901 occurs when the actual speed exceeds the speed limit)

Clonado de parametros y
update del FW

Standard SD card with 400 V version, Micro SD card with 200 V version. Maximum supported capacity is 32 GB




V90: Optimizacion de ejes

SIEMENS
lngemuity for life

 Funcionalidades del one buttom tuning OBT Yy los filtros para evitar
resonancias mecanicas

FN'\J]ELL Edb  Switch

FAEHE | NG| A =B

Tuning parameters O CUTOR U0 LAING | Real ime auta Winng

Machine resonance

Chnamic factars | Respanse level adpsed by user

+ Set PROFINET

|IIIIIIIIIIIIIIIIT""

v Parameterize

Takt signs comfiguraton
A
P

- Commission
TERE BERTALE
O F e CLTENE motor i cqupped

|
i

with 2nincremental TTL 2500 ppr :
ancarder, wher one button aun i
1

I

I

i

CUTARG SEarts, ey e 3 madmum
PaEENDN af 42 revaimons

Gain point
k !
. Freguency
| N [ -] -1 ] | Notch width
_ﬂ_,_'.—
ddle High Notch depth ;
] Notch depth
— Frequency
Postion ampliudefangle | p29027 Notch frequency

o=

Tunng pencd p2902E
1000 ms

Advanred sett g
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TIA Portal: SINAMICS Startdrive V16
SINA_POS Technology Object

SIEMENS
lngemuity for life

Add new object X
* Uso de los Function Blocks de la libreria DriveLib de SINAMICS e
cémo un Objeto Tecnoldgico en el PLC - R
. . o . ] ) B EE Version | Type =/ (TO_BasicPos |
+ Comoda conexion grafica al drive asignado mediante el i M vio E B
4 1O _BasicFos ViD
telegram 111 , gw"ua'
= Automatic
 Configuracion y diagnostico desde el Objeto Tecnoldgico F— et
5
SIMATIC Ident
HoBe1 [ — |
*TO_BasicPos_17 +1 = =
TO_BasicPos J o g e
&t e
EN ENO —
ModePos AxisEnabled =10 ey
0 =t EnableAxs AxisPosOk =10 ‘._‘_.l.)
_ CancelTraversin Puxis SpFixed —i0 AEE
| zn;ermedia!eSI MA:'::: : SINAMICS i <]
: Eeas AxisErrar—0 > | Additional information
—INegative Lockout—0 ——
__:‘;;1 - ActVelocity[—© AT ST
| —ing? ActPosition
— FlyRef Acthiode
—iE o EPosZSW1 =i
| = ExecuteMode EPosZ5W2 s —
Position Actiiarn
Velocity ActFault
Overy Eror—o [ Genenl [
Overscc Status
OverDec Diagid N°""“’p o
® \ConfigEPos o [ Show afl modules. [l [x]
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Libreria: Easy_sina_pos, Homing_V90PN para encoders

incrementales

* Uso de los Funciones como el easy sina_pos y bloques para

referenciado de ejes.

W
“Homing_DE"
FB38001
"Homing VI0PN"
EN EMNO
TAND 2.6
“Refliode” — Refiiode Error =i "Emor”
WA2.0 WG
*Enablefxs” — Enablefuds Errorinfo "Errorinfo®
a2 W27
“AzkError® — AckError Busy — 'Busy’

w22 ST

"ExecutehMoce” — Exscuts Refok — "RefOK"
23

*RefDirection” — RefDir

WAz.a

“Reflaminput” — RefCam
Wha2.5

"HWLimitEnable” — HyimitActive

AN

“ReftamPin® — RefCamPin

278
“WIGPN~Drive_
T-SIENVENE
telegram_

PR — D
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Direction of searching cam (POS_STW2.9) Approach direction

P2605: Speed of searching reference cam

P2611: Speed of approaching reference point

P2609: Max. distance for searching zero mark

P2606: Max. distance for searching reference cam.

P2600: Offset. Unit: LU

v

Unit: 1000LWmin [~~~

Unit: 1000LWmin [~~~

P2608: Speed of searching zeromark |___ / _______________ . AL @
Unit: 1000LUfmin| ~ / ; 4y L1

Mo e .. Miosm T
Hardware limil swilch ! Input

SIEMENS
lngemuity for life

V30 PN

P2599: Coordinate value of the
reference point. Unit: LU

» [S]

Unit: LU

T
|
|
I
I
|
|
|
unit LU |
|
L
|
I
i

SREF (STW1.11) J‘
|

i
1

I

1

1

1

1

I

|

]

Reference cam

s il
:

|

1

]

I

|

1

]

i
REF (POS_STW22)

REFOK (Z5W1.11)

V90 PN
Digital
Input

p29151 User defined PZD send

3 © DI status

PLC DI
Module

VIA Di del PLC




EPOS: Referenciado encoders absolutos

» Uso de los Function Blocks de la para calibrado de encoders

absolutos con funcionalidad de EPOS en el

®DB"

"EncoderAdjustm
ent_DEB"

drive

WFE38000
"Encoderadjustment”

— N
false —dExecute
lrue == CopyRamToRom

o Hardwareld

1 AxisNumber
EncoderMumbe

1 r

0 ReferencePoint

ENO
Status

Ready

Done
Busy
Diagld

T
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[T PLE_ A [SPU A517TF-3 FHJDE)
IY pevice configurstion
Wl Online & diagnostics
= Frogram blocks
B Add new block
B Main [281]
4 Encoderddjustment [FESE000]
@ EncoderadjustmentT D6 [D61]
» [ System blocks
Tl Technology objects
__ﬁl External source files
_a' PLCtags
5 show sl tags
¢ Add new tag table

4

1

i C dat= types
4z watch and farce tshles
i Cnhne backups

g Traces

~ -

188 Devics prowy dets
2§ Frogram info
L PLC supervisions & alarms
=] FLC alarm restlists

3 _' Local modulzs

bl Distributed 0
3 E? Ungroupsd devices
v [g§ cormmon data

[| Documentation settings
(3 ra Languages & r=sources

[ Finlivs areace

&

&
i

vl
=

ol gl

SIEMENS

FiF 2@
AFZ29

FiP 20
FiF-31

FiF OB Szreo
Loca -

| Local-Common

LocakDevice
Local-Canfiguration
Locak-Display

= Local-Exec
| Local

Local-FEzen

5 LocakDPintedece_1

=
= Local-PROFIMET irterface 1

Locs HFROFINET interface_1~Part_1
LacsFROFINET intetface_1+Part_2
Loca RPROFINET_interface._ 2

= Loca-FROFINET_inteface 2.7or 1
OB_Main

Local-FROFIMET_IO-System

2y 5120-Prowy

2 =1320~I00evice

© 31 20-FNAD

5120~Fi-0Fom_1

=] $120-PNA0-Port 2

Fip
Fip
Fip
Fip
Fip

Ihg«ehuffy for(ffe

28
=4
30
1
32768

Hwe_Subwiodule =7
Hw SubModule S0
Her_Dievice 52
He_SubModule 23
Hy_submodule 54
He#_Subdodule 52
Hye_SubModule 49
H#_Subdodule S5
He_inteface a0
He_Interface B4
Hur_Interface 65
Hwe_Interface =13
Hur_Interface 72
He_interfzce 73
CH_PCYCLE 1
Hw_loSystern 257
Hve_SubModule 258
Hue_Dewice 2R3
Hee_Intedace 2549
Hw_Inteface 260
Her_Intedace 261

=1 5120~Head

Hue_Subwiodule

262 |

= 5120-D0 Contral_Unit 1

He Subbiodule 285

13000 _Canceal_Unit_1-hoduls.

Hue_Subwiodile

266 |

AN P Famreal Hess 4 wiid s

Lit

Cublind dn 7T




Nuevas funcionalidades del FW

What is new?

SINAMICS V30 PN EPos functionality extension:

= Automatically reverse the direction of searching reference point when reversing cam (e.g. Hardware limit swilch) is detected. 2 optional reversing
cams are avaitable in reference mode "Reference cam (Signal REF) and encoder zero mark” and "Encoder zero mark only"

= If referencing under telegram 111 and reversing cam is acfivated, please ensure that STOP cam is disable, which is executed by
POS_STW2.15(1-=0)

" If referencing under telegram 7, 9, 110 and reversing cam is aclivated, it is not necessary to disable STOP cam.

Example: reversing cam in "Reference cam (signal REF) and encoder zero mark"

= EPps reference point coordinate value(p2593) can be adjusted with PLC cyclically by new customized PZD (User2), which can help to update axis
position to drive after power on, referencing and adjustment. The activafion of cutormized PZD13 ~14 for EPos reference point coordinate value as
below:

= In V-Assistant, select main telegram 110 or 111 and supplymentary teleragm (p8864) sel to 999 Customized PZD 13~14 is aclivated via
p22152

= |n TI4 Portal. select main telegram 110 or 111 and supplymentary felegram 750. Then customized PZD 13~14 can be atiached in telegram
750 and transmitted from controller to drive.

= R

Customized PZD 13~14 (User2) for EPos reference point coordinate value

= D triggered by external and DC command to exlernal can be controlled by PROFINET via felegram 111. It can benifit the application which PLC is
far away from drive and external components like sensor, switch and relay and can save VO in PLC

= DI signals friggered by external components can be fransmitted from drive fo PLC by “user defined PZD send - DI status™ by PROFINET.

= DO signals to control external components can be transmitted from PLC to dnve by “user defined PZD receive - Update DO status” by
PROFINET

&,

SIEMENS
lngemuity for life

sitioner control mode

‘Set referencing - current telegram 111

Referencing mode |1 Reference cam (signal REF) and encoder zero mark -|

Approach direction ;
—Y 5
o @ © @ Reversing cam by Reversing cam
— ‘,‘ '|_ -
With reversing cam ™ [ du
o No ® Yes i (0] Coordinate value of
§ : the reference point
Speed of searching reference cam 5000 1000LU/min
Speed of reference 3001000 U/min F
int . / o)
Speed of searching zero mark 300] 1000LU/min ¥ ] R\
—
5]
U o
Encoder zero mark H [ |
Max. distance for searching zero I i
20000]LU k
Max. distance for searching iarazzosy I
reference cam L ZEiE
REF (POS_STW2.2) 1
SREF (STW1.11) ] -
N STOP cam —
‘Semcion of teiegram
The currant telegram T PO a1 - “The supglementary teiegram

(PZD) ks

eiegram fustier sefing The lelegram sinuchune and PZ0 vakues of
wumuwxemasmmg

P20 structune and vakes

Rceptive dinection (PZD cound=14)

Tramsemit drection (PZD count=12)
USER_FZD (P20t

ey | Pescngbon s

[Goup ——parameterioiame e ]

‘ App

APP
App
App
App

p29150 User defined PZD receive 3 Update DO status -
p29151 User defined PZD send 3 : DI status
m——l
p29301 Digital input 1 assignment \
p29302 Digital input 2 assignment 0 DI NA
p29303 Digital input 3 assignment 0:DI_NA -
p29304 Digital input 4 assignment 0:DI_NA -
p29330 Digital output 1 assignment 16 : DO_PZD1 -

App

p29331 Digital output 2 assignment 17 : DO_PZD2 -




Se ruega cumplimenten cuestionario y nos sugieran aquellas

tematicas que resultan de su interes

* Por favor, al finalizar el Webinar:

* Rellene el cuestionario de evaluaciéon del Webinar realizado haciendo clic en el link correspondiente en la
pagina www.siemens.es/workshops

Unre

SIMATIC - Workshops

Estimado amigo:

Para su Registro ONLINE debera seleccionar en el desplegable la WS para la que desea su
asistencia.

Previo a su realizacion, recibira por nuestra Oficina Regional una confirmacion de asistencia
indicandole el lugar de desarrollo.

Es esencial cumplimente correctamente todos los datos e introduzca el Codigo de Validacion que
le fue aportado con el resto de detalles organizativos.

Puedes seguimos en Linkedin : Siemens Espafia
En Twitter: Siemens Industria

JIMPORTANTE...

Al términe de la actividad, agradeceriamos que valorara la sesion a través de este cuestionario
accesible pulsando AQUI

Seleccione la WS a la que desea asistir

v

Introduce Cddigo de Validacién:

Si dispones de cuenta de Twitler, por favor, ¢ puedes facilitarnosla?

"} Campos obligatorios
Cagee. [ ]
Cowomore: [ ]
Clprecgion: [ ]

SIEMENS

’ha.c-hio para la vida_

Webinars SIEMENS - Cuestionario de satisfaccion

Tu opinién es muy importante para nesotros porque nos permite seguir mejorando para poder
ofrecerte el mejor servicio. Por ello, nos gustaria que valoraras el webinar en el que has participado:

SIEMENS

Ihg«%uffy-for(/«‘fe

Selecciona el webinars &n el que has parficipado:

H

Ruego nos ayude a mejorar conlesiando Ias siguienfes prequntas. Recuerde: los niveles de puntuacion: 1-
Poco? y 5-Muy il

i

¢Ha tenido dificuitades para conectarse al Webinar?

3

¢Ha tenido problemas con el soriido 6 imagenes?

H

cConsidera que el formate del Webinar es interesante para su formacion?

H

¢Con cuénta periodicidad estaria dispuesto & participar en nuestros webinars?

H

4

2 Sobre qué olros femas te gustaria que trataran proximos webinars?

A

i Deseas recibir informacion de futuras convocatonias en tu cuenfa de correo electionico?

Puntia el Webinar en su conjunto:

L]

) campos obligatorios.
Clageido: [ ]
Cnompre: [ 1]
OFmpresa: [ ]
Cemai: [ ]

Cancelar

¢La informacidén aportada es Util para su trabajo habituai? Puntie de 1 a 5 (1-Poco y 5-Muy Uti)

i

¢Deberia tratarse menos informacion con mayor nivel de detalle? Puntue de 1 a 5 (1-Poco i 3-Muy Uti)

B

¢£El nivel de detalle aporiado es suficiente? Puntde de 1 a & (1-Poco y 5-Muy Gt}

[

‘ ¢ Considera que el contenido se adecua @ sus intereses? Puntie de 1 a 5 (1-Poco y 5-Muy dti)
‘ ¢La duracién del Webinar es conmecta? Puntie de 1 a 5 {1-Poco y 5-Muy dtil)

i

Responsable” SIEMENS, S A

= Finalidad:

- Gestion integral del evento o la campaiia referidos, asi como el envio de informacion sobre eventos o
campafias similares del responsable.

- Si se hubiera marcado la opcion, el envie de informacion sobre ofros productos y servicios, segln se
indique en el formulario.
1 on: Ci del

Destinatarios: No se cederan datos a terceros, salvo obligacion legal

Derechos: Acceder, rectificar, suprimir los datos v ofros derechos, como se explica en |a informacion
adicional

. ion adicional: Politica de Privacidad




Proximos Webinars

SIMATIC - Workshops

Estimado amigo:

Para su Registro OMLINE deberd seleccionar en el desplegable la W5 para in que desea su
asistencia.

Previo a su realizacion, recibird por nuestra Oficina Regional una confirmacidn de asistencia
indicandole el lugar de desasrollo.

Es esencial cumplimente cormectaments todos los datos e introduzca el Codigo de Validacion que
Ie fue aponade con ol resto de detalles arganizativos.

) Pugdes sefuinnos en Linkedin : Siemens Espafia
En Twitter: Siamens Induisina

csmrcsmien JMPORTANTE..

Al térming de la actividad, EUY‘UELEI'IBITIOS gue valorara la seskin a través de este cuestionanio
acoesible puizan

Sefeccione 8 WS & 8 gue deses ssishn
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Si esta interesado puede registrarse en alguno de los proximos
Webinars en www.siemens.es/workshops bajo el desplegable
“Seleccione la WS a la que desea asistir’”.

Webinars 2020 - Proximos

Fecha

Préximos Webinars

25/03/2020

Webinar - Seleccion de accionamientos Simogear y Sinamics en DTK

26/03/2020

Webinar - Switches industriales gestionables Scalance

27/03/2020

Webinar - Soluciones Motion Control para pequeiios fabricantes de maquinaria

30/03/2020

Webinar - Simulacion con SIMIT: del Virtual Commissioning a los OTS

31/03/2020

Webinar - T Motion

14/04/2020

Webinar - Sinamics V90

15/04/2020

Webinar - Librerias Motion en Tia Portal (SINA_SPEED,SINA POS,...)

17/04/2020

Webinar - SIMATIC WinCC Unified

20/04/2020

Webinar - Funciones avanzadas de Safety con SINAMICS S$210

22/04/2020

Webinar - Novedades SITOP

24/04/2020

Webinar - SIMATIC Notifier

27/04/2020

Webinar - SINEMA Remote Connect

29/04/2020

Webinar - SIMATIC- Microdrive

04/05/2020

Webinar - Conectividad de Accionamientos -loT -Analyze MyDrives

06/05/2020

Webinar - VC - MCD + Process Simulate

08/05/2020

Webinar - Mundo del pesaje

11/05/2020

Webinar - Sistemas de localizacion en tiempo real (RTLS)

12/05/2020

Webinar - Conectividad (reformada)

18/05/2020

Webinar - Soluciones de zona clasificada en la era de la digitalizacion

20/05/2020

Webinar - S120 en Tia Portal V16

22/05/2020

Webinar - SIMATIC Energy Manager Pro




iGracias por su atencion!

Webinar: Sinamics V90
Servo sistema de accionamiento

Vicente Carton

Technical Support Specialists
RC-ES MC GMC

Ronda de Europa, 5
28760
Tres Cantos (Madrid)

vicente.carton@siemens.com
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