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1. INTRODUCCION

En este tutorial se va a poder ver la conexion entre nuestro robot 14L-350 de la marca Omron que
utiliza el software de ACE, con un automética S7-1200 de la marca de Siemens para ello se va a
realizar mediante una conexion Profinet que se van a intercambiar variables que van a ser las
siguientes las que se van a poder utilizar:

e Bools
e Real

e L Real
e Int

e Dint

2. REQUISITOS

Para la realizacion de esta comunicacion se van a tener que necesitar unos instrumentos para el buen
funcionamiento de este sistema:

1. Esquema de comunicacion:

= Lo primero que tendremos que hacer sera hacer la propia comunicacion entre los dos
dispositivos, para ello tendremos que conectar primero el propio S7-1200 a un
switch, después respectivamente tendremos que hacerlo con nuestro robot que vemos
que tendra 3 tomas de ethernet pues tendremos que enlazar entre el switch y el robot
en la que pone in se va a reflejar en la siguiente imagen.
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= Para la configuracion de redes, se va a necesitar que se siga el siguiente esquema que
va a ser el siguiente que empezara enlazando el S7-1200 y nuestro robot 14L que va
al puerto de entrada del robot, después conectaremos de ethernet del 14L a a un
switch y a partir de hay ya podremos conectar nuestro ordenador al switch para
poder configurar los dos aparatos.

Multi-port

Internal ) v

Switch ETHERNET

S7-1200
ETHERNET
PROFINET

|G Diwiw
N1 OUTZ  Ethernet —

2. Software necesario:

» En estos apartados vamos a ver que software necesario vamos a necesitar para
realizar esta conexion porque puede que si tenga una version inferior puede que no
funcione la conexién:

o TIA Portal V18: con esta herramienta realizaremos la comunicacion de
variables y ademas programaremos el propio PLC.

o ACE 4.7: con esta herramienta se va a realizar toda la programacion de los
robots y nos dara los archivos necesarios para la propia comunicacion.
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3. PROCESO A SEGUIR PARA REALIZAR LA COMUNICACION

Después de realizar ya los pasos necesarios anteriores, ya se va a poder realizar la conexion entre
nuestros dos dispositivos y para ello se va a necesitar que se siga paso a paso los siguientes pasos si
no puede que no les funcione:

1. Conseguir el archivo GSDML y importarlo:

e Para que el TIA Portal pueda reconocer a nuestro robot deberemos de conseguir el
archivo GSDML para que podamos hacer la transferencia de datos y se consigue asi:

= Crearemos un archivo nuevo en ACE, pondremos lo primero que no estamos
en modo emulacion, crearemos un programa nuevo con el robot que tenemos
en clase que e el 14L-350 y le daremos a crear.

(&) ACE 4.7 (64bit)

Offline

=] Project Properties
2

Project name Comunicacion TIA portal con ACE
@ Open Project

Author javib

& Import...

Comment
Online

4 Connect to Device Type [Standard Projet v
Version Control

] .
W, Version Control Explorer AR Select Device

3 Category W
Device 4 ¥ - 350L (180 mm) v
v

Version 1.00

~Robot System

W Open in Emulation Mode 4 Create
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= Al crearse ya el archivo abriremos las tres pestafias principales del programa
que son el visualizar 3D, el controlador del movimiento del robot y el control
de tareas:

Cross Reference Tab Page Aitas
Build Tab Page AltrG
Event Log
Smart Project Search Ctrl+Shift+F
Recently Closed Windows Ctrle ShifteH
Clear Recently Clased Windows History

v+ Jag Control Alt+Shift=

| Teststatus Control ALy Shift 1

Wision Windew Alts Shift+V

W Watch AT
System Monitor AltShift=5
Skl Library AashifteL

Reset Window Layout

= Cuando ya estén ya abiertas todas esas pestafias nos iremos al control de
tareas y entraremos dentro de ella. Aqui dentro le tendremos que dar abajo al
derecho a exportar GSDM esto lo que hara es que se nos descargara el
archivo GSDML para nuestro TIA Portal por lo que tendremos que ponerlo
en una ubicacion que sepamos donde este porque en el siguiente paso lo
necesitaremos
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= Para el siguiente paso tendremos que abrir TIA Portal y afiadiremos el S7-
1200 que vamos a utilizar. Cuando lo tengamos tendremos que ir al a
apartado de opciones, administrar archivos de descripcion de dispositivos y
se nos abrird una pestafia que tendremos que seleccionar la ruta que se
encuentra el GSDML que hemos descargado antes lo seleccionaremos y lo
instalaremos.
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= Cuando ya hemos instalado nuestro archivo lo siguiente seré irnos al apartado
de dispositivos y redes para poder decirle que tiene conectado el robot y para
ello seguiremos la siguiente ruta y lo sacaremos y lo pondremos al lado del
S7-1200.
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= Lo siguiente sera crear la comunicacién entre los dos dispositivos que sera
clicando el puerto de ethernet de nuestro S7-1200 al de nuestro robot.

74 Siemens - G:Wi unidad\2°Superior RoboticalAIMESTAREAS SCAPRACTICA N°2\Proyecto\Pro

Proyecto Edicion Ver Insertar Online Opciones Herramientas Ventana Ayuda Totally Integrated Automation
F (% Guerderproyecto @ X 13 Jo) X M) (2 MG B [ cstablecer conexiénonline &¥ Deshocer conexion online &y [M I % —] || 14 1y " PORTAL
ectol b Disp

[&F Vista topologica [dh Vista de redes  [[IY Vista de dispositivos || Opciones [
& [Z] 2 | € conecrarenred| 1§ conexiones =] 53 Releciones 12 58 (W] H [l @ 2 =R IKc =l
g
4 Sistema 10z PLC_1.PROFINET 10-System (100) | W | v/ catilogo H
~ 1 Projects | | [Buscar- (it [t 2.
I Agregar dispositi |
& Dispositivos yre lemron-industrial-robot = & Filtro perfil <Todos> BT
v [ PLC_1 [CPUT21_ ELERL T Y + [ Controladores ES
DY confguracia - et e NECL ]
%/ Online ydiag ] » g Sistemaz PC
s 1 » [ Accionamientos yamancadores =
= Bb_we' O PLC_1.PROFINET |10-Syste... Pt a L v
» L4 Objetos tecn. » g Componentes de red Nl
» [ Fuentes exter. + [ Lectura ymonitorizacién =
» [ Variables PLC » [l Periferia descentralizada 3
» [ Tipos de dato... » (@ Alimentacién y distribucién de corriente ?
» 5 Tablas de obs. » [ Dispositivos de campo ES
B 2
» [ig Backups enline » [ Otros dispositivos de campo -
°
» [ Traces ¥ 3
» [ comunicacié )
» [§i} Datos de pro. J
% Informacion . =
K Listas & £
£ Listas de text.. B,
» (@ Médulos loca. B
» (1§ Periferia desc v H
< [ [>]
v Vista E

= El siguiente paso sera afiadirle la direccion IP que tiene asignada el propio
robot para ello nos adentraremos dentro de su configuracion y le
cambiaremos su IP de su puerto de Ethernet.
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= Para complementar el anterior paso tendremos que irnos a la parte izquierda y
meternos en online y diagnostico de la carpeta que a creado el robot, ya
dentro nos tendremos que meteremos en funciones y asignar direccion IP, ya
dentro le daremos a dispositivos accesible importante en este paso que
estemos ya conectados con el robot y el autémata.

*= Ya cuando le demos nos saldrd todos los dispositivos disponibles y le
tendremos que dar a nuestro robot y después ya le daremos a asignar la
direccion IP, esto se hace para que pueda obtener la direccion MAC de
nuestro robot y asi verificar cual es el robot.
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Para que también pueda reconocer TIA Portal al robot deberemos de
asignarle un nombre entonces deberemos de ir al apartado de asignacién de
nombre y hay pondremos el nombre que queremos seleccionamos al robot y
se lo aplicaremos.
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Y por Y por ultimo para terminar de configurarlo deberemos de irnos a su
configuraciéon en el apartado de ciclo y tendremos que poner de forma
manual que el tiempo de ciclo sean 4 ms para que este sincronizado con el
propio S7-1200.
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= Ahora nos vamos a centrar en la parte de intercambio de variables, para
empezar, deberemos de afiadir el modulo de cambio de variables.
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= Para la primera comunicacion de variables, vamos a probar mandando 8 bits
de boleanas, para ello vamos a buscar en submaodulos las booleanas y le
meteremos un modulo de entradas y otro de salida. El siguiente paso es
importante deberemos de comenzar las variables por la direccién numero 70
para que no haya ningun tipo de conflicto.
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= Ahora vamos a identificar cada una de las variables que vamos a utilizar para
ello vamos a darle doble clic a la entrada y salida booleanas de datos y hay le
vamos a poner un nombre para poder saber cudl es cual y cuando terminemos
se lo mandamos al S7-1200.

74 Siemens - G:Wi unidad\2*Superior RoboticaUAIMETAREAS SCAPRACTICA N°2\Proyecto1\Proyectol
Proyecto  Edicion  Ver Insertar  Online ~ Opciones  Herramientas  Ventans  Ayuda TOtB"y Integrﬂed Automation
f T B Guerdarproyecto 3 X 'zl Ti X W2 (*: %) [N [ B [} & establecer conexién online g¥ Deshacer conexignonine g M I % | || o Ay H PORTAL
Dispositivos & Vista topologica |dh Vista de redes |[Y Vista de dispositivos | | Opciones =]
B | d¢ [omroninduswialeobot w3s{v] ) B [ |1 " = | | Vista general de dispositivos | o|g
g
~ = S
. | W . médulo Rack Slot  Direccié.. Direcci. Tipo v | Catélogo i3
il Prapeciet & E ¥ omromrindistisHoboti ) [ s [ev-o ot | &
It Pythghe detpcsans 0 0 X1 omron-ing —=cm|®
sy Dispositivos yredes MFilre  Perfil: [ <Todos> [N
FROTIR Y mERs ~ V. Variable Exchange_1 o 1 vevarisb| | S :
- Jul
L L i BOOL[8] -1 [] 1 70 BOOLI8) - = — 3
Y configuracion de d = = = 0 = » [l Médulo de cabecera H
s ] B - (@ Submédulos
) Online y diagnéstico o s (@ su mcl ulo:
» g Blogues de progra - = ' L | ~[@ecolesn -
» [ Objetos tecnolégic. o 's - [ input S
» [ Fuentes externas - = ° s W eooLfis]-1 f
» [ Variables PLC k o s M eooL(z2]-1 F
» [ Tipos de datos PLC o s M ecoLis] -1 =
» [5Gl Tablas de obsenvaci. s ‘o ~ [ output 2
- 5
» [ Backup: online o . W eootiiel-0 E
» [ Traces o == W eooLfs2]-0 =)
o . M eooLis) -0 -
(] 1 ‘\; L :I.B,‘e
» g Float '.:
[ 114 = 5
] Listas de textos de .,l ° 118 Y » _@ Long Real :
» [ Médulos locales < 3 [100% Bl —s— @ (< » > » (3 Signed Double Integer s
» [l Periferia descentrali. | % » [ Signed Integer ]
< = m > |4 Propiedades  [%4} Informacion & | % Diagnéstico 1
v | Vista detallada | General | Variables10 | Constantes de sistema | Textos | Il
ombre Tipo Direccién Tabla de variables Comentario E
<@ |_bool 0 Bool F2i70.0 tandar s
= <@ f_beol_1 Bool 701 ar E
Hombr @} _bool_: Bool 702
@} _bool_3 Bool Fuz03 3]
<@ j_beol_4 Bool 170.4 = ;
<@ j_bool s Bool Fa705 2
< J_bool_6 Bool 1706 e
@j bool 7 Bool 707

= Ya hemos terminado de configurar todo en TIA Portal, y ahora vamos a
volver a ACE para decirle al robot que robot vamos a intercambiar mediante
la comunicacion Profinet. Para ello nos meteremos en el control de estado, en
el apartado de Profinet y se nos desplegara una pestafia pues aqui vamos a
declarar las variables que utilizamos en TIA Portal.

= Vamos a poner el mismo nombre si es posible a las mismas variables que
hemos utilizado, pero aqui es al revés las entradas le vamos a poner como
salida que el recibe la informacion de ellas y las salidas como entradas
nuestras y le ponemos el tamarfio que son 8 bites.
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>

[ Programming

= Para finalizar le daremos que queremos utilizar la conexion Profinet y le
daremos a guardar y le mandaremos nuestro programa al robot para que se
pueda guardar las variables de Profinet que hemos hecho.

%

—
; — |
V+ Exteral Variable Name | Robot 10 Type| Variable Type Armay Length Byte Size
Confic 1 ibool 8] o 8
| o I — : "
HostA 3 j B Virtual Front Panel
Param
Enable -

IP Add

Softwarc
The V+

Communication

£ Enable PROFINET! Behavior on communication error:
nput Value: [Clear to 0 w | Robot Input (1) - Remaining by > map: 511

Tmport Export Export
Configuration  Configuration ~ GSDML

I Filter

[Emulation
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= Ahora haremos un mini programa para verificar todo este funcionamiento.
Para ello se van a poner entradas para que cuando en el S7-1200 quiera
iniciar el movimiento del propio robot nos mandara una sefial para que se
pueda activar un if y ademas salidas para que nosotros activemos esa salida
podamos activar una salida del S7-1200 para activar por ejemplo nuestra
herramienta del propio robot.

= Para ello para poder declararlas estas variables en nuestro programa de ACE
se va a hacer de la siguiente manera:

o Para las entradas del ACE deberemos de utilizar la q_bool_8 porque
es la salida que nos viene del S7-1200 y ademas en la parte final entre
corchetes debemos de poner el bit que queremos, ejemplo si queremos
poner la salida del S7-1200 la 70.2 se aria asi q_bool_8[3].

o Para las salidas del ACE es lo mismo, pero al revés, ejemplo si
nosotros queremos activar en el S7-1200 la entrada 70.0 deberemos
de poner lo siguiente i_bool_8J0].

9 E WHILE TRUE DO
20 i bool 8[0] = FALSE

21 E IF g _bool 8[0] THEN
22 i bool B[0] = TRUE
23

24 ATTACH ()

25 ACCEL (1) 300, 300

7 APPRO pilal, 100
28 MOVES pilal

9 i bool 8[1] = TRUE
e

31 BREAK

32 DEPART 100

33 APPRO pila5, 100

34 MOVES pila5s

35

36 BREAK

37 i bool 8[1] = FALSE

38 DEPART 100

40 APPRO pila2, 100

4 MOVES pilaZz

a i bool 8[1] = TRUE
BREAK

4 DEPART 100

APPRO pila6, 100
MOVES pilaé

. s 4 .
6 = B W R
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= Por otra parte, ahora vamos a ver un ejemplo de programa, pero con el TIA
Portal, para ello lo que se va a hacer es que para iniciar el programa del ACE
se va a tener que activar la entrada fisica 10.0 y desde el programa de ACE
cuando se activa esa variable vamos a activar una salida del propio S7-1200
para que active una lampara.

= Para ello para poder declararlas estas variables en nuestro programa de TIA
Portal se va a hacer de la siguiente manera:

o Para las entradas del TIA Portal deberemos de utilizar la 170 porque
es la salida que nos viene del ACE, ejemplo si queremos poner la
salida del ACE la g_bool 8[3] para poner en TIA Portal sera la
entrada 170.2.

o Para las salidas del TIA Portal es lo mismo, pero al revés, ejemplo si
nosotros queremos activar en el ACE la entrada q_bool 8[0]
deberemos de poner en TIA Portal la Q70.0
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Bl i, EABPRtGrd:H @R Gl QA & G =) O

az de blox 5 | Favoritos

* | ] MLNUEVO

" =1 + | Instrucciones basicas
B Agreger dispesitivo k-7 = L

g Dizpositivos yredes

w Titulo del bloque: “Main Program Sweep (Qycle)” ~
~ W PLC_1[CPU1215CA.

~  Segmento 1: Inicio del robat

v [ Bloques de progra...
I Agregar nuevo ..

ale) (-r‘ ®al \F| sauoonisy) |

& Main [0B1] %0.0 %WQ70.0
“Tag_1" *Q_beol_0" o
— | { F—

» [ variables PLC
» [ Tipos de datos PLC
» [ Tablas de observaci

» &5 Desplazamiento y rot

3]
— z
g

,.
soean O] o

¥  Segmento 2: lampars

W70.0 %00 3
“I_bool_0* “Tag_6*
I {

F

e pr
5 Informacién del pr. *
£ n

v Vista detallada
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4. VERIFICACION DE LA CONEXION

e Ya realizado toda la programacion del apartado anterior ahora se va a verificar si
todas las comunicaciones entre los dos dispositivos son correctas. Para ello se van a
seguir estos pasos para ver si no esta fallando nada:

= Verificacion en TIA Portal:

o Para verificar la conexién en TIA Portal ya después de haber pasado
todos los programas finales a cada uno de los dispositivos, tendremos
que establecer conexidn online con el propio autémata y verificar que
el autébmata y el robot que hemos afiadido este también con un tic
verde si esta en verde podemos seguir si no se tendra que revisar la
programacion.

|& Topology view | Network view | [IY Device view
d¢ [oms378[ia<50L, 180mm quiw] g BN “5 H H Qs = | ‘ Device overview
Al
[ ] { \ 4 Module Rack slo | address
‘ v v OMs378 0 0
..«“’ = | v » PNHO 0 ox
\:\:’ ‘ 4 § v Vs varisble Exchange_1 0 1
2 v BOOL[8] -1 0 1 1
. V| V] BOOL[8] -0 0 12
= = () 13
=== 0 14
= 0 15
- 0 17
[ ] 0 18
« 0 19
0 110
I 0 i1

=  Verificacion en ACE:

o Para verificar la conexion en ACE ya después de haber comprobado
primero en TIA Portal que hay conexion, tendremos que establecer
conexion con el robot, afiadir el programa para que lo ejecute, darle
que ejecute el propio programa y tendremos que ver qué el apartado
Profinet estd en verde si no se tendria que revisar otra vez la
programacion.
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QTask 11:
Qlask 12:
QTask 13
QTask 14
QTask 15:
QTask 16:
QTask 17:
QTask 18:

Y si todo lo anterior es correcto cuando activemos la entrada 10.0 del S7-1200,
nuestro robot se va a poner en funcionamiento y ademas se va a encender y apagar
nuestra salida del automata Q.3. Para que pare nuestro robot lo Gnico que tendremos
que hacer es que deberemos de desactivar la entrada del autobmata que hemos
activado y cuando finalice nuestro if se parara.
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