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1. Abrir ensamble a simular en NX 11; después de abierto, cambiaremos el NX a modo
DISENADOR DE CONCEPTOS DE MECATRONICA.

I v = G Cambiar la ventana [] Ventana~ = NX 11 - Disefiador de concept

Modelado  Ensambles  Curva  Andlisis Vista Renderizar  Herramientas  Aplicacion

D Nuevo... Ctrl+N Preferencias & Junta del resorte angular
3} Abrir.. Ctrl+Q Meodelado... N v & Junta mediante resorte lineal -
Cerrar , & QOpdones de carga del ensamble... * A Junta del limite angular =
Piezas abiertas recientemente Mecanico "
n Guardar Y oE Ch\Users\dubenisandrea\Desktop\Cosas\Scara\Scara_sldasm.prt Iy
Ej 2. C\Users\dubenisandrea\Desktop\pieza_step.prt
Breferencias ’ Ej 3. C\Users\dubenisandrea\Desktop\Nueva carpeta - copia\ProjectAssembly1_step.prt
@‘5 Imprimir... & 4 C:\Users\duben?sandrea\Desk‘top\Nueva carpe‘ta\l?rojedAssemblw_s‘tep.pr‘t
Ej 5. Ch\Users\dubenisandrea\Desktop\Scara\Scara\Greifstange.prt #& Modelado Ctrl+M
Plotear.., Cirl+P [ Ch\Users\dubenisandrea\Desktop\Scara\Scara\|BM_7574_HSWeingarten_step.prt & Shape Studio Ctrl+Alt+S
1 torer | B Lt WS o S G e it
[ Bporter P miciar ¥ Fabricacién Ctrl+Alt+M
@ Utilidades » | @B Modelado Ctrl+M Bk Generador de magquinas herramienta
Eecutar N & Chapa . Ctrl+Mayisculas+M Evasion de colisiones de Sinumerik
@) Shape Studio Cirl+Alt+5 L% Inspeccion Ctri+Alt+]
Propiedades # Dibuje en plano . Ctri+Maylsculas+D 4 Disefiador de lineas Ctrl+Mayusculas+L
k) Preprocesamiento/postprocesamiento
@ Ayuda 4N Mavimiento Ctrl+Alt+K 4 Planificador de fijaciones
Salir & Fal?rigacién Ctr+Alt+M kf) Preprocesamiento/postprocesamiento
o 1l Médulo de entrada ks Simulacién de disefio
v Ensamples &y Movimiento Ctrl+Alt+K
PMI
| Todas las aehcaqones H
| E; Disefiador de automatizacion

2. Agregar el namero de cuerpos rigidos segun considere necesarios (simplificar el nimero de
ellos si la simulacion lo permite), y asignarles a estos un nombre.
NX H 9~ J v « & Cambiar la ventana D Ventana~ = NX 11 - Disefiador de conceptos de mecatronica - [Scara_new_step_PLC(]

Archivo Modelado  Ensambles  Curva  Andlisis  Vista Renderizar  Herramientas  Aplicacién

@. '!3 '3 -és DEllfl [ Extrudir » n [4 ¥ | & Cuerpo rigido ~ & Junta del resorte angular % Sensor de colisién ~

#® Unir ~ I %2 & Cuerpode colision v & Junta mediante resorte lineal « /" Control de posicién ~
Requerimiento Funcién Légico Dependendia Croquis Reproducir Parar )
- - - - [ Blogue ~ Yo B (Bluntadecharmela A Junta del limite angular s "% Tabla de simbolos =
Ingenieria de sistemas ~ | Concepto de mecani.. ¥ Simular - Mecanico - Eléctrico -
SF Meni~ | No hay ningdn filtro 'l ‘Ensambletctal 'l i Flv % @y BRoB~-Ad~ @ -~
@ | Navegador de fisica mill & Cuerpo rigido O X
? Nombre a Tipo Objeto de cuerpo rigido A
8 -5 FISICA BASICA
= — = « Seleccionar el objeto (1) $
0 1@ Base Cuerpo rigido
koo - o
M@ L1 Cuerpo rigido Masa e inercia v
? -F@ L2 Cuerpo rigido i o
@l | e Velocidad de traslacion inicial A
+[&= Juntas y restricciones
= Materiales Velocidad traslacional ‘ 0 mm/sec~ "
= Acopladores i . L |
o IR Velocidad inicial de rotacion A
»d £ COMPORTAMIENTOS DE TI... Velocidad rotacional ‘ 0 degrees/sec~ "
OB g5 SERALES
+ 5 CONEXION DE SERAL Marca A

Seleccionar la forma de la marca (0)

Nombre A
[= ] -

& & a°

Y

e




3. Agregar las juntas y restricciones necesarias, y asignarles a estos un nombre (se recomienda
nombrarlas segun los cuerpos rigidos relacionados o segtn funcién).

NX & =2~ o+ Oy

F @0 &

Requerimiento Funcién Légico Dependendia

- - -

Ingenieria de sistemas

& v & @ Cambier la ventana [] Ventana v =

Modelado  Ensambles  Curva  Andlisis  Vista  Renderizar  Herramientas  Aplicacion

0
il
Croquis

-

~ Concepto de mecani.. ¥

[ Extrudir = » n
+' Unir =

) Reproducir Parar
@ Blogue =

Simular

-

NX 11 - Disefiador de conceptos de mecatronica - [Scara_ne'

4 @ Cuerpo rigido = & Junta del resarte angular # Sensor de
I 5P & Cuerpo de colision & Junta mediante resorte lineal - /" Control de
‘e B €3 Juntade charne\aﬂ /% Junta del limite angular = "BTabla desit

- %B Junta de charnela - Eléctrice

T® Junta deslizante

=F Menti~ | No hay ningan filtro ¥ | | Ensamble total
o Navegador de fisica O
Nombre = Tipo

?ET — [ FISICA BASICA

- - & Base Cuerpo rfgidol

Fo- & L1 Cuerpo rigido

(od @ L2 Cuerpo rigido
: @ L3 Cuerpo rigido

— (&= Juntas y restricciones

: AR L1_Base Junta de charn
f-w? - L2 11 Junta de charn
bl M L3112 Junta deslizan
B & Matenales

Iz Acopladores

+ % SENALES

+ [ Sensores y actuadores
[ COMPORTAMIENTOS DE Tl...

+ (= CONEXION DE SERAL

& Junta cilindrica

§ Junta del tornillo

F% Junta planaria

i Junta del gje virtual...

@ Junta esférica

%= Junta fija

~§  Junta de punto sobre curva

- Junta de curva sobre curva

& Junta de restriccion en la trayectoria

4. Agregar los sensores y actuadores requeridos, los actuadores pueden ser una superficie de
transporte, un control de posicion, etc.

Analisis
>

Reproducir Parar N

Vista  Renderizar

a [ ¥

@ Cuerpo rigido

MNX 11 - Disefiador de conceptos de mecatronica - [Scara_new_step_PLC(Real).prt (M

Herramientas  Aplicacion

& Junta del resorte angular

1 EP & Cuerpo de colision ~ & Junta mediante resorte lineal

NX | 9~ o Oy &~ = {2 Cambiar la ventana [] Ventana ~ =
Archivo Modelado  Ensambles  Curva
@ “B Funcion + lel [ Extrudir =
o o Logico = 0 @ Unir ~
Requerimiento Croquis
- % Dependencia & Bloque ~

T Meni =

Ingenieria de sistemas

~ Concepto de mecani.. ™

No hay ningun filtro ~ ‘ | Ensamble total hd | 4

Simular -

iraw

5 ® % Junta de charnela +

A4 Junta del limite angular

Mecanico

BEHOBE~-&-G W~

r

D;iDjJ £ Leva
. BnNCer

#y Sensor de colision =
& Superficie de transporte
" Control de posicién

o

Navegador de fisica

Nombre &
— & FISICA BASICA

H & Base
—[=Juntas y restricciones
B¢ L1_Base

L PER]

HAg2 Tierra

O
Tipo

Cuerpo rigido
Cuerpo rigido
Cuerpo rigido
Cuerpo rigido

Junta de chamn
Junta de charn
Junta fija

-5 Materiales
[ Acopladores

| EEIEYENF Junta deslizan}

—[= Sensores y actuadores
M4 Rot2 Control de po
-FA Rot1 Control de po

+ 5 SENALES
+ & CONEXION DE SENAL

= COMPORTAMIENTOS DE TI...

# Control de veloddad

-‘f_-‘ Control de fuerza/par de torsién
W2 Cilindro hidraulico

&, Valvula hidraulica

W Cilindro neumstico

& Valvula neumética

& Superfide de transporte

% Exportar la curva de carga
% Importar los motores seleccionados

¥ Exportar los sensares y actuadores en SIMIT




5. Agregar un adaptador de sefales.

NX = I 4« <3 3 Cambiar la ventana D Ventana~ ¥
Modelado  Ensambles  Curva  Andlisis  Vista
y @ Funcitn » 0 [ Extrudir » 1 44 ¥
i‘?_ ' Logico ~ Dé @ Unir ~ n ke
Requerimiento Croguis Reproducir Parar
- % Dependencia » @ Bloque + by &y

Renderizar

@ Cuerpo rigido -

fﬂ Junta de charnela -

NX 11 - Disefiador de conceptos de mecatronica - [Scara_new_step_PLC(Real

Herramientas  Aplicacién

& Junta del resorte angular

® Cuerpo de colision ¥ & Junta mediante resorte lineal

A Junta del limite angular

. [
# Sensor de colisién - (m] |

g
Operacidn

-~ & Superfide de transporte +

< 7 Adaptador de sefiales

- '"‘h Tabla de simbolos
Al Sefial

Ingenieria de sistemas ~ Concepto de mecani.. ™ Simular - Mecanico
=¥ Menl~ | No hay ningdn filtro ¥ | | Ensamble total - - Qi BEHOBE-&-@ W~ s
ol Navegador de fisica (]}
Nombre = Tipo
F@ - [ FISICA BASICA
3 ~F @ Base Cuerpo rigido
k- ~-E@ L Cuerpo rigido
@:’ ~-F@ L2 Cuerpo rigido
@ L3 Cuerpo rigido
— = Juntas y restricciones
i -~ A L1_Base Junta de charn
@ ~@f 12 11 Junta de charn
b ~-ER1312 Junta deslizant
o - g2 Tierra Junta fija
?6 = Materiales
= Acopladores

ﬁf — &= Sensores y actuadores

.~ Prism Control de po:
@ B~ Rotl Control de po:

E .~ Rot2 Control de po:
0\ =3 COE\APORTAMIENTOS DETI.

+ &= SENALES

+ = CONEXION DE SENAL

a2 Adaptador de sefales
”J} Crear las sefiales de las operaciones

W§ Exportar las sefiales a SIMIT
ke Importar las sefiales de SIMIT

6. Agregar cada una de las sefiales que le enviaremos a los actuadores, segun lo que se desea
controlar, ya sea la posicion, velocidad, aceleracién, torque, etc.

NX & 92~

an
e

~ &3 B Cambiar la ventana D Ventana~ =

Inicio  Modelado  Ensambles  Curva  Andlisis  Vista

MNX 11 - Disefiador de conceptos de mecatrénica - [Scara_new

Renderizar ~ Herramientas  Aplicacion

& Junta del resorte angular

A Junta del limite angular

ff “& Funcion = O @ Extrudir + > m M @ Cuerporigido ~
. 0 ) e o

‘& Logico ~ #® Unir ~ n %® @ Cuerpo decolision ~ & Junta mediante resorte lineal

Requerimiento Croquis Reproducir Parar o
- % Dependendia - & Bloque = Po @y €2 Junta de chamela ~

Ingenieria de sistemas ~ Concepto de mecani.. ™ Simular A Mecanico
SF Menl v | No hay ningtn filtro ¥ | | Ensamble total v i Fl - % Vi@ BEOoOBR-&-G -~ w-
o Navegador de fisica O

Nombre a Tipo

FE | - [= FISICA BASICA
- ‘M@ Base Cuerpo rigido
Fo= ‘MA@ L1 Cuerpo rigido
@\\” ‘M@ 12 Cuerpo rigido

‘A& 13 Cuerpo rigido
— [ Juntas y restricciones
@ MR L1_Base Junta de charn

@ M 12 11 Junta de charn
o AR L1312 Junta deslizani
i g2 Tierra Junta fija
?—5 = Materiales
= Acopladores

ﬁﬁ — [ Sensores y actuadores

4 Prism Control de pos
(3%) 1.~ Rat1 Control de pdl

F* Rot2 Control de pos
o.s\\ = COMPORTAMIENTOS DE Tl...

+ (& SENALES
+ £ CONEXION DE SERIAL

e

Parametros

A Alias

<

Seniales

A Nombre

<

Férmulas

Asignar a

Nombre

SignalAdapter(2)

€ Adaptador de sefiales x
-~

+ Seleccionar el objeto fisica (1)

Nombre del parametro | position

Agregar un parametro

Q Sensor de colision -
« & Superficie de transparte ~
+ =2 Adaptador de sefiales ~

- Eléctrico N

<

Bo+

Objeto  Tipo d.. Pardmeti
>

A

Tipode.. Entrada.. Valor %
>

A

Férmula %
>

A

v
Aceptar Aplicar Cancelar



w _]Scara

I Agregar dispositivo
h Dispositivos y redes

1
iiT Configuracién d

% Online ydiagnéstico
» ' Blogues de progra...
» L4 Objetos tecnoldgic...
» Fuentes externas
» Lz Variables PLC
+ (g Tipos de datos PLC
» [l Tablas de observ...
» [ig Backups online
» [§i, Datos de proxyde -

7. Asignar los valores iniciales de las sefiales, asi como también si sera entrada o salida, tipo
de dato, nombre de sefial, etc. También se crearan las formulas que asocian la sefial de
control con el pardmetro (para el ejemplo se estan generando sefiales para controlar la
posicién y velocidad del actuador Rot1).

NX & <~

Inicio  Modelado  Ensambles  Curva  Andlisis  Vista  Renderizar

=5 Ment ~

No hay ningun filtro ~

2% v o ¥ Cambiar la ventana [] Ventana~ =

Ensamble total

« o E. -2

Herramientas

NX 11 - Disefiador de conceptos de mecatrénica - [Scara_new_:

Aplicacién

FEHOoOBE-&- @ W~

jod Navegador de fisica

Nombre &
?ET —E= FISICA BASICA
- ' & Base
- E@ L
@\\” M@ L2
S E& L3

(€3 L1 _Base
EeLn
CHERL3L2
i [Ag2 Tierra
= Materiales
- Acopladores

T
|

[ Prism
M. Rotl
| | Rot2
= COMPORTAMI
+[3 SERIALES
+ £ CONEXION DE

o & F

L7,

‘e &

v
-

L)

O
Tipo

Cuerpo rigido
Cuerpo rigido
Cuerpo rigido
Cuerpo rigido

—= Juntas y restricciones

Junta de charn
Junta de chamn
Junta deslizant
Junta fija

—= Sensores y actuadores

Control de pot

Control de po:

Control de po:
ENTOS DETL...

SENAL

@ Adaptador de sefiales

Parametros

* Seleccionar el objeto fisica (0)

&

A Alias Objeto Tipo de objeto Parametro Val( | X
 Pos_Rotl  Rotl Control de posicién  position (| 4
2 E Vel_Rot1  Rotl Control de posicion speed (v
< >
Sefiales A
Nombre Tipode.. Entrada.. Valorinicial MJ:I\E
Signal_Pos Rot1 int Entrada 0 ~ X
Signal_Vel_Rot1 int Entrada 0 &
A4
< >
Férmulas A
Asignar a Férmula ka
3 el Rotl | BES
v
< >
Férmula
4 |sig | I
Sign()
A

Signal_Pos_Prism
Signal_Pos_Rot1
Signal_Pos_Rot2
Signal_Vel_Prism
Signal_Vel_Rot1
Signal Vel Rot2

8. Crear proyecto en Tia Portal y configuracion de la direccion IP del PLC para la
comunicacion.

i

2] Informacién del ... ,

[EA Avisos de PLC
'E] Listas de textos
» [ Médulos lecales
» ;i Datos comunes
Configuracién del doc....
<| o

v | Vista detallada

Nombre

oiBlogues de programa
# Objetos tecnolégicos

@ Variables PLC

g Tipos de datos PLC

53l Tablas de observacién yfor..
& Backups enline

B3 Informacién del programa
i Datos de proxyde dispositi...

g

Fuentes externas

Listas de textos

Protocolo IP

3 E.Ililinrprm;ocolu IP

Direccidn IP:
Mésc. subred:
D Utilizar router

Direccién del router

4 (o} Ajustar direccién IP en el proyecto

192 . 168 . 0 1

c
=
=
c

6 7 B8 9 1° "
Perfil soporte 0
= =
i
N
= =
—
< [ >
|g Propiedades I"_i.‘lnformacién y|
J General || Variables 10 H Constantes de sistema || Textos
General '| Direcciones Ethernet
Direccil Eth T
"!,mu"“ e Interfaz conectada en red con
Opcicnes avanzadas
Sincronizcién horaria Subred: | PNIE_1
[ — 1
Protocolo ISO
[Tutilizr protocolo Is0
Direccién MAC:




9. Programacion del PLC segun lo que se desea controlar, ya sea en el NX con sus debidas
entradas a definir y segun lo que desea que realice el PLC (Se recomienda nombrar las
variables segun sera su funcion).

Segmento 1:

%I124.0 %1 24.0
“Tag_1" MOVE “Tag_3"
{/} EN ENC { }

L—IN KD

QuT1 — "Pos_Frism”

EN ENC =———f
IN A0
ouTy — "vel_Prism*

Segmento 2:
%1124.1 %Q124.1
“Tag_2" MOVE Tag_4
/1 EN ENC { }
14— IN AN
QuUT1 —"Pos_Prism”
MOVE
EN ENGC st
IN LA O
ouTi — vel_Prism®
Segmento 3:
%1124.0 %1124.1
“Tag_1" “Tag_2" MCVE
1 | 11
{ } 1} EN ENC

IN %N O
QuT1 “vel_Prism"

Segmento 4:

%l124.2
Tag_& MOVE
_| : BN ENC
10— N %M1 5
QuT? — Pos_Rat2”
MOVE
EN ENC s——
IN %hIAZO

ouT] — Vel_Ret2”

Segmento 5:

%11243
Tag 7
| L o
1T EN ENC
IN %MW1 5
QuT1 P _Ad2"
MOVE
BN ENG ———
N % MW20
ouT1 Ve 5427




Segmento 6:

Comentario

%1124.2 %11243
Tag & i
{1 11 EN ENC

L—IN % MW20
ot “Ve _Ra2"

}Segmento 7 B8

Comentario

SCALE
EN ENC
RIWT529 % MW3S
Tag 14:7 —IN RET_VAL — "Erra”
T000.0 _ HI_uM % MD50
Ll —oum ouT — Ve _Rd1 D¢
%m0
Tag 11" —@ROLAR
Segmento 8:
omentano
®l124 4
“Tag 8° MOVE
'—EN ENO
180 —IN =MW25
OUT1 — "Pos_Rat1”
Segmento 9:

MOME
ENO |

BMW25
OUT1 —"Pos_Rat1”

Segmento 10:
Comentario
%®MDS0 o
“Ve_Rotl _|D‘ MOVE "Tag 13"
= I 1
Real | —EN ENO { }
0.0 s —IN ®MW30
ouT1 — "Vel_Rot1”
®MDS0 %MD50
“Vel_Rot1_D" “Ve_Rot1_D"
> |.= 1 EN ENO
Real | |Hul | N
0.0 5.0 2 —IN HMW30
ouT1 — " Ve_Rot1”
®MDS0 ®MD50
“Vel_Rot1_D" “Ve_Rot1_D" —
- | = | N oeno—
Real | |Ren| | N
50 10.0 - IN BMW30
ouT] — " Ve_Rot1”
®MD50 %®MD50
“Ve_Rot1_D" “Ve_Rot1_D"
- |.= | EN ENO
Real | |Henl | o
10.0 20.0 4 — KMW30
ouT1 — ~Val_Ret”




10. Ir a Centro de Redes, e ir a Conexiones de Red y en propiedades de IPv4 configurar la
misma direccion IP que la usada en el proyecto de PLC a excepcion del ultimo digito de

esta.

= | FEthernet5 1 —
__ Cable de red desconectado -
W

Realtek PCle GBE Family Controlle... x &

Ethernet 6 — Ethernet 7
_ (Cable de red desconectado ¥ _ Cable de red desconectado
TAP-Win32 Adapter OAS #2 #2 x & TunnelBear Adapter V9 #2

W Propiedades de Ethernet 5

Funciones dered  Uso compartido

Conectar con:
57 Realtek PCle GBE Family Controller #2 #2

X Propiedades de Habilitar el protocolo de Internet version 4 (Tt

General

Puede hacer que la configuracidn IP se asigne automaticamente sila
red admite esta funcionalidad. De lo contrario, debera consultar con el
administrador de red cudl es la configuracién IP apropiada.

Ol (0) Obtener una direccidn IP automaticamente
Esta conexidn usa los siguientes elementos: , .
3 EJsar la siguiente direccién IP:
3 Clierte para redes Microsoft A i o 4
? Uso compartido de archivos e impresoras para redes M Direcdidn 1P: 192.168.0 . 5
vl '\:? Programador de paguetes QoS 2

[J 4 Microsoft Network Adapter Muttiplexor Protocol
& Controlador de protocolo LLDP de Microsoft

Mascara de subred: 255 . 255 ,255. 0

Puerta de enlace predeterminada:

v . Habiltar el protocolo de Intemet versién & (TCP/IPvE) v Obtener la direccion del servidor DNS automaticamente
< > (®) Usar las siguientes direcciones de servidor DNS:
Instalar... Desinstalar Propiedades Servidor DNS preferido: l . . . |

Descripcién Servidor DNS alternativo: [ . . ]

Protocolo TCP/IP. Bl protocolo de red de drea extensa

predeterminado que pemmite la comunicacion entre varias

redes conectadas entre si [[Jvalidar configuracién al salir Opciones avanzadas. ..

Aceptar Cancelar 5 r

11. Abrir el KEPServerEx y en el crear y configurar el canal de comunicacién con el PLC, donde

la IP en New Device es la misma

File Edit Vlew Users Tools Help

que configuramos en el proyecto del Tia Portal (Step 17).

P - = New Channel - Device Driver
DEH[@acd o s 2EX plAUuBS
{;-7 Channel_0_User_Defined Tag Name | Address ] [ [Select the device driver you want to assign to
74P Channel_1 the channel
%P Channel_2 {The drop-down list below contains the names of
%? Channel 3 i the drivers that are nstaled on your system
1 &? Channel 4

channel name can be from 1to 256
aracters in length.

Names can not contain periods, double
otations or start with an underscore.

Channel name:
|rxeLCRezil I2

3
Blras Siguiente > Cancelar

Device driver:
A-B Bulletin 1609 M [}
Omron FINS Seddl A

Siemens TCP/IP Unsolic| soanvars. Enemst
SIXNET UDR device driv{ Siemens S5 (3964R)
TIWAY Host Adapter de{Siemens S7 MP|
Triconex Ethemnet devic
Uni-Telway device drive
User Configurable Drive( Smatic 505
WeatherBug Driver devi S'"s“ﬁj“ Bthemet
Fyuda I Yaskawa Memobus Plus 5ixNET UDR




New Channel - Network Interface

This channel is configured to communicate over
@ network. You can select the network adapter
that the driver should use from the kst below.

[Select ‘Default’ if you want the operating system
to choose the network adapter for you.

Dt 20t

Reakek PCle GBE ... [19/0168.0 51
VMware Vitual E1... [192.158.0.10
VMware Vitual Et... [192.168.0.15]

'You can control how the server processes writes on
his channel. Set the optimization method and
writetoread duty cycle below.

Note: Witing only the latest value can affect batch
processing or the equivalent.

~ Optimization Method
™ Wiite all values for all tags

™ Write only latest value for non-boolean tags
% Write only latest value for all tags

Duty Cycle

Perform IW _Ij writes for every 1 read

8 9
< Atrds I SM)I Cancelar I Ayuda I < Mrds Siguiente > Cancelar | Ayuda |
New Channel - Summary X O [~ u | ‘;(;7 im] J:_] %5 o) o% By = x @ & % . =]
H-
e A T e ®-¢? Channel 0_User Defined Tag Name | Addre
save the settings for the new channel. #-%” Channel_1
@7 Channel_2
Name: NXPLC(Real) )
Device Driver. Siemens TCP/IP Ethemet @7 Channel 3
Diagnostics: Disabled %P Channel 4
E|..’
Network Adapter:
Raatak PCle GBE ... [192.168.0.5)
\Write Optimization:
Write only latest value for all tags
Hikts peced device name can be from 1to 256 characters
length.
Names can not contain periods, double
otations or start with an underscore.
10
< Mirds Finalizar Cancelar Ayuda |

New Device - Model

The device you are defining uses a device
driver that supports more than one model. The
kst below shows all supported models.

Select a model that best describes the device
you are defining

Device model:
{57-200

14
$7-300 15
57400

NetLink: $7-300
NetLink: $7-400

Device name:

IS?M

112

13

Atras Siguiente > Cancelar

Ayuda

device you are defining may be multidropped as
art of a network of devices. In order to communicate
the device, it must be assigned a unique ID.

‘our documentation for the device may refer to this as
“Network D" or "Network Address."

I Device ID:
f19.168.0] 117
18
< Atrds Siguiente > Cancelar Ayuda




12. Después de configurar la IP en New Device, se continua dando clic en “Siguiente”, y
despues en “Terminar”. Ahora vamos a agregar las marcas con las que se controlara la
simulacion en NX.

DEHE@DOOE > s2EX HlAUuUEBS
Q? Channel_0_User_Defined REE{]el=gi=
@-4” Channel_1
&? Channel_2 General ISthQI
Q Channel_3 Identfication
&P Channel 4

54 NX-PLC(Real) Name: [Fos_Prsm 15| 4]
M s7300 T el Bl o
_ x|

Description: l

~ Data properties

Data type: IWord ;]

Client access: IRead/Write ;’

Scanrate: |100 _;J milliseconds

M Devices | Advancedl

Date | Time x

© 2/04/2017 2:36:52 p. m.

© 2/0472017 2:36:52 p. m. Aceptar Cancelar Aplicar Ayuda
P . . - -a m-

<t KEPServerEx - [C\Program Files (x86)\KEPServerEx\projects\simdemo.opf]
File Edit View Users Tools Help

D RMOUOFE > sB2EX AL S

4? Channel_0_User_Defined Tag Name I Address Data Type Scan Rate Scaling
é:? Channel_1 @ Pos_Prism MW40 Word 100 None
%P Channel_ 2 @ Pos_Rotl  MW25 Word 100 None
4P Channel_3 @ Pos_Rot2  MWI15 Word 100 None
47 Channel 4 @ Vel Prism MWI10 Word 100 None

! @ Vel_Rot1 MW30 Word 100 None
&7 NX-P I 3
e Em “) @ Vel Rot2  MW20 Word 100 None




13. Ahora pondremos a correr el OPC, para posteriormente poder identificar las marcas creadas
en el NX.

[t Ex - [C\P es (x8 No.0opf] OPC Quick Client - Untitled * -
File Edit View Users Tools Help 1 File Edit View Tools Help
D@ @MOooE |- 2R | pllues Dol eaed &BExX
%P Channel_0_User_Defined Tag Namf [ Address Data Type I Scan Rate 0 Channel_0_User_Defined.R: ~ | Item ID I Data Type | Value ' Ti p l Quality
g E::::::_; g :;;::::;“ m‘z‘g w::: Ig 22 Channel 0 User Defined.R: | @NX-PLC(Real).57300. Rack Byte 0 16:09:51:305 Good
¥ @ Pos Rot2  MWI15 Word 100 (& Channel_0_User_Defined.R:  |@NX-PLC(Real).57300. Slot Byte 2 16:09:51:305 Good
67 Channel_3 Vel —Prism MW10 Word 100 (&3 Channel_0_User_Defined.R: €INX-PLC(Real).57300.Pos_Prism Word Unknown 16:09:54:618 Bad
%7 Channel_4 07 Vel Rot!  MW30 Word 100 (& Channel_0_User_Defined.Si CINX-PLC(Real).57300.Pos_Rot1 Word Unknown 16:09:54:619 Bad
=47 NX-PLC(Real) B Vel Rot2  MW20 Word 100 (&2 Channel_0_User Defined.Si [€INX-PLC(Real).57300.Pos_Rot2 Word Unknown 16:09:54:619 Bad
{m s7300 (8 Channel_0_User_Defined.U:  |€INX-PLC(Real).57300.Vel_Prism Word Unknown 16:09:54:619 Bad
(83 Channel_0_User_Defined.U: €I NX-PLC(Real).S7300.Vel_Rot1 Word Unknown 16:09:54:619 Bad
(8 Channel_1._System €I NX-PLC(Real).S7300.Vel_Rot2 Word Unknown 16:09:54:619 Bad

(@ Channel_1.Device_1
(E3 Channel_1.Device_1. Syster
(@ Channel_1.Device_2
(& Channel_1.Device_2. Syster
(&3 Channel_2._System
(E3 Channel_2.Device_3
(@ Channel_2.Device_3._Syster

5 (@ Channel_3._System
Advanced 3.0
M Devices [ B Advanced] & Channel 3Device 4

Date | Time | User Name | Source | Event (B Channel_3.Device 4. Syster
@ 2/0472017 4:10:24 p. m. Default User Siemens TCP/l... Device 'NX-PLC(Real).S7300' is not responding| [@ Channel_4,_System

@ 2/0472017 410:27 p. m. Default User Siemens TCP/l... Device 'NX-PLC(Real).S7300' is not responding.| (& Channel_4.Device_5

@ 2/04/2017 4:10:30 p. m. Default User Siemens TCP/l... Device 'NX-PLC(Real).S7300' is not responding.| (& Channel_4.Device_5. Syster
@ 2/0472017 4:10:34 p. m. Default User Siemens TCP/I... Device 'NX-PLC(Real).S7300" is not responding.| (B Channel 4.Device_6

@ 2/04/2017 4:10:37 p. m. Default User Siemens TCP/I... Device 'NX-PLC(Real).57300' is not responding,| (B Channel_4.Device_6. Syster
@ 2/04/2017 4:10:40 p. m. Default User Siemens TCP/... Device 'NX-PLC(Real).S7300' is not responding,| (83 NX-PLC(Real). System

@ 2/0472017 4:10:43 p. m. Default User Siemens TCP/l... Device 'NX-PLC(Real).57300' is not responding.| 2 [73 NX-PLC(Real).57300
®2/04/2017 4:10:47 p. m. Default User Siemens TCP/I... Device 'NX-PLC(Real).57300' is not responding TE) NX-PLC(ReaD.57300. Systel
@ 2/04/2017 4:10:50 p. m. Default User Siemens TCP/I... Device 'NX-PLC(Real).S7300' is not responding,| v
@ 2/04/2017 410:53 p. m. Default User Siemens TCP/l... Device 'NX-PLC(Real).57300' is not respondmg < > < >
M omanm7 AADNER Nafanlt llear Ciamene TOD/ Navica 'NY-DI C/Raall ST ic nnt

14. Volvemos al NX, para configurar los parametros del cliente OPC, y asi agregar las marcas
que creamos en el KEPServerEx.

NX & 2~ ¥~ > & Cambiar la ventana [] Ventana~ = NX 11 - Disefiador de conceptos de mecatrénica - [Scara_new_step_PLC(Real).prt (Modificado) |
Inicio  Modelado  Ensambles Curva  Andlisis Vista Renderizar  Herramientas  Aplicacién I:
@, @ Fundén ~ DI‘_ZI [ Extrudir = » a [« ¥ @ Cuerpo rigido ~ & Junta del resorte angular  Sensor de colision ~ D:D“ [ Leva electronica ~ ot m
o - . . i)
Requerimiento ® Logico ~ Croquis @ Unir - Reprodud Porar n %P @ Cuerpo de colision v & Junta mediante resorte lineal ~ & Control de posicion ~ opemm % NC en tiempo de ejecucion ~ Agregar
- % Dependencia - @ Blogue ~ Po & % Junta de charnela ~ 4 Junta del Iimite angular % 4 Adaptador de sefiales ~ Ag Paramelrns de cliente de OPC | Q,
Ingenieria de sistemas ~ |Concepto de mecani.. ¥ Simular - Mecanico - Eléctrico M Automatizadén Disefio €
= Mend ~ i i FA-3Sill-o9w RECOEH-&-9-w-
& | Navegador de fisica O Parametros de cliente de OPC O X
? Nombre 4 Tipo Informacion sobre el servidor A
2 A& Base Cuerpo rigido ; k
koo A% U1 Cuerpo rigido Lista de servidores
@ A5 12 Cuerpo rigido + OPC.SimaticHMI.HmIRTm. 1
= 95 13 Cuerpo rigido + OPC.SimaticHMI.CoRtHmiRTm.1
— [ Juntas y restricciones LIE ple B e BB 2
FE L1_Base Junta de charn National Instruments.Variable Engine.1
M@ 1211 Junta de cham OPC SiemensXML1
MA®L3_L2 Junta deslizant
AR Tierra Junta fija
= Materiales
5 Acopladores Id de programa del servii| KEPware KEPServerExy =
—[= Sensores y actuadores Nombre de anfitrién dubenis
B Prism Control de pot T o v
emporizacion
B Rotl Control de pot P
B Rot2 Control de pot Marcas A
& 5 COMPORTAMIENTOS DE Tl... Archivo de OPC v
= BSENBALES Definido por el usuario v
+- % SignalAdapter(1) Adaptador de
[0) T SymbolTable Tabla de simb Lopbie Uz
. - L= NX- ~
+ £ CONEXION DE SENAL (REIDCRIF(Rea
@ i + _System
H -+ 57300 3
E\ H -E Pos_Pr.. Numero ent..

M Pos_R.. Numero ent...
‘M Pos_R.. Namero ent..
[4 Vel_Pr.. Numero ent...
4 Vel R.__Namero ent., v

Detalles v




15. Ahora se hara el mapeo de sefiales para conectar las marcas que provienen del PLC con los
actuadores que activaremos.

o - - ambiar la ventana fentana = ¥ - Disefiador de conceptos de mecatronica - [Scara_new_step_f eal).prt (Madificado,
=] b &3 & Cambiar I Ow NX 11 - Disefiador d d O [S PLC(Real).prt (Modificada) |
Inicio  Modelado  Ensambles Curva  Analisis  Vista Renderizar  Herramientas  Aplicacion
@, .3 ‘3 é: DI"_ZI 0 Exrudi ~ » m M ¥ @ Cuerporigido ~ € Junta del resorte angular # Sensor de colision = D, [ Levaelectrénica ~ o+
u #® Unir ~ I %2 & Cuerpo de colision + & Junta mediante resorte lineal - & Control de posicién ~ a 35 NC en tiempo de ejecudén + o
Requerimiento Fundién Légico Dependencia  Croquis Reprodudir Parar Operacion Agregar
- - - -~ (@ Blogue + Yo % P Juntadechamela v A Junta del limite angular M Tabla de simbolos ~ - -
Ingenierfa de sistemas ~ |Concepto de mecani.. Simular - Mecénico v Eléctrico - Automatizadién A Di
= Menti~ il | Fl- % ~oW REOD-&-@-w-
@ Navegador de fisica m] 9 Mapeo de sefiales O X
? Nombre Tipo Tipo de sefial externa A
8 & FISIEA BASICA Tipo orc -
M@ Base Cuerpo rigido
M L1 Cuerpo rigido
@ 12 Cuerpo rigido Sefial no mapeada 4 A
W& L3 Cuerpo rigido ]
Sefial de MCD A Sefial externa n
— & Juntas y restricciones
E¢% L1_Base Junta de charn Nombre de la s..  Propietaric  Tipo de .. Tip Nombre de la sefial externa Tipo .. Tip -
| Lol
{J B¢ L2 1 Junta de chamn ZISingaLPOSJ’rism SignalAdapt.. Input intl NX-PLC(Real).PLC314.Pos Prism  1/O nt 3
b M@ L3112 Junta deslizant Signal_Vel_Prism  SignalAdapt.. Input int NX-PLC(Real).PLC314.Pos_Rot1 Uje] int
e g2 Tierra Junta fija Signal_Pos_Rot2  SignalAdapt.. Input int NX-PLC(Real).PLC314.Pos_Rot2 I/0 int
oo
E}»G_) [ Materiales Signal_Vel_Rot2  SignalAdapt.. Input int J® 1 NX-PLC(Real).PLC314.Vel_Prism  1/O int
&3 Acopladores Signal_Pos_Rot1  SignalAdapt. Input int NX-PLC(Real) PLC314Vel Rot1 1/ int
ﬁﬁ - Sensores y actuadores Signal_Vel_Rot1  SignalAdapt.. Input int NX-PLC(Real).PLC314.Vel_Rot2 /o int
A Prism Control de pot
@ M~ Rot1 Control de pot
@A Rot2 Control de pot < >
s
£ COMPORTAMIENTOS DE Tl...
=N 5 ~
oy 5 SERALES Sefiales mapeadas A
+ B SignalAdapter(1) Adaptador de Nombre de la sefia.. Direccién Nombre de la sefia..
@ . SymbolTable Tabla de simb
& CONEXION DE SENAL
)
o

< >
Detalles v
Dependencias v

16. Continuar asociando cada una de las sefiales MCD con su correspondiente sefial externa.

Sefial no mapeada A
Sefial de MCD A Sefial externa A
Nombre ... Propietario | Tipode.. Tipode.. Nombre ... Tipo de.. Tipo de..

o)

Sefiales mapeadas

MNombre de la sefia.. Direccidn Mombre de la sefia...
NX-PLC(Real).PLC31...
NX-PLC(Real).PLC31...
NX-PLC(Real).PLC31...
NX-PLC(Real).PLC31...
NX-PLC(Real).PLC31...
NX-PLC(Real).PLC31...

Signal_Pos_Prism
Signal_Vel_Prism
Signal_Pos_Rot2
Signal_Vel_Rot2
Signal_Pos_Rot1
Signal_Vel_Rot1

trt et

1



17. Al realizar todos estos pasos adecuadamente, ya deberiamos de tener la comunicacion
establecida y ya podremos correr la simulacion de nuestro sistema con el PLC conectado.



