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1. CONFIGURACION DE LOS AJUSTES DEL TRANSDUCTOR DE
MASA

Los ajustes del transductor de masa MW-01-A para la comunicaciéon mediante
el protocolo Profibus se configuran mediante el programa informatico
"MwManager”, en la pestafia <Parametros / Comunicaciéon / Médulos
adicionales>. La configuracion se describe en detalle en el manual del
programa informatico ,,MwManager”.

2. ESTRUCTURA DE DATOS
2.1. Ladireccion de entradas

Lista de la variables de entrada:

Variable Offset Longitud [WORD] Tipo de datos
Masa de la plataforma 0 2 float
Tara de plataforma 4 2 float
Unidad de la plataforma 8 1 word
Estado de la plataforma 10 1 word
Umbral Lo 12 2 float
Estado del proceso 64 1 word
Estado entradas 66 1 word
MIN 68 2 float
Max 72 2 float
Umbral de dosificacion rapida 76 2 float
Umbral de dosificacion lenta 80 1 float

2.2. Descripcion de registros de entrada

Tenga en cuenta que los datos recuperados del convertidor masivo MW-01-A
tienen un orden de bytes invertido en los registros. Por ejemplo, las variables
de punto flotante tienen el orden DCBA vy las variables de palabra tienen el
orden BA. Para leer correctamente estos registros, su orden debe invertirse.

Masa de |la plataforma — el valor de la masa se devuelve en la unidad actual.

Ejemplo:

El registro leido en el desplazamiento O tiene un valor hexadecimal de
0x00001041. Antes de convertirlo a flotante, el orden de bytes debe invertirse
a ABCD, lo que da como resultado 0x41100000.
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Después de convertirlo a coma flotante obtenemos 9.0, que es la indicacion
actual de la masa de carga.

Tara de plataforma — el valor de tara se devuelve en la unidad de calibracion.

Unidad de plataforma — especifica la unidad de masa actual (mostrada).

Bit de la unidad

0 gramo [g]

kilogramo [kg]

1

2 quilates|ct]
3 libra[lb]
4

5

uncia [0z]

Newton [N]

Ejemplo:
Valor de lectura HEX 0x0200. Formato binario:

B1/7 | B1/6 | B1/5 | B1/4 | B1/3 [ B1/2 | B1/1 | B1/0 | BO/7 | BO/6 | BO/5 | BO/4 | BO/3 | BO/2 | BO/1 | BO/O

0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0

Tras cambiar el orden de BA a AB, obtenemos 0x0002.

B1/7 | B1/6 | B1/5 | B1/4 | B1/3 [ B1/2 | B1/1 | B1/0 | BO/7 | BO/6 | BO/5 | BO/4 | BO/3 | BO/2 | BO/1 | BO/O

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0

La unidad de peso es kilogramo [kg].

Estado de la plataforma — determina el estado de una plataforma de pesaje
dada.

Bit del estado

o

medicion correcta (la balanza no informa un error)

medicion estable

balanza esta en cero

balanza esta tarado

balanza esté en el segundo rango

balanza esta en el tercer rango

balanza informa un error NULL

balanza informa un error LH

(N[O |A~[W|N|PF

balanza informa un error FULL




Ejemplo:

Valor de lectura HEX: 0x1300

B1/7 | B1/6 | B1/5| B1/4 | B1/3 | B1/2 | B1/1 | B1/0 | BO/7 | BO/6 | BO/5 | BO/4 | BO/3 | BO/2 | BO/1 | BO/O
0 0 0 1 0 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0
Tras cambiar el orden de BA a AB, obtenemos 0x0013.
B1/7 | B1/6 | B1/5 | B1/4 | B1/3 | B1/2 | B1/1 | B1/0 | BO/7 | BO/6 | BO/5 | BO/4 | BO/3 | BO/2 | BO/1 | BO/O

0

0

0

0

0

0

La balanza no informa un error, mediciéon estable en el segundo rango.

Umbral LO — devuelve el valor umbral LO en la unidad de calibracion.

Estado del proceso — determina el estado del proceso de dosificacion:

0x00 — proceso inactivo
0x01 — proceso en ejecucion
0x02 — proceso interrumpido

0x03 — proceso completo

Estado de entradas — mascara de bits de las entradas del indicador. Los

primeros 3 bits mas bajos representan las entradas del terminal de pesaje.

Ejemplo:

Valor de lectura HEX: 0x0300

B1/7 | B1/6 | B1/5 | B1/4 | B1/3 | B1/2 | B1/1 | B1/0 | BO/7 | BO/6 | BO/5 | BO/4 | BO/3 | BO/2 | BO/1 | BO/O
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 1

Tras cambiar el orden de BA a AB, obtenemos 0x0003.

B1/7 | B1/6 | B1/5 | B1/4 | B1/3 | B1/2 | B1/1 | B1/0 | BO/7 | BO/6 | BO/5 | BO/4 | BO/3 | BO/2 | BO/1 | BO/O
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 1

Las entradas 1 y 2 del transductor de masa estan en estado alto.

MIN — devuelve el valor ajustado en umbral MIN en la unidad de calibracién.

MAX — devuelve el valor ajustado en umbral MAX en la unidad de calibracion.

umbral de dosificacion rapida — devuelve el valor del umbral de dosificacion

rapida establecido en la unidad de calibracion.




umbral de dosificacion lenta — devuelve el valor del umbral de dosificacion
lenta configurada (en la unidad de calibracién).

2.3. La direccion de salida

Lista de |la variables de entrada:

Variable Offset Longitud [WORD] Tipo de datos
Comando 0 1 word
Comando con parametro 2 1 word
Tara 6 2 float
Umbral Lo 10 2 float
Estado de salidas 14 1 word
MIN 16 2 float
Max 20 2 float
Umbral de dosificacion rapida 24 2 float
Umbral de dosificacion lenta 28 1 float

2.4. Descripcion de registros de salida

Comando basico: guardar el registro con un valor apropiado activara las
siguientes acciones:

Nank;ietrso de Accion
0 Puesta a cero de la plataforma
1 Tara la plataforma
5 Inicio del proceso
6 Detener el proceso
Ejemplo:

Guardar el registro con el valor 0x02 convertido a orden BA 0x0200

B1/7 | B1/6 | B1/5 | B1/4 | B1/3 [ B1/2 | B1/1 | B1/0 | BO/7 | BO/6 | BO/5 | BO/4 | BO/3 | BO/2 | BO/1 | BO/O

0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0

Esto tarar la balanza.



AN

El comando se ejecuta una vez, después de detectar el
ajuste de su bit. Si es necesario volver a ejecutar el
comando con el mismo conjunto de bits, primero se debe
borrar y luego volver a establecer el valor deseado.

Comando complejo — establecer el bit de comando apropiado realiza la tarea

directamente de acuerdo con la tabla:

Numero de bit | Accién

Ajustar el valor de tara para la plataforma dada

Establecer el valor umbral de LO para una plataforma dada

Ajuste del estado de la salida

Configuracion el valor umbral MIN

Configuracion el valor umbral MAX

Establecer el umbral de dosificacion rapida

Configuracion el umbral de dosificacion lenta

El comando compuesto requiere la configuracion de
parametros (la direccién de 6 a 36 - mira: la tabla de
registros de salida)

0
1
2
3
4
5
6

Un comando con un parametro se ejecuta una vez, después
de que se detecta la configuracion de un bit dado. Si es
necesario volver a ejecutar el comando con el mismo
conjunto de bits, primero se debe borrar y luego volver a
establecer el valor deseado.

Ejemplo:

Enviar a la balanza tara del valor de 1.0.

La ejecucion del comando requiere guardar 2 registros:

offset 2 — comando con un parametro - valor 0x0100 después de la conversion

0x0100.

offset 6 — valor de tara en formato flotante - 1.00 después de la conversion al
formato DCBA 0x0000803F.




Tara — parametro de comando compuesto: valor de tara (en la unidad de
calibracion).

Umbral LO — parametro de comando compuesto: valor de umbral LO (en la
unidad de calibracién).

Estado de salidas — parametro de comando compuesto: especificando el
estado de las salidas de transductor de masa.

Ejemplo:
Configuracién de la salida de la plataforma 1 y 3 en un estado alto.

La mascara de las salidas sera:

B1/7 ( B1/6 | B1/5 | B1/4 | B1/3 [ B1/2 | B1/1 | B1/0 | BO/7 | BO/6 | BO/5 | BO/4 | BO/3 | BO/2 | BO/1 | BO/O

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 1

Después de convertir a HEX, obtenemos 0x05
La ejecucion del comando requiere guardar 2 registros:

offset 2 — comando con un parametro - valor 0x08 - es decir, guardar el estado
de las salidas.

offset 14 — mascara de salida 0x05.

Configuracién de la salida de la plataforma 1 y 3 en un estado alto.

MIN — parametro de comando compuesto: el valor del umbral MIN (en la
unidad del modo de trabajo actual usado).

MAX — parametro de comando compuesto: el valor del umbral MAX (en la
unidad del modo de trabajo actual usado).

Umbral de dosificacién rapida — parametro del comando compuesto — el
valor del umbral de dosificacién rapida (en la unidad de calibracion).

Umbral de dosificacidn lenta — parametro del comando compuesto — el valor
del umbral de dosificacion lenta (en la unidad de calibracion).




3. CONFIGURACION DEL MODULO PROFBUS EN EL ENTORNO
TIA PORTAL V13

El trabajo en el entorno debe comenzar con la creacién de un nuevo proyecto
en el que se determinara la topologia de la red PROFBUS con el controlador
MASTER, que en este ejemplo sera el controlador de la serie SIEMENS S7-
300.

Add new device X

Device name:

[PLC 2

v [ Cantrallers Device:
r p_u SIMATIC 57-1200
¥ p_u SIMATIC 57-1500

~ [ SIMATIC 57-300
~ [ cru
» [ cPU 312
» [ cPU 312C
D » [ cPU 313C
~ [ CFU 313C-2 DF
AL [l Version: |‘uf2_6 |v|
— [l 6ES7 313-6CG04-0AB0
— » [ CPU 313C2 PP Descriptien:
Q » p_u CPU 314 Work memory 64KE; 0.1ms/1000 instructions;
» rj. CPU 314C-2 OF DI16ID0O16 integr_ated; 3 pulse outputs. (2.5kHz);
= - 3 channels counting and measuring with 24 V
b L CPU 374C-2 PNIDP (30kHZ) incremental enceders; MPI+DP interface
PC systerns b "‘_!. CPU 314C-2 PtP (DP raster or DP slave); multi-tier configuration

s ¥ up to 31 modules; capable of sending and
b [ CPU 3152 DR receiving in direct data exchange; constant bus

[2]

(g

Controllers

CPU 31352 DP

Article no: | 6ES7 313-6CF03-DABO |

4 p_u CPU 315-2 PNIDP cycle time; routing; 7 communication (loadable
» "‘_!. CPU 317-2 DP FBsJ’chls);ﬁr;nwa_rel V2.6; T]Iso available as SIPLUS
e . module with article number 6AGT 313-6CF03-

» Lig CPU 317-2 PNIDP JABD.

» [ CPU 319-3 PNIDP
» [ cPU 315F-2 DP

» [ cPU 315F-2 FNIDP
» (@ CFU 317F-2DP

» [l CPU 317F-2 PNIDP
» [ CPU 319F-3 PNIDP

@ cru s
B 5]

3.1. Importacion GSD

Usando el archivo de configuracion GSD adjunto, se debe agregar un nuevo
dispositivo al entorno. Para hacer esto, use la pestafia OPCIONES vy luego
GESTIONAR ARCHIVOS DE DESCRIPCION DE LA ESTACION GENERAL
(GSD) e indique la ruta al archivo GSD.
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Source path:

Content of imported p

[T/ File

D hrms_1810.gsd

CAusersluserinnwnlnadclRadwanProfibus3 5 w13 SP1 Fxladditiona

Przegladanie w poszukiwaniu folderu

Files|GSD E|

|

Info

| PLCM
.M
. Logs
. System
. TMP
. UserFiles

[+ L simatic

4

. RadwagProfibus3,5_V13_SP1EX.backup

Inst;

H Cancel |

Después de agregar con éxito el archivo en la lista de dispositivos, podemos
encontrar el médulo Anybus-IC PDP. que nos interesa:

=

11

Topology view | Network view “ﬁf Device view | Options
J Network overview ” Connections | ‘ » =
'ﬂ’ Device Type ~ | Catalog
~ S7300/ET200M station_1 57300/ET200M station ‘6Earch>
¥ PLC 1 CPU 313C-2 DP @ Filter
 GSDdevice_1 GSD device v 5 contrallers
v MW-01_Profibus Anybus-IC PDP =T

3 m PC systems
» [ Drives &
» [ Network components
3 ﬁ Detecting & Monitoring
3 h Distributed 11O
» [l Power Supplies
~ [1j Field devices
» m ASHAnterface
» [l Commanding and signaling devices
» [ SIPLUS HCS
~ [ Other field devices
» [l PROFINETIO
~ [j§i PROFIBUS DP
4 5 Drives
3 ﬁ Encoders
3 5 Gateways
~ [ General
~ [l HMS Industrial Networks
~ [l Anybus-IC PDF
[l Anybus-iC PDP
» [l SIEMENS AG
» [l 1dent systems
» (@ PLCs

starters



Ya puede crear una red que consta de un controlador MASTER y un modulo
SLAVE agregado:

RadwagProfibus_ MW-01V13_SP1 » Devices & networks

& Topology view
gj Connections |Hl\u1l connection |V| @ % E
PLC_1
CPU 313C-2 DP

PROFIBUS_1

MW-01_Profibus
Anybus-IC FDP

FLC_1

3.2. Configuracion del médulo

A continuacién, debe especificar la direccién del médulo.Este parametro debe
coincidir con la direccion establecida en el menu mediante el programa
MwManager.

=
=
El
] Bloee vl =9 &
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J General H 10 tags ” System constants || Texts

~ General
Catalog information
General DP parameters
Watchdog
SYNCIFREEZE
Diagnostics addresses

PROFIBUS address

Interface networked with

Subnet: | PROFIBUS_1

Parameters

Address: |1

Highest address: | 126

Transmission speed: | 1.5 Mbps

Podemos ir a la configuracién del médulo. Al principio, definimos el tamafo de
los registros de entrada y salida y definimos sus direcciones de inicio. Para
ello, de la lista de médulos de ENTRADA y SALIDA disponibles, seleccione los
que se muestran en la siguiente imagen. El tamafio maximo de los datos de
entrada es 84 bytes y los datos de salida son 32 bytes. El proyecto utiliza las
direcciones de inicio predeterminadas: —256 para el médulo ENTRADA y 256

para SALIDA:

|& Topology view [y Network view |[IY Device view

i EEPEICTE S [ [ Device overvew |
=] 2. [ Module Rack  slot | address Q address | Type Article no.
WW-01_Profibus 0 0 1022% ‘Anybus-C PDP
7 INPUT: 32 Byte (16 word)_1 O 1 256..287 INPUT: 32 Byte (1.
3 INPUT: 32 Byte (16 word)_2 O 2 288319 INPUT: 32 Byte (1.
INPUT: 16 Byte (8word) 1 O H 320..335 INPUT: 16 Byte (8...
INFUT: 4 Byte (Zword) 1 © 4 336.339 INPUT: 4 Byte (2 .
OUTPUT: 32 Byte (16 word)... O s 256..287 OUTPUT: 32 Byte (...
— [ 6
- o 7
DP-HORM 2 c
o 9
E o 10
o n
1 [ 12
o 13
N o 14
o 15

Ahora puede cargar el

programa en el controlador y ejecutar el programa.
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RadwagProfibus_ MW-01V¥13_SP1 » PLC_1 [CPU 313C-2 DP] » Distributed /O » DP-Mastersystem (1): PROFIBUS_1 » MW-01

i [ MWEo1_Profibus =] G4 B H & s =]
]
Ctrl+C
Crrlvv
]
g w 100% = v &
»
G . 0 S Hardware and software (only changes)
J enera " tags ” psiamcaps] & Goonline Crl+K Hardware configuration —
¥ General PROFIB ;5 Go offline Ctrl+h Software (only changes)
Catalog information Q| Online & diagnostics Ctrl+D Software (all}
PROFIBUS address Interf £ Ascic me
General DP parameters
Watchdog ed operand
SYNCIFREEZE nformation ShiftaF11 EI
Diagnostics addresses
il ! @ Proneries Alr+Fnrer

Después de compilar y cargar el codigo con éxito, MASTER y SLAVE deberian
establecer una conexién. El siguiente paso sera crear el codigo del programa.

4. APLICACION DE DIAGNOSTICO

Es mejor comenzar a crear una aplicacion definiendo los nombres de los
registros simbdlicos de entrada y salida. Los registros de entrada y salida del
moédulo PROFINET se definen en las tablas HD_Profbusinput vy

HD_ProfbusOutput i HD_ProfibusOutputTemp en grupo HARDWARE en
PROGRAM BLOCKS.
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Devices
OO

¥ | RadwagProfibus_MW-01W13_SP1 P~
B’ Add new device
gy Devices & networks
= [ PLC_1 [CPU 313C-2 DP]
[If pevice configuration
| Online & diagnostics
= |5l Program blocks
B Add new block
4 OB1[OB1]
w [&:] Hardware
7 % Savelnput .
@ HD_Prefibusinput [DB2]
7 % SaveDutput
@ HO_ProfibusOutput [DBE3]
@ HD_ProfibusOutputTemp [DE1]
b o System blocks

[ Technology objects

External source files

':i PLC tags

[ PLC data types
Egj.Watch and force tables
E Online backups

* vy v v v v v

[if, Device proxydata
Giom :
2§ Program info

Los bloques HD_ProfinetOutput y HD_Profinetinput se refieren a los registros
de entrada / salida del médulo PROFIBUS en un instrumento de pesaje.
Tienen el siguiente aspecto:

RadwagProfibus_MW-01¥13_SP1 » PLC_1[CPU 313C-2 DP] » Program blocks *» Hardware » Savelnput » HD_Profibusinput [DB2]

M -— @

HFF HhE NezodbE N =
HD_Profibusinput

Name Data type Offset Start value Retain Wisiblein .. Setpoint Comment

1 <4 v Static

2 q= mass Real 00 0.0 v =] [
3 @s tare Real 40 0.0 =] =] [l
4 |q1= unit Word 8.0 =) =] [l
5 <= status Word 100 =] =] 0
6 4= lo Real 12.0 =) =] [l
7 41m= process_status Word 16.0 E E D
8 @m= inputs Word 18.0 =] =] [l
9 @@= min Real 20.0 0.0 =) =] [l
10 4@ = max Real 240 0.0 v = [
11 | = bulk_dosing_threshold Real 28.0 0.0 =] =] [
12 4qq = fine_dosing_threshold m 320 0.0 v = [
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RadwagProfibus_MW-01V¥13_SP1 » PLC_1 [CPU 313C-2 DP] » Program blocks » Hardware » SaveOutput » HD_ProfibusOutput [DB3]

oo

S L Reaea= N
HD_ProfibusOutput

Name Data type Offset Start value Retain Visible in ... Setpoint Comment

1 < ~ Static

2 @ = command Word 0.0 16400 = =2} O
3 @an complex_command Word 20 16800 E E D
4 4@n= set tare Real 4.0 20 =] =) =
5 s set_lo Real 8.0 05 =] =] 0
6 = outputs Word 12.0 16503 = =) =]
7 = set_min Real 140 100 = =} =]
8 |4n= set_max Real 180 200 =] =) =]
S @@= set_bulk_dosing_thre... Real 220 10.0 =] =) O
10 |-4m = ;et_ﬁne_do;mg_thre;..g 26.0 20.0 =] =] =

El bloque HD_ProfibusOutputTemp se utiliza para almacenar datos temporales
al intercambiar bytes en los registros.

RadwagProfibus_ MW-01V13_SP1 » PLC_1 [CPU 313C-2 DP] » Program blocks » Hardware » SaveOutput » HD_ProfibusOutputTemp [DB1]

P

S FeoE=E R
HD_ProfibusQutputTemp
Mame Data type Offset Start value Retain Visible in ... | Setpoint Comment

oo

1 <@ - Static

2 @an set_tare_inv Real 0.0 20 =) =] (m]
s @n set_lo_inv Real 40 05 =2} =] 0
4 @= outputs_inv Word 8.0 16803 B E B
5 4me set_min_inv Real 100 11 =] =) (]
& @@= set_max inv Real 14.0 14 =2} =] =]
7 e set_bulk_dosing_threshold_inv DWord 18.0 168DE @ E D
8 4@[s  set_fine_dosing_threshold_inv | viord 220 16216 ] =) )]

Queda por crear funciones en el bucle principal del programa que copien los
estados de los registros de escala fisica a los registros en los bloques de datos
HD_Profibusinput y HD_ProfibusOutput. Las funciones podrian tener el
siguiente aspecto. El ejemplo muestra cémo leer la masa, la unidad y escribir
en los registros de "tara" y "comando”.

Tenga en cuenta que los datos recuperados del convertidor masivo MW-01-A
tienen un orden de bytes invertido en los registros. Por ejemplo, las variables
de punto flotante tienen el orden DCBA, y las variables de palabra tienen el
orden BA. Para leer estos registros correctamente, su orden debe invertirse.
Este ejemplo utiliza el comando CAD para variables de punto flotante y el
comando CAW para variables de palabra.

Un principio similar se aplica a las variables almacenadas en el transductor de
masa. Antes de escribir, debe invertirse el orden de bytes. Por ejemplo, para
escribir un valor de tara de 1.5, tras convertirlo a hexadecimal, obtenemos
0x3FC00000. Antes de escribirlo en el MW-01-A, debemos convertirlo al orden
DCBA. Mediante el comando CAD, obtenemos 0000CO3F, y este valor debe
almacenarse en el registro de la balanza.
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DP] » Program blocks » OB1 [OB

b Y = 2 B % &7 B =
0oB1
Neme Data type Offset  Defaultvelue  Comment
1@ Temp -
2 @s=  Tempo Byte 00 =
3 @- Temp_1 Byte 10 E
.
! =
1 CALL DPRD_DAT E
2 LADDR #1610 W£16§100
3 RET_VAL err read" SMHE
4 RECORD HD_ProfibusInput”.mass $DE2.DBEDO
6
7
8
o
11
¥ Network 3:
Comment
1 L "HD_ProfibusInput".mass %DB2.DED0
z can
3 T "HD_ProfibusInput"”.mass %DB2.DBD0
4
849 CEEET ST =
Data type Offset  Defaultvalue  Comment
Byte
Byte [
A
~  Network 6: [
Comment
1 CALL DPRD DAT
2 LaDDR i$16$108 W#16£108 [
3 err read" EMW4
4 RECORD HD_ProfibusInput”.unit $DB2. DBWS
6
7
8
9
11
¥ Network 7:
Comment
1 L "HD_ProfibusInput".unit %DB2.DBWS
2 caW
3 T "HD_ProfibusInput"”.unit %DB2.DBWS
4
5
6

17



¥ Network 27:

Comment

L "HD_ProfibusOutput”.set_tare %DB3.DBD4
czn
T "HD_ProfibusOutputTemp”.set_tare_inv %DB1.DBDO

moewoN e

¥ Network 28:

Comment

CALL DEWR_DAT
IADDR  :=W$16%106 W§162106
RECORD :="HD_ProfibusOutputTemp”.set_tare_inv %DB1.DBDO
RET_VAL :="err write" SMWE

Wil e EARPE asEHEEGcaa8 e &T R =
0B1
Name Data type Offset  Default value Comment
1 @~ Temp
2 l@s  Tempo Byte 0.0 B
3 @ Tempt Byte 10 E
ca

M P h ERERE: 2:ER CGEaS e TR
oB1

Heme Data type Offset | Defaultvalue  Comment
1@ Temp
2 |@ls  Tempo Byte 00
3@ Temp Byte 10

ca
3
¥ Network 23:

Comment

1 L "HD_ProfibusQutput”.command %DE3.DEWO
2 caw

3 T "HD_ProfibusOutput”.command %DB3.DBWO
4

> Network 24:

Comment

CALL DPWR_DAT

LADDR  :=W#16#100 WELE6$100
RECORD :="HD_ProfibusCutput”.command %DB3.DBHO
RET_VAL :="err write" M8

S maoue wn e

T

[»

Al compilar y cargar el programa en el dispositivo en el blogue de datos, puede
leer registros de salida interesantes (MONITOR ALL) y guardar registros de
salida (por ejemplo, cambiando el START VALUE i LOAD START VALUES AS

ACTUAL) del modo SLAVE
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