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Anexos digitales.

Los anexos digitales estan formados por: archivos de programa del proyecto (autdmatay
pantalla), manuales de referencia de los dispositivos y videos explicativos de cdmo funciona la
aplicacién.

Los archivos son los siguientes:

e Anexo digital 1. Archivo de la programacion del autdomata.

e Anexo digital 2. Archivo de la programacion de la pantalla.

e Anexo digital 3. Guia de Referencia del Protocolo Modbus.

e Anexo digital 4. Guia Rédpida del Variador Omron MX2.

e Anexo digital 5. Manual de Referencia del Variador Omron MX2.

e Anexo digital 6. Guia Rapida del Variador Schneider Altivar ATV 320.

e Anexo digital 7. Manual de Referencia del Variador Altivar ATV 320.

e Anexo digital 8. Tabla de Parametros de Comunicacidn del Variador Altivar ATV 320
(Direcciones Modbus).

e Anexo digital 9. Video 1: presentacion general del sistema.

e Anexo digital 10. Video 2: presentacion del Modo Botonera y Configuracion (Modo
Pantalla).

e Anexo digital 11. Video 3: presentacion del Modo Run (Modo Pantalla).

e Anexo digital 12. Video 4: presentacion del Modo Posicionamiento, parte 1 (Modo
Pantalla).

e Anexo digital 13. Video 5: Presentacién del Modo Posicionamiento, parte 2 (Modo
Pantalla).

Para poder acceder a la carpeta se hace a través del siguiente enlace:
https://drive.google.com/drive/folders/1075gd4j0J3asNGLbizEn_kHCo5MRU-p-?usp=sharing
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Controlador

LISTA DE MATERIALES

SOHOJOIVNZL VOVNZV0O0%D

VOV

Referencia

Descripcion

Alimentacién suministrada al bus de E/S

TM221CE24R

TM221CE24R (tornillo)

14 entradas digitales, 10
salidas de relé (2 n), 2
entradas analdgicas, 1 puerto dd
linea serie, 1 puerto Ethernet,
controlador compacto de 100 a
240 V CA con bloques de
terminales extraibles.

5V: 520 mA / 24V: 160 mA

13
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CONFIGURACION DEL HARDWARE
MyController - TM221CE24R

Entradas Digitales

Utilizado Direccion Filtrado Retencion Run/Stop  Eventos Prioridad Subrutina
X %I0.0 Sin filtro No se utiliza
X $I0.1 Sin filtro No se utiliza
X %$10.2 3 ms No se utiliza
X $I10.3 3 ms No se utiliza
X $I10.4 3 ms No se utiliza
X $I10.5 3 ms No se utiliza
X $I10.6 3 ms No se utiliza
X $I10.7 3 ms No se utiliza
X $I10.8 3 ms No se utiliza
X $I10.9 3 ms No se utiliza
X $I0.10 3 ms No se utiliza
X $I10.11 3 ms No se utiliza
X $I10.12 3 ms No se utiliza
X $I10.13 3 ms No se utiliza

Salidas Digitales

Utilizado Direccion Alarma de Valor de retorno Utilizado por
estado
$00.0 0
$00.1 0
$00.2 0
$00.3 0
$00.4 0
$00.5 0
%00.6 0
$00.7 0
$00.8 0
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ANEXO 2

Entradas Analéqgicas

Utilizado Direcciéon Tipo Ambito Rango Filtro
X $IW0.0 0 - 10 Vv Normal 0-1000 0
X $IW0.1 0 - 10 Vv Normal 0-1000 0
Contadores Rapidos
Utilizado Direccién Entrada Configurado Preajuste Palabra doble
SFCO %$I10.2 NotUsed 0
$SFC1 %$I10.3 NotUsed 0
$SFC2 %$10.4 NotUsed 0
$FC3 %$I10.5 NotUsed 0
Contadores De Alta Velocidad
Utilizado Direccién Tipo
X $HSCO Fase dual - Grande libre - Cuadratura X1
$HSC1 Sin configurar
SHSC2 Sin configurar
$HSC3 Sin configurar
%Hsc0
Tipo de HSC: Fase dual
Modalidad de conteo: Grande libre
Modalidad de entrada: Cuadratura X1
Palabra doble: Si
Valor Evento Desencadenador Prioridad
Preajuste 3
Umbral SO 1 THO No se utiliza
Umbral S1 2 TH1 No se utiliza
Entrada
Fase A de entradade
$I10.0
pulsos
Fase B de entradade $10.1

pulsos

Muestreo

Subrutina
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ETH1

Nombre de dispositivo:
Modo IP:

Direccién IP:

Mascara de subred:
Direccién de pasarela:
Velocidad de transmision:

Parametros de seguridad:

SL1 (linea serie)

Ajustes Fisicos
Dispositivo:

Velocidad de transmision:
Paridad:

Bits de datos:

Bits de parada:

Medio fisico:

Polarizacion:

Ajustes De Protocolo

Protocolo:

Timeout de respuesta (x 100ms):

Tiempo entre tramas (ms):

Modo de transmision:

Modbus Serial IOScanner

Id Nombre
0 MAGELIS
1 ATV 320
2 OMRON_MX2

Direccion Tipo

%DRVO

M221

Fija
192.168.10.1
255.255.255.0
0.0.0.0
Automatico

Protocolo de programacién habilitado

Protocolo de descubrimiento automédtico habilitado

Servidor Modbus habilitado

Protocolo EtherNet/IP habilitado

Ninguno
19200

Par

Modbus Serial IOScanner

10

RTU

Direccion
de esclavo
Generic device 1
ATV320 2
Generic device 3

Timeout de Restablecer

respuesta (x 100

variable
ms)

10
10

10
16



@ ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA DE TERUEL

ANEXO 2
Dispositivo 0
Nombre: MAGELIS
Direccién:
Tipo: Generic device
Direccién de esclavo: 1

Timeout de respuesta (x 100ms): 10

Restablecer variable:

Desplazal_Ongitu Desplaza Longitu
ID Nombre Tipode Desencaden miento  d de Gestion de miento  dde Comentario
mensaje ador de lectura €Trores de ) escritur
lectura escritura a
Read Mantener
MAGELI ltipl i i
0 G S multiple Ciclico 0 48 altimo Default
Canall bits - 200 ms channel 0
Modbus 0x01 valor
Write
1 MAGELIS_multiple Ciclico 50 25
Canall bits - 200 ms
Modbus 0xOF
Write
2 MAGELIS multiple Ciclico 0 9
Canal2 words - 200 ms
Modbus 0x10
Read Mantener
3 MAGELIS_ multiple Ciclico 10 8 ultimo
Canal3 words - 200 ms valor
Modbus 0x03
Write
4 MAGELIS multiple Ciclico 30 8
Canaléd words - 200 ms

Modbus 0x10
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ANEXO 2
Dispositivo 1
Nombre: ATV 320
Direccién: $DRVO
Tipo: ATV320
Direccién de esclavo: 2

Timeout de respuesta (x 100ms): 10

Restablecer variable:

ID Tipo de mensaje Offset Longitu Valor de Comentario
d inicializacion
0 Kége single word - Modbus 8501 1 0 Switch ATV in NST State
1 giége single word - Modbus 12701 1 3201 Configuration of ETA register
Write single word - Modbus Configuration of RFRD
2
0x06 12702 1 8604 register (RPM)
3 Ygig‘ge single word - Modbus 12703 1 3206 Configuration of ETI register
4 giége single word - Modbus 12704 1 7200 Configuration of DPO register
5 giége single word - Modbus 12721 1 8501 Configuration of CMD register
Write single word - Modbus Configuration of LFRD
6
0x06 12722 1 8602 register (RPM)
Desplaza Longitu Desplaza Longitu
ID Nombre Tipode Desencaden miento  d de Gestion de miento  dde Comentario
mensaje ador de lectura €Trores de ) escritur
lectura escritura a
Read/Write
ATV_ToSc multiple Ciclico Poner a Main IoScanner
0 anner words - 200 ms te74l 4 CERO 1276l 2 ATV channel
Modbus 0x17
Disposit Readl . . Leer tensidn
. multiple Ciclico Poner a
1 ivo 3208 1 desde el
1 Ccanall words - 200 ms CERO ariador
- Modbus 0x03 vard
Disposit Readl . . Leer
. multiple Ciclico Poner a
2 ivo 3202 1 frecuencia de
1 canal? words - 200 ms CERO salida
- Modbus 0x03 *
Disposit Read
3 ivop multiple Ciclico 3204 1 Poner a Lee intensidad
1 Canal3 words - 200 ms CERO del motor
- Modbus 0x03
Disposit Read
0+ SP multiple Ciclico Poner a Lee las rampas
4 ivo 9001 2
words - 200 ms CERO de acc y dcc
1 Canal4

Modbus 0x03

18



A

ESCUELA

ANEXO 2

UNIVERSITARIA POLITECNICA DE TERUEL

Disposit
Disposifivo 1

1 _Canal5
6 ATV 320

Canalé6

Write single
word -
Modbus 0x06
Write single
word -
Modbus 0x06

Ciclico
200 ms

Ciclico
200 ms

9001

9002

Escribe la
rampa de acc

Escribe la
rampa dcc

19



@ ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA DE TERUEL

ANEXO 2
Dispositivo 2
Nombre: OMRON_MX2
Direccién:
Tipo: Generic device
Direccidn de esclavo: 3

Timeout de respuesta (x 100ms): 10

Restablecer variable:

Desplaza Desplaza Longitu

Longitu
ID Nombre Tipo de Desencaden miento d de Gestion de miento dde Comentario
mensaje ador de lectura ©rrores de ) escritur
lectura escritura a
Write single _, )
OMRON MX
0 " pit - Modbus SiotiCO 0 1 MARCHA_FFD
2 Canalo0 200 ms —
- 0x05
Write single
OMRON_MX . Ciclico
1 2 Canall Pit - Modbus ~o o 1 1 MARCHA RWD
- 0x05
Write
OMRON_MX multiple Ciclico
2 Canal2 words - 200 ms
2 Modbus 0x10 1 1 FRECUENCIA
Read
OMRON MX multiple Ciclico
2 Canal3 words - 200 ms Poner a
3 Modbus 0x03 4098 1 CERO INTENSIDAD
Read
OMRON_MX multiple Ciclico
2 Canal4 words - 200 ms Poner a P
4 Modbus 0x03 a1z . CERO TENSION
Read
OMRON_MX multiple Ciclico
2_Canal5 words - 200 ms Poner a FRECUENCIA REA
M
5 odbus 0x03 4097 1 CERO L
. OMRON_MX Wzlte_51ngle Ciclico 4355 1 RAMPA ACC
2_Canalé6 ﬁoégus 0x06 200 ms
OMRON mx Write single 4358 1 RAMPA_DCC

! 2 canal7 M8&Bus oxoe Ciclico
a 200 ms
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ANEXO 2
Bus de E/S
Conkrolador principal
+5Y
100%:
75%
0% 100%
25%
0%
tilizados {ma) 1]
Disponible (ma) Sz0
Suminiskrado {ma) Sz0

+24

100%:

160

160

20
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CONFIGURACION DEL SOFTWARE
Palabras Constantes

KW
Asignacion: Autom&tico
Asignado: 0
Utilizado Equ utilizado Direccion Simbolo Valor Comentario
KD
Asignacion: Automéatico
Asignado: 0
Utilizado Equ utilizado Direccion Simbolo Valor Comentario
KF
Asignacion: Automético
Asignado: 0

Utilizado Equ utilizado Direccién Simbolo Valor Comentario
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Objetos De Red
Assembly De Entrada (Ethernet/Ip)

Utilizado Direccién Simbolo Valor deretorno Comentario
Assembly De Salida (Ethernet/Ip)
Utilizado Direccién Simbolo Comentario
Reqistros De Entrada (Modbus Tcp)
Utilizado Direccién Simbolo Valor deretorno Comentario
Registros De Salida (Modbus Tcp)
Utilizado Direccién Simbolo Comentario
Entradas digitales (I0OScanner)
Utilizado Direccién Canal Simbolo Comentario
X %$IN100.0.0 MAGELIS Canal0 IN _MODO CONF Modo configuracién seleccionado.
X $IN100.0.1 MAGELIS Canal0 é?gfgiO_RUN_PA Modo run por pantalla seleccionado.
X $IN100.0.2 MAGELIS Canal0 igfﬁggg_PosiP Modo posicionamiento seleccionado.
X $IN100.0.3 MAGELIS Canall EEL—CONF—P—P—M Configurar MI.
X %IN100.0.4 MAGELIS Canal0 EEL—CONF—P—P—M Configurar M2.
X $IN100.0.5 MAGELIS Canal0 ?IN—CONF—P—P—M M1 configurado.
X $IN100.0.6 MAGELIS Canal0 FIN CON_P P M2 M2 configurado.
. Salir de la configuracidn por
X $IN100.0.7 MAGELIS_Canal0 SALIR CONF_MOT O ialla.
% °TIN100.0.10 MAGELIS Canal0 START RUN PTLL Empezar el modo run por pantalla.
A (run por pantalla)
X $IN100.0.11 MAGELIS Canal0 SEL v Mpx M1  Selecclonar velocidad maxima para
- - = — Ml. (run por pantalla)
Seleccionar introducir, velocidad
X $IN100.0.12 MAGELIS_CanalO SEL_V_INPUT M1 por pantalla para Ml. (run por

22
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ANEXO 2
pan t alla)
$IN100.0.13 MAGELIS Canal0 SEL v Max M2 oeleccionar velocidad méxima para
— - = — M2. (run por pantalla)
Seleccionar introducir, velocidad
$IN100.0.14 MAGELIS Canal0 SEL V_INPUT M2 por pantalla para M2. (run por

pantalla)

23
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Utilizado Direccién Canal Simbolo Comentario
X $IN100.0.15 MAGELIS_CanalO vV M1 _FIN velocidad ML seleccionada. (run por
— - = pantalla)
X %IN100.0.16 MAGELIS Canal0 vV M2 FIN velocidad M2 seleccionada. (run por
— — = pantalla)
X %IN100.0.17 MAGELIS Canal0 MARCHA PANT M1 @Fcha M1, desde pantalla. (run por
— — — pantalla)
X $IN100.0.18 MAGELIS CanalO PARO PANT M1 2O M1, desde pantalla. (run por
— — — pantalla)
X %IN100.0.19 MAGELIS Canal0 MARCHA PANT M2 @Fcha M2, desde pantalla. (run por
— — — pantalla)
X $IN100.0.20  MAGELIS Canal0 PARO PANT M2  [2T0 M2, desde pantalla. (run por
- - - pantalla)
% S IN100.0.21 MAGELIS Canalo CAMBIAR VEL P Cambiar velocidad M1l. (run
- por M1 pantalla)
% S IN100.0.22 MAGELIS CanalO CAMBIAR VEL P Cambiar velocidad M2. (run
— por M2 pantalla)
% S IN100.0.23 MAGELIS CanalO ATRAS M PANTAL Volve¥ atras a la pantalla
— LA anterior. (run por
pantalla)
Se elegido introducir las medidas
X $IN100.0.24 MAGELIS Canal0 MEDIDAS P PANT de posicionaminto por pantalla.
(Posicionamientol)
B Se ha elegido posicionar mediante
X %$IN100.0.25 MAGELIS CanalO MEDIDAS PREDEF X . K
— - medidas prestablecidas. (Posi 2)
ATRAS A M P DE Se vuelve atréds desde la pantalla
X %$IN100.0.26 MAGELIS Canal0 - - - -
SDE_POS de posicionamiento. (Posicionamiento
X $IN100.0.27 MAGELIS Canal0 POSICION VALID B&316iBAlValidada.
ADA (Posicionamientol)
X $IN100.0.29 MAGELIS CanalO ATRAS A posI  /Olver atras a la pantalla de
- - = posicionaminto.
(Posicionamientol)
STRART GUARDAR Al activarse se empieza el proceso
X %$IN100.0.30 MAGELIS Canal0 -
de posicionar mediante medidas
_MEDIDAS prestablecidas. (Posicionamien%oZ)
X $IN100.0.31 MAGELIS Canal0 ORIGEN Seleccionar el Origen.
— (Posicionamiento?2)
X $IN100.0.32 MAGELIS Canal0  MEDIDAL seleccionar la medida 1.
— (Posicionamiento?2)
X $IN100.0.33 MAGELIS Canal0  MEDIDA2 seleccionar la medida 2.
— (Posicionamiento?2)
X %$IN100.0.34 MAGELIS CanalO MEDIDA3 Sele?C}onar'la medida 3.
- (Posicionamiento?2)
X $IN100.0.35 MAGELIS Canal0  MEDIDA4 seleccionar la medida 4.
- (Posicionamiento?2)
X $IN100.0.36 MAGELIS Canal0 MEDIDAS seleccionar la medida 5.
- (Posicionamiento?2)
x $TN100.0.37  MAGELIS Canal0  MEDIDAG Seleccionar la medida 6.
(Posicionamiento?2)
X $IN100.0.38 MAGELIS_Canal0 MEDIDA7 Selecclonar la medida 7.
(Posicionamiento?2)
X %IN100.0.39 X MAGELIS CanalO
0.40 $IN100 -

24



@ ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA DE TERUEL
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MAGELIS Canal0

X %IN100.0.41
X %IN100.0.42
X $IN100.0.43

ELEGIR_OTRA ME
Si se desea
elegir otra
medida.

MAGELIS Canal0

MAGELIS Canal0

MAGELIS Canal0

Lo

VALIDAR MEDIDA

DIDA

NO_ELEGIR OTRA Si no se desea elegir otra medida.

_MEDIDA

INICIO_POSI

PAUSAR POSI2

(Posicionamiento?2)

(Posicionamiento?2)

Iniciar posicionamiento.
(Posicionamiento?2)

Pausar.

(Posicionamiento)
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Utilizado

X

X

Direccién
%$IN100.0.

%IN100.0.

Canal

44 MAGELIS Canal0

45 MAGELIS Canal0

Salidas digitales (I0Scanner)

Utilizado

Direccion

%QN100.1.

%QN100.1.

$QON100.1.

%QN100.1.

$QN100.1

$QON100.1.

%QN100.1.

$ON100.1.

%QN100.1.

$ON100.1.

$QON100.1.

%QN100.1.

Canal

0 MAGELIS_ Canall

1 MAGELIS Canall

3 MAGELIS Canall

4 MAGELIS Canall

.5 MAGELIS Canall

6 MAGELIS Canall

7 MAGELIS Canall

8 MAGELIS Canall

9 MAGELIS Canall

10 MAGELIS Canall

11 MAGELIS Canall

12 MAGELIS_Canall

Simbolo

REANUDAR POSI2

CANCELAR POSI

Valor deretorno

0

X %QN100.1.13

Comentario

Reanudar. (Posicionamiento)

Cancelar la operaciédn.
(Posicionamiento?2)

Simbolo

CAMBIAR A MOD
O PANTALLA

AUTOMATA RUN

PANTALLA INFO

PANTALLA RUN

PANTALLA POS

PANTALLA CONF

INDICADOR SEL

vV M1

INDICADOR SEL

vV M2

ENCLAVAMIENTO_
M1

ENCLAVAMIENTO
M2

IND VEL MAXIMA

IND VEL ANALOG

Comentario

Cambia

automaticamente el

siguiente panel en
la pantalla.
Indica que el
autémata esta en
modo RUN
Cambia a la
pantalla de
informacién,
botonera

modo

Cambia a la pantalla
de control de los
motores, desde la
misma.

Cambia a la pantalla
de posicionamiento.
Cambia a la pantalla
de configuracidn.

Indicador de que se

tiene que seleccionar

la velocidad méaxima
M1

Indicador de que se
tiene que seleccionar

la velocidad méxima
M2

Enclavamiento del
control del motor
lI

hasta que no se
activa los
pulsadores no se
activan.
Enclavamiento del
control del motor
2’

hasta que no se
activa los
pulsadores no se
activan.
Indicador de
velocidad Max.
seleccionada,
modo botonera.
Indicador de
velocidad analébgica

en el

MAGELIS_ Canall 0
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ICA

ATV 320 RUN

X $QN100.1.14

seleccionada en
modo botonera.
Indicador de
que el ATV estéa

enable.
Indicador que

IND MODO BOTON

MAGELIS_ Canall 0
ERA_ON estamos en modo
botonera.
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Utilizado Direccién Canal Valor de retorno  Simbolo Comentario
Se estd realizando
el
o posicionamiento,
X 5QN100.1.15 MAGELIS_Canall 0 POSICIONANDO M mediante la
ED_PANT introduccién de la
medida, por
pantalla.
o Se ha terminado el
X 5ON100.1.16 MAGELLS Canall 0 POSI FIN MEDID posicionamiento, con
AS P PANT medidas desde la
pantalla.
Cambio a la pantalla
o de posicionamiento,
X YON100.1.17 MAGELIS Canall 0 CAMBIO PANT PO mediante la
SI_MED INPUT introduccién de
medidas por
pantalla.
Cambio a la pantalla
X %QN100.1.18 MAGELIS Canall 0 de posicionamiento,
- CMB_ PANTALLA7 mediante la
INFO introduccidén de
medidas
prestablecidas.
Se cambia a la
X SQON1 1.1 MAGELT 11 .
ON100 ° ¢ S_Cana 0 CMB_PANTALLA8 pantalla 8, elegir
ELEGIR una opcidén dentro de
posi2.
X $ON100.1.21  MAGELIS Canall 0 CMB_PANTALLA11 S° cambia a la
POSTONANDO pantalla 11, posi 2
— en marcha.
X %QN100.1.22 MAGELIS Canall 0
SEGUIR PANTALL Se cambia a la
X $QN102.0.0 OMRON MX2 CanalO 0 Al2 pantalla 12.
X $QN102.1.0 OMRON_MX2 Canall 0 FED_M2 Marcha directa MZ.

RWD_ M2 Marcha inversa M2.
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Registros de entrada (I0Scanner)

Utilizado Direccién Canal

X $IWN100.3.0 MAGELIS Canal3

X $TWN100.3.1 MAGELIS Canal3

X $TWN100.3.2 MAGELIS Canal3

X %IWN100.3.3 MAGELIS Canal3

X $TWN100.3.4 MAGELIS Canal3

X $TWN100.3.5 MAGELIS Canal3

X $TWN100.3.6 MAGELIS Canal3

X $TWN101.1.0 ?izggziiivo

X $TWN101.2.0 ?izggzi;lvo

X $TWN101.3.0 ?iiiiii?lvo

X $TWN102.3.0 OMRON MX2 Canal3
X SIWN102.4.0 OMRON MX2 Canal4
X $TWN102.5.0 OMRON MX2 Canals

Simbolo

VAL INPUT P M1
_ACC

VAL INPUT P M1
_DCC

VEL M1 D PANTA
LLA

VEL M2 D PANTA
LIA

VAL INPUT P M2
_ACC

VAL INPUT P M2
DCC

REFERENCIA POS
CM

TENSION M1 LEE
IDA

FRECUENCIA M1
LEEIDA

INTENSIDAD DEL
M1

INTENSIDAD M2
TENSION M2

FREC_REAL M2

Comentario

Nuevo valor de la rampa acc del M1,
valor introducido por pantalla
Nuevo valor de la rampa dcc del
M1, valor introducido por pantalla

Nuevo valor de la velocidad para M1

introducido

Nuevo valor
introducido

por pantalla

de la velocidad para M2
por pantalla

valor de la
introducido

Nuevo
valor

rampa acc del M2,
por pantalla

valor de la
introducido

Nuevo
valor

rampa acc del M2,
por pantalla

Destino en cm

Tensidén del M1, valor leido del

ATV.

Frecuencia de M1, valor leido del
ATV.

Intensidad de M1, valor leido del
ATV.

Intensidad de M2, valor leido del
MX2 .

Tensién del M2, valor leido del
MX2 .

Frecuencia de M2, valor leido del
MX2.
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Registros de salida (I0Scanner)

Utilizado

Direccién

SQWN100.2.

%QWN100.2.

%QWN100.2.

SQWN100.2.

SQWN100.2.

SQWN100.2.

SQWN100.2.

%QWN100.2.

%QWN100.4.

%QWN100.4.

%QWN100.4.

%QWN100.4.

SQWN101.5.

SQWN101l.6.

FQWN102.2.

$QWN102.6.

SQWN102.7.

Canal

MAGELIS Canal2

MAGELIS Canal?2

MAGELIS Canal?2

MAGELIS Canal2

MAGELIS Canal2

MAGELIS Canal2

MAGELIS Canal2

MAGELIS Canal2

MAGELIS Canal4

MAGELIS Canal4

MAGELIS Canal4

MAGELIS Canal4

Dispositivo
1 Canalb

ATV_320_Canalé6

OMRON MX2 Canal2

OMRON_MX2 Canal6

OMRON_MX2 Canal’

Valor de retorno

Simbolo

VEL M1 PANTALL
A

TENSION M1 PAN
TALLA

FRECUENCIA M1
PANTALLA

INTENSIDAD M1
PANTALL

VEL _EJE M2

TENSION M2 PAN
TALLA

INTENSIDAD M2
PANTALLA

FREQ M2 PANTAL
LA

POS INI WRITE
PANT

POS ACTUAL WRI
TE_PANT

DIST REST WRIT
E_PANT

TIEMPO_RESTANT
E

VAL NUEVO R AC

c Ml

VAL _NUEVO_R_DC
c ML

FREC SALIDA M2

RAMPA ACC M2

RAMPA DCC_ M2

Comentario

Velocidad M1, valor
a escribir por
pantalla.

Tensién de M1,
a escribir por

pantalla.

valor

Frecuencia de M1,
valor a escribir por
pantalla.

Intensidad de M1,
valor a escribir por
pantalla.

Velocidad eje M2,
valor a escribir por
pantalla.
Tensién M2,
escribir por
pantalla.

valor a

Intensidad M2,
a escribir por
pantalla.

valor

Frecuencia M2, valor
a escribir por
pantalla.

Posicidbén inicial,
valor a mostrar por
pantalla

Posicidén actual,
valor a mostrar por
pantalla.

Distancia restante,
valor a mostrar por
pantalla.

Valor a mostrar por
pantalla.

Valor nuevo de la
rampa de
aceleracidén M1,
escribir en ATV.
Valor nuevo de la
rampa de
deceleracidén M1,
escribir en ATV.
Frecuencia de salida
M2, valor a escribir
en el variador
Omron.

Valor nuevo rampa
aceleracibén M2,
valor a escribir en
el MX2.

Valor nuevo rampa
deceleracibén M2,
valor a escribir en
el MX":
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Objetos De Software

Temporizadores

Asignacion:

Asignado:

Utilizado Direccién Simbolo
X $TMO

X STM1

Contadores
Asignacion:
Asignado:

Registros LIFO/FIFO

Asignacion:

Asignado:

Utilizado Direcciéon Simbolo

X %R0

Drums

Asignacion:

Asignado:

Automéatico

2

Tipo
TP

TP

Automatico

0

Automéatico

1

Automético

0

Registros de desplazamiento

Asignacion:

Asignado:

Contadores de pasos

Asignacion:

Asignado:

Fechadores

Asignacion:

Asignado:

Automatico

0

Automéatico

0

RTC

Retentivo Base de
tiempo
1l s
1l s
Tipo Comentario
FIFO

Preajuste
10

5

Comentario
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Utilizado PID Simbolo Tipo Comentario
Pasos Grafcet
Asignacion: Automatico
Asignado: 85
Utilizado Direccion Simbolo Comentario
X FX1 PASO INICIAL Lugar inicial del grafcet principal.
X $X2 PROGRAMA INICIADO Aplicacién iniciada.
X $X3 MODO_BOTONERA Modo botonera seleccionado.
X $X4 MODO_PNTALLA Modo pantalla seleccionado.
X %X5 PASO INI M BOTON Lugar inicial del grafcet 'Modo botonera'
X $X6 MODO B INI Modo botonera iniciado
X $X7 SELCCIONAR VEL MAXIMA Velocidad méxima seleccionéndose

SELECCIONAR VEL VARIAB

X $X8 LE Velocidad variable seleccionados
X $X9 VELOCIDAD SELECCIONADA Velocidad seleccionada

X $X10 M1 LISTO Motor 1 preparado

X $X11 M1 RUN Motor 1 girando

X $X12 M1 PARANDO Motor 1 parando

X $X13 M1 PARADO Motorl parado

X $X14 M1 DESDE_PARO El motor se ha parado por un paro

Se ha activado el cambio de velocidad, o se
X $X15 CAMBIO_ ACTIVADO va a salir del modo, marca activada por la
entrada I8
Se borra una marca utilizada para ir atras en
X %$X16 BORRA_MARCA_ATRAS M B este modo, es un atras local se va al inicio
de este modo
Al activar la entrada I5 se sale del modo
X $X17 SALIR MOD BOTON botonera, el grafcet principal estd en el
inicio
Paso inicial del modo pantalla, se entra en
X $X18 PASO_INI_MODO_PANT el grafcet si en el grafcet principal se
selecciona este modo

X $X19 CONF_SELECCIONADA Se ha seleccionado el modo configuracién
X $X20 INICIO_MODO_BOTON Modo iniciado

X $x21 X $X23 M _RUN_PANT MODO_POS SALIR M PANT

X $X22
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Utilizado Direccion Simbolo Comentario
X $X24 PASO_INTERMEDIO
X %$X25 PASO_INI_CONF Paso inicial grafcet configuracién
X $X26 SALIR CONFIGURACION Salir de la configuracién.
X $X27 INICIO CONF
X $X28 M1 CONFIGURANDO Se estéd configurando el motor 1
X $X29 M2_CONFIGURANDO Se esté configurando el motor 2
X $X30 M1 CONFIGURADO Se ha terminado de configurar el motor 1
X $X31 M2 CONFIGURADO Se ha terminado de configurar el motor 2
x e so_ttsmproz S0 62 U paso latermedio, para Tlegar agud
X $X33 PASO_INI RUN_ PANT Paso inicial del modo Run por pantalla
< %%34 MODO RUN PANT STANDBY Ya se ha entrado dentro del grafcet, run por
_ _ — pantalla.
< 2%35 WAIT VEL M1 ESZ:;io;icz?;TCCién de una velocidad, méaxima
% $%36 WAIT VEL M2 Espera l? seleccién de una velocidad, méaxima
— — o analogica.M2
X $X37 ATRAS A MODO PANTALLA Se sale de éste modo.
X $X38 VEL MAXIMA M1 Maxima velocidad seleccionada.
X $X39 VEL INPUT PANTALLA M1 Velocidad introducida por pantalla.
% %x40 VEL MAXIMA M2 Zelocidad méxima seleccionada para el motor
X $X41 VEL_INPUT_PANTALLA M2 Velocidad introducida por pantalla, motor 2.
X $X42 M1 STANBY Motor 1 espera ser accionado.
X $X43 M2 STANDBY Motor 2 espera ser accionado.
X $X44 M1 MARCHA M1 en marcha.
X $X45 M2 MARCHA M2 en marcha.
X %X46 M1 PARANDO MOD PANT M1 parando.
X $X47 M2 PARANDO MOD_PANT M2 parando.
X $X48 M1 PARADO MOD_PANT M1 completamente parado.
X $X49 M2 PARADO MOD_PANT M2 completamente parado.
X $X50
X $X51
< ax52 SEL_OTRA_VEL M1 iiiiici?nar otro tipo de velocidad para el
X $X53
X ax54 SEL_OTRA_VEL M2 Seleccionar otro tipo de velocidad para el

motor 2.
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Utilizado Direccion Simbolo Comentario
X $X55
X $X56
X $X57 SALIR MODO STBY M1 Salir del modo, el motor 1 estando en stanby.
X $X58 SALIR MODO STBY M2 Salir del modo, el motor 2 estando en stanby.
X %$X59 M2 STANDBY R MOD B Motor 2 en stanby en el modo botonera.
X $X60 M2 RUN M BOT Motor 2 en marcha desde la pantalla.
X $X61 PASO INI POSI Paso inicial, posicionamiento.
X $X62 M2 PARANDO MOD BOT Motor 2 parando, modo botonera.
X $X63 M2 PARADO MOD BOT Motor 2 parado, modo botonera.
. Estamos dentro del modo de posicionamiento,
X 5X64 POST_START se espera una eleccidn.
N Seleccionado el posicionamiento mediante la
X 5X65 MEDIDA_INPUT_PANT introduccién de medidas por pantalla.
9%66 Seleccionado el posicionamiento mediante
X sX MEDIDAS_FIJAS medidas prefijadas.
X $X67 POSICIONANDO1 Posicionando por el primer método.
4X68 5 Informacién relativa al posicionamiento por
X X INFO_POSI el método 2.
X $X69 POSI 1 FIN Fin del posicionamiento por el primer método.
X $X70 ELEGIR MEDIDAS Se eligen medidas.
« - ACTIVAR ML POSI Fin del posicionamiento 1 (medidas
° € _M1_POS por pantalla), se activa el motor 1.
X $X72 ATRAS A M PANTALLA Se vuelve atrads al modo pantalla.
X $X73 FIN POSI 2 Final del posicionamiento, solo una medida.
Se vuelve atrads a la eleccidn del tipo
X $X74 ATRAS1 INICIO MODO L. .
— — de posicionamiento.
Se vuelve atrads a la eleccidén del tipo
X $X75 ATRAS2 INICIO MODO L. .
— — de posicionamiento.
X $X76 INTERMEDIO
2x77 s CT10 POSI2 Se vuelve al inicio del posicionamiento 2
X X ATRAS_INICIO_POSI (medidas prefijadas) .
X $X78 PAUSA POSI2 Se pausa el posicionamiento 2.
< £x79 ELEGIR OPCIONES POSI2 Se elige entre, posicionar, almacenar otra
° — — medida, o volver al inicio del modo POSIZ2.
N Se sacan medidas del registro de
X $X80 SACAR _MEDIDAS REGISTRO almacenamiento.
% ex81 POSTCIONANDO POSIZ Se estd posicionando dentro del método de
° — posicionar 2.
X $X82 CANCELAR POSI2 Se cancela el posicionamiento 2.
X $X83 PAUSA POSI1 Se pausa el posicionamiento 1.
X $X84 CANCELAR POSTI1 Se cancela el posicionamiento 2.
% 2%85 PARADA MERGENCIA POSI1 Parada de emergencia si el motor 2 esta

activado.
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Objetos De Accionamiento
Unidad

Utilizado Direccién Simbolo Comentario

%DRVO

MC Power ATV

Asignado: 1
Utilizado Direccién Simbolo
X $MC_POWER ATVO

MC MoveVel ATV

Asignado: 1

Utilizado Direccién Simbolo AXis

X $MC_MOVEVEL ATV0 %DRVO

MC Stop ATV

Asignado: 1

Utilizado Direccién Simbolo

X %MC_STOP_ATVO

MC ReadMotionState ATV

Asignado: 1
Utilizado Direccién Simbolo
X $MC_READMOTIONSTATE ATVO

Axis Comentario
%$DRVO
Vel Comentario
1500
AXis Comentario
%DRVO
Axis Comentario
%DRVO
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PROGRAMAR

Comportamiento

_ _ Nivel 10.2
Nivel funcional:

) o Inicio en estado anterior
Modalidad de inicio:

250 ms
Watchdog:

Comportamiento de recuperacion: Valor de retorno

Carécter de fin de cadena: CR (retorno de carro)

Utilizacion de memoria

Se requiere una compilacion correcta para obtener informacién de la memoria.

Arquitectura De La Aplicacion

Tarea maestra

Modalidad de exploracién: Normal

Lista de POU: 1 - POU_SEGURIDAD
2 - GRAFCET PRINCIPAL
3 - GRAFCET MODO BTNRA
4 - GRAFCET MODO PANTALLA
5 - GRAFCET CONF_ P PANT
6 - GRAFCET RUN P PANT
7 - GRAFCET POSI
8 - POU_MODO_BOTONERA
9 - POU_GENERAL
10 - POU_MODO PANTALLA
11 - POU_CONF_PANT
12 - POU_RUN_PANT
13 - POU_POSI
14 - POU_MOTORL1

15 - POU_MOTOR2

Tarea periddica

Periodo: 20 ms

Lista de POU: POU disponible 0
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POU disponibles

Lista de POU: POU disponible 1

POU disponible 2

Funciones definidas por el usuario

Lista de POU: AIW_TO HZ
AIW_TO_RPM
PLS_TO_ROT
PLS_TO_RPM
POSI3
DST_TO_PLS

PLS TO DST
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POU

Tarea maestra

1-POU _SEGURIDAD

Tarea maestra

RungO - Emergencia_modo_run

HX21 %l0.10

Variables utilizadas:

$10.10 PARADA EMERGENCIA
$M101 BIT SEGUR RUN PANTALLA
$X21 M _RUN_PANT

Rungl - Eliminar_emergencia_modo_run

21 %I0.10 FAIT

PARADA EMERGENCIA

Se ha seleccionado el control de los
motores desde la pantalla

I 4 11

Variables utilizadas:

%10.10 PARADA EMERGENCIA
3M101 BIT SEGUR RUN PANTALLA
%x21 M _RUN_PANT

%X37 ATRAS A MODO PANTALLA

Rung2 - Emergencia_modo_posicionamiento

PARADA EMERGENCIA

Se ha seleccionado el control de los
motores desde la pantalla

Se sale de éste modo.

HN22 %010 eM102
I i1 )
Variables utilizadas:
%I0.10 PARADA EMERGENCIA PARADA EMERGENCIA
$M102 BIT SEGURIDAD POSI
$X22 MODO_POS Se va posicionar el motor 2
Rung3 - Eliminar_emergencia_posi
HN22 %I0.10 KT eM102
1
A )

Variables utilizadas:
$I10.10 $X72

%M102
%X22

PARADA EMERGENCIA BIT SEGURIDAD POSI
MODO POS ATRAS A M PANTALLA
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Rung4 - Emergencia_modo_botonera

HK3 %l0.10 %M 102
I |} (=)
Variables utilizadas:
%I0.10 PARADA EMERGENCIA PARADA EMERGENCIA
M102 BIT SEGURIDAD POSI
%$X3 MODO_BOTONERA Modo botonera seleccionado.
Rung5 - Eliminar_emergencia_modo_bot
HK3 %l0.10 FeX1T %M 102
2
F—At—AF— )

Variables utilizadas:

$10.10 PARADA EMERGENCIA
3M102 BIT SEGURIDAD POSI
%X3 MODO BOTONERA

%X17 SALIR MOD BOTON

PARADA EMERGENCIA

Modo botonera seleccionado.

Al activar la entrada I5 se sale del
modo botonera, el grafcet principal
estd en el inicio
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2 - GRAFCET PRINCIPAL

Tarea maestra

1 pasc_inicial

I:|:I Tr

2 inicio

é: T2 é: Tr3

Medo_boton Modo_pantall
era a

T T
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Pasos Grafcet
Transiciones
Trl-Trl
%10.2
I
I
ENDT
Variables utilizadas:
$I10.2 START PROG Inicio del programa
Tr2 -Tr2
%I0.3 %I04
-
ENDT
Variables utilizadas:
%$10.3 ACT MODO_ BOTON Entrar en el modo botonera
%10.4 ACT_MODO_ PANTALLA Entrar en el modo pantalla
Tr3-Tr3
%I04 %103
) i/l
ENDT
Variables utilizadas:
%I10.3 ACT_MODO_BOTON Entrar en el modo botonera
%I10.4 ACT_MODO_PANTALLA Entrar en el modo pantalla
Trd - Tr6
*N1T
1
I
ENDT
Variables utilizadas:
Al activar la entrada I5 se sale del
SX17 SALIR MOD BOTON modo botonera, el grafcet principal
estd en el inicio
Tr5-Tr4
%¥23
1
I
ENDT
Variables utilizadas:
$X23 SALIR M PANT Se va salir del modo pantalla
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3 - GRAFCET MODO BTNRA

Tarea maestra

M1 _stancy

==

PFaso_inaial_
mb
Inizia_mhb
é: [ é: 3 é: (]
;| vekeodedma s Vekoidad_an 7 | sauRbeLm
wima alogice ' QDo
=|= Ira =|= Trd == 7
o || teocdad s
el ey) e ]
=3 2 _STANDEY
i  — ]

*{ Pasa_ 1

— Tri}

M2 FUM_FFD
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Zax

M1 _pararsis

:

=]

M _pariachs

Trd

o
| t
o

Pasos Grafcet

Transiciones

Trl-Trl

A3 Faxd M2

M2_BHRAND

i

= Tr22

BUIRRAR M4
[

L] *{ M2 FARADD

Tr2s

F——

Variables utilizadas:

$M2 MARCA SALIR MODO GRF_PRINCIPAL
$X3 MODOiBOTONERA
$X4 MODO_PNTALLA
Tr2 -Tr2
Sel0.7 %109 Gal2

ENDT

Salir de los modos.
Modo botonera seleccionado.

Modo pantalla seleccionado.

I 1/l 1k

Variables utilizadas:

%10.7 SEL VEL MAX
%10.9 SEL_VEL ANALOG
$M2 MARCA SALIR MODO GRF PRINCIPAL

ENDT

Seleccionamos la velocidad maxima

Seleccionamos la velocidad analdgica,
va depender de la entrada analdgica
IwWo

Salir de los modos.
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Tr3-Tr3
I0.9 %07 52
L i/} i/t
ENDT
Variables utilizadas:
$I10.7 SEL VEL MAX Seleccionamos la velocidad méaxima
Seleccionamos la velocidad analdgica,
%10.9 SEL VEL ANALOG va depender de la entrada analdgica
Iwo
M2 MARCA_ SALIR_MODO GRF_PRINCIPAL Salir de los modos.
Tr4 - Tr4
M1
1
I
ENDT
Variables utilizadas:
oMl VEL ANALOG ALMACENAD Marca'para sabgr'que se ha elegido la
— — velocidad analdgica, modo botonera.
Tr5-Tr5
MO
1
I
ENDT
Variables utilizadas:
2M0 VEL MAX ALMACENADA Marca'para §aper que se ha elegido la
— — velocidad méxima, modo botonera.
Tr6 - Tr6
SHORT
ENDT
Tr7 - Tr7
%I0.6 %MS SEM102
— | i/l i
ENDT
Variables utilizadas:
%10.6 MARCHA M1 Marcha motor 1
aM5 MARCA CAMBIAR VEL Si se deslde cambiar de tipo
— — de velocidad.
$M102 BIT SEGURIDAD POSIT
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Tr8 - Tr8

%l0.6

7k
S6hi102

_I

Variables utilizadas:

%I10.6
%M102

Tr9-Tr9

MARCHA M1
BIT SEGURIDAD POSI

Marcha motor 1

ENDT

Variables utilizadas:

sM4

Tr10-Trl6

VEL M1 NULA

Marca velocidad nula M1,
velocidad es nula.

ENDT

activa si la

—

Variables utilizadas:

SM2
%M102
%X6

Trll-Trl7

SHORT

MARCA SALIR MODO GRF PRINCIPAL
BIT SEGURIDAD POSI
MODO B INT

Salir de los modos.

Modo botonera iniciado

ENDT

Trl2 - Trl8

SHORT

ENDT

ENDT
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Trl3 - Trl9

%l0.12 M5 Sehd102

I i1 I/

Variables utilizadas:

$10.12
$M5 MARCA CAMBIAR VEL
$M102 BIT SEGURIDAD POSI
Trl4 - Tr22

Sah 14

ENDT

Si se decide cambiar de tipo
de velocidad.

Variables utilizadas:
$M14 VEL M2 NULA

Trl5-Tr23

%I10.12

ENDT

Marca velocidad nula M2.

Sah102

_I

Variables utilizadas:
$10.12

3M102 BIT SEGURIDAD POSI

Trl6 - Tr25

SHORT

ENDT

Trl7 - Tr10

Sehi4

ENDT

— |

Variables utilizadas:

3M4 VEL M1 NULA

ENDT

Marca velocidad nula M1, activa si la
velocidad es nula.
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Trl8 - Trll

%eM35

I
)
%6102

Variables utilizadas:

$M5 MARCA CAMBIAR VEL

$M102 BIT_ SEGURIDAD_ POSI

Tr19-Trl2

%65

ENDT

Si se decide cambiar de tipo
de velocidad.

%6h102

Ii

Variables utilizadas:

M5 MARCA CAMBIAR VEL

3M102 BIT SEGURIDAD POST

Tr20 - Tr13

SHORT

ENDT

Si se decide cambiar de tipo
de velocidad.

Tr21-Trl4

SHORT

ENDT

ENDT
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4 - GRAFCET MODO PANTALLA

Tarea maestra

LT

18 PASD INICIAL
MP
——1 71
20 MIP_OK
é: T2  — é: Trd
3
19 CDNr@JF!AE 21 EUN 22 Fnsi:—rl?.gm
| m— ) :|: Tt :|: Trdh
24 INTERMEDID

é:l 3]

23 =

:|: Trls
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Pasos Grafcet
Transiciones
Trl-Trl

4 53

I 1k
ENDT

Variables utilizadas:
X3 MODO BOTONERA Modo botonera seleccionado.
sX4 MODO PNTALLA Modo pantalla seleccionado.

Tr2 -Tr2

Leyenda:

1 $IN100.0.0
2 $IN100.0.1
3 $IN100.0.2

Variables utilizadas:

$IN100.0.0 IN MODO CONF
$IN100.0.1 IN MODO RUN PANTALLA
$IN100.0.2 IN MODO_ POS_ PANTALLA
Tr3-Tr3

ENDT

Modo configuracién seleccionado.
Modo run por pantalla seleccionado.

Modo posicionamiento seleccionado.

Leyenda:

1 $IN100.0.1

2 $IN100.0.0

3 $IN100.0.2
Variables utilizadas:
$IN100.0.0
$IN100.0.1
$IN100.0.2

IN MODO_ CONF
IN MODO RUN PANTALLA
IN MODO POS PANTALLA

ENDT

Modo configuracién seleccionado.
Modo run por pantalla seleccionado.

Modo posicionamiento seleccionado.
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Trd -Tr4

O & O

I i1 il

Leyenda:

1 $IN100.0.2
2 $IN100.0.0
3 $IN100.0.1

Variables utilizadas:

$IN100.0.0 IN_MODO_CONF
$IN100.0.1 IN MODO RUN PANTALLA
$IN100.0.2 IN MODO_ POS PANTALLA
Tr5-Tr5

2EM2 %620

ENDT

Modo configuracién seleccionado.
Modo run por pantalla seleccionado.

Modo posicionamiento seleccionado.

Variables utilizadas:

$X20 INICIO MODO BOTON

Tr6 - Tré

SHORT

$M2 MARCA SALIR MODO GRF PRINCIPAL

ENDT

Salir de los modos.

Modo iniciado

Tr7 -Tr7

HX26

ENDT

— |
Variables utilizadas:
$X26 SALIRﬁCONFIGURACION

Tr8 - Tr8

ENDT

Salir de la configuracién.

Variables utilizadas:
$X37 ATRAS A MODO PANTALLA

Tr9-Tr9

ENDT

Se sale de éste modo.

ENDT
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Variables utilizadas:

Trd- Tra

ATRAS A M PANTALLA

Se vuelve atrads al modo pantalla.
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Trl0-Trl0

SHORT

ENDT
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5-GRAFCET CONF P _PANT

Tarea maestra

. PASO_INICIAL
_COMF_P
= Ti1
W COMFIGLIRAC
! oM

IJ:IH

13 k1 _OONFIGL
RANDOC
 — 1
~
30 k1 _OONFIGL
RADC

P

=

5 BA2_COMNFIGL
RANDO
—] Tri
BA2_CONFIGL
]| RADD

e

é:l Ti2

26 Pasa 26

:|:I Trd

49



A

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA DE TERUEL

ANEXO 2
32 Faso_32
Pasos Grafcet
Transiciones
Trl-Trl
%A19 %X21 %NH22
L i/1 i/t
ENDT
Variables utilizadas:
$X19 CONF SELECCIONADA se ha Sel§001on§QO el
- modo configuracidn
5 Se ha seleccionado el control de los
sx21 M_RUN_PANT motores desde la pantalla
$X22 MODO_POS Se va posicionar el motor 2

Tr2 -Tr2

Leyenda:

1 %$IN100.0.7

Variables utilizadas:

%IN100.0.7 SALIR CONF MOT

8X27 INICIO_CONF

Salir de la configuracidén por
pantalla.

ENDT
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Tr3-Tr3
I—I L i/l
Leyenda:

1 $IN100.0.3
2 $IN100.0.4

Variables utilizadas:

$IN100.0.3 SEL_CONF_P_P_ M1
$IN100.0.4 SEL CONF P P M2
Tr4 - Tr4

© ©

ENDT

Configurar Ml1.

Configurar M2.

I i/1

Leyenda:
1 $IN100.0.4
2 $IN100.0.3

Variables utilizadas:

$IN100.0.3 SEL_CONF_P_P_M1
$IN100.0.4 SEL CONF P P M2
Tr5-Tr5

©

ENDT

Configurar Ml1.

Configurar M2.

|
Leyenda:
1 %IN100.0.5

Variables utilizadas:
$IN100.0.5 FIN CONF_P P Ml

Tr6 - Tré

©

ENDT

M1 configurado.

|
Leyenda:
1 %IN100.0.6

Variables utilizadas:
$IN100.0.6 FIN CON_P P M2

Tr7 -Tr8

ENDT

M2 configurado.
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SHORT

ENDT
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Tr8 - Tr7

SHORT

Tr9-Tr9

SHORT

ENDT

Trl0-Trl0

SHORT

ENDT

ENDT
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6 - GRAFCET RUN P PANT

Tarea maestra
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Pasos Grafcet

Transiciones

Trl-Trl

HA21 56X19 K22

L
=
=
(=Y
=
~
—_—

Variables utilizadas:

$X19 CONFisELECCIONADA
$X21 M RUN_ PANT

$X22 MODO_POS

Tr2 - Tr2

©

ENDT

Se ha seleccionado el
modo configuracién

Se ha seleccionado el control de los
motores desde la pantalla

Se va posicionar el motor 2

I
Leyenda:
1 $IN100.0.10

Variables utilizadas:

ENDT

Empezar el modo run por pantalla.

ENDT

$IN100.0.10 START RUN_PTLLA (run por pantalla)
Tr3 -Tr4
@ @ %13
I—I ) i/ i/}
Leyenda:

1 %IN100.0.11
2 %IN100.0.12

Variables utilizadas:

%IN100.0.11 SEL V_MAX M1
%IN100.0.12 SEL V_INPUT M1
3M13 MARCA SALIR_A M PANT

Seleccionar velocidad méxima para Ml.
(run por pantalla)

Seleccionar introducir, velocidad por
pantalla para M1l. (run por pantalla)

Marca salir a modo pantalla desde run
por pantalla.
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Tr4 - Tr5

(:) (:) 13

=
~
=

Leyenda:
1 %IN100.0.12
2 %IN100.0.11

Variables utilizadas:

$IN100.0.11 SEL V MAX M1
$IN100.0.12 SEL_V_INPUT M1

$M13 MARCA SALIR A M PANT
Tr5 - Tré

(:) (:) 13

ENDT

Seleccionar velocidad méxima para Ml.
(run por pantalla)

Seleccionar introducir, velocidad por
pantalla para M1l. (run por pantalla)
Marca salir a modo pantalla desde run
por pantalla.

Leyenda:
1 $IN100.0.13
2 %$IN100.0.12

Variables utilizadas:

ENDT

Seleccionar introducir, velocidad por

ENDT

SINL .0.12 SEL V INPUT M1
00.0 - - - pantalla para Ml. (run por pantalla)
©TN100.0.13 SEL V MAX M2 Seleccionar velocidad maxima para M2.
- = - (run por pantalla)
oM13 MARCA SALIR A M PANT Marca salir a modo pantalla desde run
- - == por pantalla.

Tr6 - Tr7

O © -

I
Leyenda:

1 %$IN100.0.14
2 %$IN100.0.13

Variables utilizadas:

%IN100.0.13 SEL_V_MAX M2
%IN100.0.14 SEL_V_INPUT M2
3M13 MARCA SALIR A M PANT

Seleccionar velocidad maxima para M2.
(run por pantalla)

Seleccionar introducir, velocidad por
pantalla para M2. (run por pantalla)

Marca salir a modo pantalla desde run
por pantalla.
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Tr7 -Tr8

©

I
Leyenda:
1 $IN100.0.15
Variables utilizadas:

$IN100.0.15 vV M1_FIN

Tr8 - Tr9

O

Velocidad M1 seleccionada.

por pantalla)

ENDT

(run

I
Leyenda:
1 %$IN100.0.15

Variables utilizadas:

$IN100.0.15 vV M1 FIN

Tr9 - Trl10

©

Velocidad M1 seleccionada.

por pantalla)

ENDT

(run

I
Leyenda:
1 %IN100.0.16

Variables utilizadas:

%IN100.0.16 vV M2 FIN

Trl0-Trll

©

Velocidad M2 seleccionada.

por pantalla)

ENDT

(run

I
Leyenda:
1 %IN100.0.16

Variables utilizadas:

%IN100.0.16 V_M2 FIN

Trll-Trl2

SHORT

Velocidad M2 seleccionada.

por pantalla)

ENDT

(run

ENDT
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Trl2 - Trl3

@ %h12 %6M13

i1

=
~
=

Leyenda:
1 %IN100.0.17

Variables utilizadas:

%IN100.0.17 MARCHA PANT M1

3M12 CMB VEL M1 MARCA
3M13 MARCA SALIR A M PANT
Trl3-Trl4

@ H*M12 SaM13

ENDT

Marcha M1, desde pantalla. (run
por pantalla)

Cambiar tipo de velocidad ML1.

Marca salir a modo pantalla desde run
por pantalla.

i1 I/

Leyenda:
1 $IN100.0.19

Variables utilizadas:

$IN100.0.19 MARCHA PANT M2

$M12 CMB_VEL M1 MARCA
$M13 MARCA SALIR A M PANT
Trl4 - Trl5

©

ENDT

Marcha M2, desde pantalla. (run
por pantalla)

Cambiar tipo de velocidad M1.

Marca salir a modo pantalla desde run
por pantalla.

SeM101

Leyenda:
1 $IN100.0.18

Variables utilizadas:

%IN100.0.18 PARO PANT M1

$M101 BIT SEGUR RUN PANTALLA

ENDT

Paro M1, desde pantalla. (run por
pantalla)
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Trl5-Trl6

Leyenda:
1 $IN100.0.20

Variables utilizadas:

$IN100.0.20 PARO_PANT M2
$M101 BIT SEGUR _RUN PANTALLA
Trl6 - Trl7

%M1

ENDT

Paro M2, desde pantalla. (run por
pantalla)

Variables utilizadas:
$M11 M1 PARADO PANT

Trl7 - Trl18

%M20

ENDT

Ml parando, run por pantalla.

Variables utilizadas:
$M20 M2 PARADO PANT

Tr18 - Trl19

%M19

ENDT

M2 parando run por pantalla.

Variables utilizadas:
$M19 CMB VEL M2 MARCA

Tr19 - Tr20

%M12

ENDT

Cambiar el tipo de velocidad para M2.

Variables utilizadas:
$M12 CMB_VEL M1 MARCA

ENDT

Cambiar tipo de velocidad Ml1.
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Tr20 - Tr21

%ah12

/l

Variables utilizadas:
$M12 CMB_VEL M1 MARCA

Tr21 - Tr22

%M19

ENDT

Cambiar tipo de velocidad ML1.

/l

Variables utilizadas:
$M19 CMB_VEL M2 MARCA

Tr22 - Tr23

SHORT

ENDT

Cambiar el tipo de velocidad para M2.

Tr23 -Tr24

SHORT

ENDT

Tr24 - Tr25

%M12 O %6M13

ENDT

— | 1

Leyenda:
1 $IN100.0.17

~
=
—
e
=

Variables utilizadas:

ENDT

Marcha M1, desde pantalla. (run

ENDT

%$IN100.0.17 MARCHA PANT M1
— — por pantalla)
$M12 CMB_VEL M1 MARCA Cambiar tipo de velocidad MIL.
oM13 MARCA SALIR A M PANT Marca salir a modo pantalla desde run
— — == por pantalla.
Tr25 - Tr26
5%M13
i
I
260101
—

Variables utilizadas:

$M13 $M101

MARCA SALIR A M PANT
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lllll
BIT S

Jd@0 - Tr2l

RUN P
ANTAL

LA

Marca salir a modo
pantalla desde run
por pantalla.
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Tr26 - Tr27
et 213 ©
I i/ i/t
Leyenda:

1 $IN100.0.19
Variables utilizadas:

$IN100.0.19

$M13

$M19

Tr27 - Tr28

%aM13

MARCHA PANT M2 Marcha M2, desde pantalla. (run
— — por pantalla)
Marca salir a modo pantalla desde run

por pantalla.
CMB_VEL_M2 MARCA Cambiar el tipo de velocidad para M2.

MARCA SALIR A M PANT

S6hA101

_I

Variables utilizadas:

ENDT

sM13

sM101

Tr28 - Tr29

SHORT

Marca salir a modo pantalla desde run

MARCA SALIR A M PANT
— - = = por pantalla.

BIT SEGUR RUN PANTALLA

Tr29 - Tr30

SHORT

ENDT

Tr30-Tr31

SHORT

ENDT

Tr31-Tr32

SHORT

ENDT

ENDT
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Tr32-Tr3

%M13

%eM101

_I

Variables utilizadas:

$M13 MARCA SALIR A M PANT

$M101 BIT SEGUR_RUN_PANTALLA

Tr33 - Tr33

%aM13

ENDT

Marca salir a modo pantalla desde run
por pantalla.

%6101

_I

Variables utilizadas:

3M13 MARCA SALIR A M PANT

3M101 BIT SEGUR RUN PANTALLA

Tr34 - Tr34

%M13

ENDT

Marca salir a modo pantalla desde run
por pantalla.

%6101

_I

Variables utilizadas:

$M13 MARCA SALIR A M PANT

$M101 BIT SEGUR RUN PANTALLA

Tr35-Tr35

SHORT

ENDT

Marca salir a modo pantalla desde run
por pantalla.

Tr36 - Tr36

SHORT

ENDT

ENDT
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7 - GRAFCET POSI

Tarea maestra
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Pasos Grafcet
Transiciones
Trl-Trl
%xz2
" 5
I
ENDT
Variables utilizadas:
$X22 MODO POS Se va posicionar el motor 2
Tr2 -Tr2
O O
FH——"1F—"
ENDT
Leyenda:
1 $IN100.0.24
2 $IN100.0.25
Variables utilizadas:
Se elegido introducir las medidas de
$IN100.0.24 MEDIDAS P PANT posicionaminto por pantalla.
(Posicionamientol)
o Se ha elegido posicionar mediante
5IN100.0.25 MEDIDAS_PREDEF medidas prestablecidas. (Posa 2)
Marca para volver atrds al inicio de
$M23 MARCA ATRAS POSI posicionamiento, la pantalla de
eleccidén entre los dos tipos.
Tr3-Tr3
O ©
) i/l i
ENDT
Leyenda:
1 $IN100.0.25
2 $IN100.0.24
Variables utilizadas:
Se elegido introducir las medidas de
%$IN100.0.24 MEDIDAS P PANT posicionaminto por pantalla.
(Posicionamientol)
o Se ha elegido posicionar mediante
sIN100.0.25 MEDIDAS_PREDEF medidas prestablecidas. (Posi 2)
Marca para volver atrds al inicio de
$M23 MARCA ATRAS_POSI posicionamiento, la pantalla de

eleccidén entre los dos tipos.
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Trd -Tr4
@ %M23
I i/
ENDT
Leyenda:
1 $IN100.0.27
Variables utilizadas:
$IN100.0.27 POSICION VALIDADA Posicidén validada. (Posicionamientol)
Marca para volver atras al inicio de
$M23 MARCA ATRAS POSI posicionamiento, la pantalla de
eleccibén entre los dos tipos.
Tr5-Tr5
%M23 @
/l 11
ENDT
Leyenda:
1 $IN100.0.30
Variables utilizadas:
Al activarse se empieza el proceso de
$IN100.0.30 STRART GUARDAR MEDIDAS posicionar mediante medidas,
prestablecidas. (Posicionamiento?2)
Marca para volver atrds al inicio de
$M23 MARCA ATRAS POSI posicionamiento, la pantalla de
eleccidén entre los dos tipos.
Tr6 - Tré
%M53
i
I
ENDT
s%M102
Variables utilizadas:
IM53 FIN_POSICIONAMIENTO Fin del posicionamiento 1.
$M102 BIT SEGURIDAD POSI
Tr7 - Tr7
SHORT

ENDT
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Tr8 - Tr8

%aM30

S6hi102

_I

Variables utilizadas:
$M30 MARC_ATRS M PANT
$M102 BIT SEGURIDAD_ POSI

Tr9-Tr9

SHORT

ENDT

Salir a modo pantalla.

Tr10-Trll

%M29 %eM102

ENDT

— [ i1
Variables utilizadas:

$M29 PARO M1 POSI
$M102 BIT SEGURIDAD POSI

Trll -Trl2

%aM33 %35

ENDT

Paro Ml dentro de posicionamiento 1.

Variables utilizadas:

ENDT

ENDT

$M33 REG_VACIO Registro vacio.
$M55 FIN TEMPOR POSI2 Fin temporizador posi 2.
Trl2 - Tr13
%M35
I
I
%102
—
Variables utilizadas:
$M35 VEL NULA M1 POSI VEI?C}dad r.lula M1 dentro de
- - = posicionamiento 1.
$M102 BIT SEGURIDAD POSI
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Trl3-Trl4

%aM23

S6hi102

_I

Variables utilizadas:

IM23 MARCA ATRAS_POSI

3M102 BIT SEGURIDAD_ POSI

Tr1l4 - Trl5

%23

ENDT

Marca para volver atrds al inicio de
posicionamiento, la pantalla de
eleccidén entre los dos tipos.

%6102

_I

Variables utilizadas:

$M23 MARCA ATRAS POSI

$M102 BIT SEGURIDAD POST

Trl5-Trl7

SHORT

ENDT

Marca para volver atrds al inicio de
posicionamiento, la pantalla de
eleccidébn entre los dos tipos.

Trl6 - Tr16

SHORT

ENDT

Trl7 -Trl8

SHORT

ENDT

ENDT
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Trl8 - Tr21

© & O

~
=
-—
S
=

%ahi34

Leyenda:

1 $IN100.0.41
2 $IN100.0.40
3 $IN100.0.42

Variables utilizadas:

$IN100.0.40 ELEGIR OTRA_MEDIDA

%IN100.0.41 NO_ELEGIR OTRA MEDIDA

$IN100.0.42 INICIO POST

ENDT

Si se desea elegir otra medida.
(Posicionamiento?2)

Si no se desea elegir otra medida.
(Posicionamiento?2)

Iniciar posicionamiento.

ENDT

(Posicionamiento?2)
$M34 REG_LLENO Registro lleno.
Trl9 - Tr22

SHORT
Tr20 - Tr23

%654 FM102 @

— ———

Leyenda:
1 $IN100.0.45

Variables utilizadas:

%IN100.0.45 CANCELAR POSI

%M54 FIN POSI2
$M102 BIT SEGURIDAD POSI

ENDT

Cancelar la operacidn.
(Posicionamiento?2)

Fin posicionamiento 2.
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Tr21 - Tr26

O © ©

I 4 4

ente
~
=

Leyenda:

1 %IN100.0.40
2 %IN100.0.41
3 %IN100.0.42

Variables utilizadas:

ENDT

Si se desea elegir otra medida.

$IN100.0.40 ELEGIR OTRA MEDIDA ..
— — (Posicionamiento?2)
$IN100.0.41 NO ELEGIR OTRA MEDIDA Si no se desea elegir otra medida.
- — — (Posicionamiento?2)
$IN100.0.42 INICIO POSI Inlc}a? poS%01onamlento.
— (Posicionamiento?2)
sM34 REG_LLENO Registro lleno.
Tr22 - Tr27
533 %M55
/A inl

Variables utilizadas:

$M33 REG_VACIO
$M55 FIN TEMPOR POSI2
Tr23 -Trl8

©

ENDT

Registro vacio.

Fin temporizador posi 2.

|
Leyenda:
1 %IN100.0.39

Variables utilizadas:

%IN100.0.39 VALIDAR MEDIDA

ENDT

Validar la medida elegida.
(Posicionamiento?2)
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Tr24 - Tr24

O & O

I i1 il

Leyenda:

1 %IN100.0.42
2 %IN100.0.41
3 %IN100.0.40

Variables utilizadas:

ENDT

Si se desea elegir otra medida.

ENDT

$IN100.0.40 ELEGIR OTRA MEDIDA ..
— — (Posicionamiento?2)
$IN100.0.41 NO ELEGIR OTRA MEDIDA Si no se desea elegir otra medida.
- — — (Posicionamiento?2)
$IN100.0.42 INICIO POSI InlC}a? pos%01onamlento.
— (Posicionamiento?2)
Tr25 - Tr25
SHORT
Tr26 - Tr26

@ Sahi102

— | i1 i

Leyenda:
1 %IN100.0.43
2 $IN100.0.45

Variables utilizadas:
$IN100.0.43 PAUSARﬁPOSIZ

%$IN100.0.45 CANCELAR POST

$M102 BIT SEGURIDAD POSI

Tr27 - Tr27

©

ENDT

Pausar. (Posicionamiento)

Cancelar la operacidn.
(Posicionamiento?2)

I
Leyenda:
1 $IN100.0.44

Variables utilizadas:
$IN100.0.44 REANUDAR7P0812

ENDT

Reanudar. (Posicionamiento)
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Tr28 - Tr28

©

S6hi102

Leyenda:
1 $IN100.0.45

Variables utilizadas:

$IN100.0.45 CANCELAR POSI

ENDT

Cancelar la operacidn.

(Posicionamiento?2)
$M102 BIT SEGURIDAD_ POSI
Tr29 - Tr29
SHORT
ENDT
Tr30 - Tr30
(:) %M102
—
ENDT
Leyenda:
1 %$IN100.0.43
2 %$IN100.0.45
Variables utilizadas:
$IN100.0.43 PAUSAR POSI2 Pausar. (Posicionamiento)
%IN100.0.45 CANCELAR POSI Cancelar la operacion.
— (Posicionamiento?2)
$M102 BIT SEGURIDAD POSI
Tr31 - Tr31
(:) (:) %6M102
L i/l i/t
ENDT
Leyenda:
1 %$IN100.0.45
2 %$IN100.0.43
Variables utilizadas:
$IN100.0.43 PAUSAR POSI2 Pausar. (Posicionamiento)
$IN100.0.45 CANCELAR POSI Canc€l§r la'operac1on.
— (Posicionamiento?2)
$M102 BIT SEGURIDAD POSI
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Tr32 -Tr32

SHORT

Tr33 -Tr33

©

— |

ENDT

Leyenda:
1 $IN100.0.44

Variables utilizadas:
$IN100.0.44 REANUDAR_POSI2

Tr34 -Tr34

%6102

ENDT

Reanudar. (Posicionamiento)

Variables utilizadas:

3M102 BIT SEGURIDAD POSI

Tr35-Tr35

SHORT

ENDT

ENDT

71



@ ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA DE TERUEL

ANEXO 2

8-POU MODO BOTONERA

Tarea maestra

Rung0 - RAMPAS_POR_DEFECTO_M1

%M15 %3 HOWN101.5.0 1= 30
—/t 11 I
2%X21 BOWNI01.6.0 1= 30
— e —
%6X22
Variables utilizadas:
$M15 MARCA CAMBIAR CONF M1 Marca cambiar configuracién MI.

%QWN101.5.0 VAL NUEVO R ACC M1

%QWN101.6.0 VAL NUEVO R DCC M1

%X3 MODO_BOTONERA
3x21 M _RUN_PANT
%X22 MODO_POS

Rungl - RAMPAS_POR_DEFECTO_M2

Valor nuevo de la rampa de
aceleracidén M1, escribir en ATV.

Valor nuevo de la rampa de
deceleracidén M1, escribir en ATV.

Modo botonera seleccionado.

Se ha seleccionado el control de los
motores desde la pantalla

Se va posicionar el motor 2

%016 %G %22 FQWN102.6.0:= 300
/I 11 Ik I
%21 %QWN102.7.0:= 300
— S E—
Variables utilizadas:
$M16 MARCA CAMBIAR CONF M2 Marca cambiar configuracién M2.

%QWN102.6.0 RAMPA ACC M2

%QWN102.7.0 RAMPA DCC M2

%X3 MODO BOTONERA
%x21 M RUN PANT
%X22 MODO POS

Valor nuevo rampa aceleracidn M2,
valor a escribir en el MX2.

Valor nuevo rampa deceleraciédn M2,
valor a escribir en el MX":

Modo botonera seleccionado.

Se ha seleccionado el control de los
motores desde la pantalla

Se va posicionar el motor 2
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Rung2 - SEL_VELOCIDAD_MAXIMA

Comentario: Activamos una marca, para saber que el motor va ir a su velocidad maxima
%XT %MO
c i
] ©

Variables utilizadas:

Marca para saber que se ha elegido la

$MO VEL MAX ALMACENADA . ..
° — — velocidad méxima, modo botonera.
$X7 SELCCIONAR VEL MAXIMA Velocidad méaxima seleccionandose

Rung3 - GUARDAR VEL EN UNA PALABRA

Comentario: Guardamos en una palabra la velocidad, en este caso velocidad maxima
%MO %X3 %MWO := 1500
| {1 —
HOWN102.2.0 1= 5000
— 1]

Variables utilizadas:

Marca para saber que se ha elegido la

$MO VEL MAX ALMACENADA . Lo
— — velocidad médxima, modo botonera.
SMWO VELOCIDAD MOTOR1 M B
F i 1i M2 1
20WN102.2.0 FREC_SALIDA M2 recuencia de salida M2, valor a
— — escribir en el variador Omron.
$X3 MODO_BOTONERA Modo botonera seleccionado.

Rung4 - SEL_VELOCIDAD_ANALOGICA

Activamos una marca, para saber gque el motor va ir una velocidad proporcional a

mentario: .
Comentario la entrada analdgica
%X8 %M1
i u (
) \S)

Variables utilizadas:

Marca para saber que se ha elegido la

M1 VEL ANALOG ALMACENAD . P
— — velocidad analdgica, modo botonera.
%X8 SELECCIONAR VEL VARIABLE Velocidad variable seleccionados
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Rung5 - GUARDAR VELOCIDAD, EN UNA PALABRA

Guardamos a velocidad, pero antes hay que transformar el valor de laentrada
analdégica a RPM

%61 %633 @

Comentario:

| 1| I
I [ |
— 1]
Leyenda:
1 $MWO := AIW_TO RPM(%IW0.1)
2 3QWN102.2.0 := AIW_TO HZ($IW0.0)

Variables utilizadas:

SIW0.0
SIW0.1
oMl VEL ANALOG ALMACENAD Marca.para sabgr.que se ha elegido la
— — velocidad analdgica, modo botonera.
SMWO VELOCIDAD MOTOR1 M B
F i 1i M2 1
SOWN102.2.0 FREC_SALIDA M2 recuencia de salida M2, valor a
— — escribir en el variador Omron.
%$X3 MODO_ BOTONERA Modo botonera seleccionado.

Rung6 - ACTIVAR MARCA SALIR MODO BOTONERA

Activamos esta marca para saber que se desea salir del modo botonera, es

mentario: : ndid g

Comentario imprescindible para volver atréas
%I0.8 %G o
A ©

Variables utilizadas:

Salimos del modo botonera, para el

%10.8 SALIR MODO B
— — grafcet de modo botonera

oM5 MARCA CAMBIAR VEL Si se deglde cambiar de tipo
— — de velocidad.

%$X3 MODO_BOTONERA Modo botonera seleccionado.

Rung7 - ACTIVAR MARCA VOLVER UN PASO ATRAS

Al activarse esta marca se va volver atréds, pero en el grafcet principal, los

Comentario: . e
grafcet secundarios en el inicio
X3 %I0.5 %M2
I 11 )
X4

Variables utilizadas:

%I0.5 SALIR MODOS

$M2 MARCA SALIR MODO GRF PRINCIPAL
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MODO
BOTON
ERA

MODO
PNTAL
LA

Salir de alguno de los
modos, para el grafcet
principal

Salir de los modos.
Modo botonera
seleccionado. Modo
pantalla

seleccionado.
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Rung8 - QUITAR MARCA DE VOLVER ATRAS

Comentario: Se borra la marca
%2 M2
— ®
Variables utilizadas:
M2 MARCA SALIR MODO_GRF_PRINCIPAL Salir de los modos.
X2 PROGRAMA INICIADO Aplicacién iniciada.

Rung9 - VEL_ACTUAL_ATV
FoR3 @
i ———

Leyenda:
1 %MC_MOVEVEL_ATVO.VEL 1= SMWO

Variables utilizadas:
%MC_MOVEVEL_ATVO .VEL

SMWO VELOCIDAD MOTOR1 M B
%$X3 MODO BOTONERA Modo botonera seleccionado.

Rung10 - VEL_NULA_M1

Si la velocidad es nula activa una marca, de esta manera estamos seguros de que

mentario: .
Comentario el motor estd parado. PARA Ml
%X3 %X12 %MW1 = 0 M4
r < 1
L i | < 1 )

Variables utilizadas:

Marca velocidad nula M1, activa si la

s VEL_ML_NULA velocidad es nula.

SMW1 VELOCIDAD INSTANTANEA M1

$X3 MODO BOTONERA Modo botonera seleccionado.
$X12 M1 PARANDO Motor 1 parando

Rungl1l - VEL_NULA_M2

Si la velocidad es nula activa una marca, de esta manera estamos seguros de que

Comentario: el motor estéd parado. PARA M2

%X3 36X62 96IWN102.5.0 = 0 %M14
T

Variables utilizadas:

f]
S’

Frecuencia de M2, valor leido del

$IWN102.5.0 FREC_REAL M2 v

$M14 VEL M2 NULA Marca velocidad nula M2.

$X3 MODO_BOTONERA Modo botonera seleccionado.
$X62 M2 PARANDO MOD BOT Motor 2 parando, modo botonera.
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Rungl2 - BORRAMOS MARCAS

Si se llega a este lugar del grafcet restablecemos marcas, ya que estamos

Comentario: saliendo del modo.
#X16 HMO
— | .
M1
—(r)
M3
—(Rr)

Variables utilizadas:

3MO VEL_MAX_ALMACENADA
3M1 VEL ANALOG ALMACENAD
$M5 MARCA CAMBIAR VEL
$X16 BORRA MARCA ATRAS M B

Rungl3 - VEL_MAX_ M2_indicador

Comentario:

Indica por pantalla que se ha seleccionado
botonera, indicador por pantalla.

Marca para saber que se ha elegido la
velocidad madxima, modo botonera.

Marca para saber que se ha elegido la
velocidad analdégica, modo botonera.

Si se decide cambiar de tipo
de velocidad.

Se borra una marca utilizada para ir
atrids en este modo, es un atréas local
se va al inicio de este modo

la velocidad méxima en modo

®

Leyenda:
1 $ON100.1.11

Variables utilizadas:

3MO VEL_MAX ALMACENADA
%ON100.1.11 IND VEL MAXIMA

Rungl4 - VEL_ANALOG_MZ2_indicador

Comentario:

Indica por pantalla que se ha seleccionado
botonera, indicador por pantalla.

~
A

Marca para saber que se ha elegido la
velocidad méxima, modo botonera.

Indicador de velocidad max.
seleccionada, en el modo botonera.

la velocidad analdégica enmodo

®

@

Leyenda:
1 SON100.1.12

Variables utilizadas:

M1 VEL ANALOG ALMACENAD
%ON100.1.12 IND VEL ANALOGICA

Marca para saber que se ha elegido la
velocidad analdégica, modo botonera.
Indicador de velocidad analdgica
seleccionada en modo botonera.
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Rung15 - IND_M_BOTON indicador

Se activa un indicador en la pantalla,

Comentario:
modo botonera.

HH3

para indicar que ya se ha entrado enel

O)

@

I
Leyenda:
1 $QN100.1.14
Variables utilizadas:

%QN100.1.14 IND MODO_ BOTONERA ON

3X3 MODO_ BOTONERA

Indicador que estamos en modo
botonera.

Modo botonera seleccionado.
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9-POU _GENERAL

Tarea maestra

Rung0 - AUTOMATA_RUN

%512

I
Leyenda:
1 $ON100.1.1

Variables utilizadas:

%ON100.1.1 AUTOMATA RUN

%512 SB_RUNMODE

Rungl - ESCRIBIR_POR_PANTALLA

Indica que el autdémata esta en modo
RUN

El controlador se estd ejecutando

SHORT
Leyenda:
1 $OWN100.2.0 := SMW1
2 SMW2 := $IWN101.1.0

3 SQWN100.2.1 := SMW2

TREYRRNETS
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4 SMW3 := $IWN101.2.0
5 $QWN100.2.2 := $MW3 / 10
6 SQWN100.2.3 := $IWN101.3.0
7 SQWN100.2.6 := $IWN102.3.0
8 $QWN100.2.5 := $IWN102.4.0 / 10
9 $QWN100.2.7 := %IWN102.5.0 / 100
10 %QWN100.2.4 := 3MW1l

Variables utilizadas:

$IWN101.1.0 TENSION M1 LEEIDA
$IWN101.2.0 FRECUENCIA M1 LEEIDA
$IWN101.3.0 INTENSIDAD DEL M1
$IWN102.3.0 INTENSIDAD M2
$IWN102.4.0 TENSION M2

$IWN102.5.0 FREC REAL M2

$MW1 VELOCIDAD INSTANTANEA M1
$MW2 TENSION M1 AUTOMATA
SMW3

$MW11 VEL_EJE_AUTOMATA M2
%QWN100.2.0 VEL M1 PANTALLA
%QWN100.2.1 TENSION M1 PANTALLA
%QWN100.2.2 FRECUENCIA M1 PANTALLA
%QWN100.2.3 INTENSIDAD M1 PANTALL
SQWN100.2.4 VEL_EJE M2

$QWN100.2.5 TENSION M2 PANTALLA
%QWN100.2.6 INTENSIDAD M2 PANTALLA
$QWN100.2.7 FREQ M2 PANTALLA

Rung2 - RESET_COMUNICACIONES

Tensién del M1, valor leido del ATV.

Frecuencia de M1, valor leido del
ATV.

Intensidad de M1, valor leido del
ATV.
Intensidad de M2, valor leido del
MX2.

Tensién del M2, valor leido del MX2.

Frecuencia de M2, valor leido del
MX2.

Velocidad M1, valor a escribir por
pantalla.

Tensién de M1, valor a escribir por
pantalla.

Frecuencia de M1, valor a escribir
por pantalla.

Intensidad de M1, valor a escribir
por pantalla.

Velocidad eje M2, valor a escribir
por pantalla.

Tensién M2, valor a escribir por
pantalla.

Intensidad M2, valor a escribir por
pantalla.

Frecuencia M2, valor a escribir por
pantalla.
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%10.11

%521

Variables utilizadas:
$I0.11 RESETiGRAFCET

3MO VEL_ MAX ALMACENADA

M1 VEL ANALOG ALMACENAD
M2 MARCA_ SALIR MODO_GRF_PRINCIPAL

M5 MARCA_ CAMBIAR VEL

%M9 VEL MAX P M1 MARCA

M2
—®

F%M5

M9
—

%M10

%M12
—®

%M13

%M15

()
%16

- ®)

%5110

Marca para saber que se ha elegido la
velocidad méxima, modo botonera.

Marca para saber que se ha elegido la
velocidad analdégica, modo botonera.

Salir de los modos.

Si se decide cambiar de tipo

de velocidad.

Velocidad méxima en el modo run por
pantalla, Ml.
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TERUEL

%M10

sM12

%M13

$M15
sM16
$M100

%821

%8110

VEL_INPUT M1
CMB VEL M1 MARCA
MARCA SALIR A M PANT

MARCA CAMBIAR CONF M1
MARCA CAMBIAR CONF M2
RESET HCC

SB_COLDSTART

SB_INITGRAFCET

SB_TIOSCAN1RESET

Velocidad introducida por pantalla
M1.

Cambiar tipo de velocidad ML1.

Marca salir a modo pantalla desde run
por pantalla.

Marca cambiar configuracidén MI.

Marca cambiar configuracidén M2.

Indica o ejecuta un arranque en frio
(datos inicializados a los valores
predeterminados)

En el estado 1, este bit provoca una
inicializacidén GRAFCET. Los pasos
activos se desactivan y los pasos
iniciales se activan

Se establece en 1 para reiniciar el
IOScanner en la linea serie 1
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10 - POU_MODO PANTALLA

Tarea maestra

Rung0 - VOLVER_A_MODO_PANTALLA

H#A20

I
Leyenda:
1 $ON100.1.0

Variables utilizadas:

%QON100.1.0 CAMBIAR A MODO PANTALLA

%X20 INICIO MODO BOTON

Rungl - PANTALLA_INFO

f]
S’

Cambia autométicamente el siguiente
panel en la pantalla.

Modo iniciado

‘)
S’

Leyenda:
1 %QN100.1.3

Variables utilizadas:

%QN100.1.3 PANTALLA INFO

$X1 PASO INICIAL

$X2 PROGRAMA INICIADO
$X3 MODO_BOTONERA

Rung2 - CAMBIAR_A_PANTALLA_M_RUN

Hex21

Cambia a la pantalla de
informacién, modo botonera

Lugar inicial del grafcet principal.
Aplicacién iniciada.

Modo botonera seleccionado.

~
A

L
I
Leyenda:
1 $QN100.1.4

Variables utilizadas:

%QON100.1.4 PANTALLA_ RUN

$X21 M RUN PANT

Cambia a la pantalla de control de
los motores, desde la misma.

Se ha seleccionado el control de los
motores desde la pantalla
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Rung3 - CAMBIAR_A_PANT_POSI_PRINCIPAL

X6

®

|
Leyenda:
1 %QN100.1.5
Variables utilizadas:

%QON100.1.5 PANTALLA POS_

3X64 POSI_START

Rung4 - CAMBIAR_A_PANT_CONFIGURACION

X189

Cambia a la pantalla de
posicionamiento.

Estamos dentro del modo de
posicionamiento, se espera una

eleccidn.

®

|
Leyenda:
1 %ON100.1.6

Variables utilizadas:

%ON100.1.6 PANTALLA CONF

3X19 CONF SELECCIONADA

Cambia a la pantalla de
configuraciédn.

Se ha seleccionado el
modo configuracién

fa]
S’

fa]
S’
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11 - POU_CONFE PANT

Tarea maestra

RungO - INICIO_CONFIGURACION_M1

HA2T

Variables utilizadas:
$M15 MARCA CAMBIAR CONF M1
$X27 INICIO_CONF

Rungl - CONFIGURAR_M1

Marca cambiar configuracién Ml.

HREE %eX19 @
L { | - 1
®
— 1]
Leyenda:
1 $OWN101.5.0 := $IWN100.3.0 * 10
2 $OWN101.6.0 := $IWN100.3.1 * 10

Variables utilizadas:

$IWN100.3.0 VAL INPUT P M1 ACC

%IWN100.3.1 VAL_INPUT_P_M1 DCC
%QWN101.5.0 VAL NUEVO R ACC M1

%QWN101.6.0 VAL NUEVO R DCC M1

%X19 CONF_SELECCIONADA
$X28 M1 CONFIGURANDO

Rung2 - INICIO_CONFIGURACION_M2

X289

Nuevo valor de la
valor introducido

Nuevo valor de la
valor introducido

Valor nuevo de la

rampa acc del M1,
por pantalla

rampa dcc del M1,
por pantalla

rampa de

aceleracidén M1, escribir en ATV.

Valor nuevo de la
deceleracidén M1,

rampa de

escribir en ATV.

Se ha seleccionado el

modo configuracién

Se estd configurando el motor 1

Variables utilizadas:

3M16 MARCA CAMBIAR CONF M2
3X29 M2 CONFIGURANDO

Marca cambiar configuracién M2.

Se estd configurando el motor 2
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Rung3 - CONFIGURAR_M2

X239 %6X19

K22

Leyenda:
1 %QWN102.6.0
2 $QWN102.7.0

Variables utilizadas:

)

%$IWN100.3.4 * 100
$IWN100.3.5 * 100

$IWN100.3.4

$IWN100.3.5

$QWN102.6.0

$QWN102.7.0

$X19

$X22
$X29

VAL INPUT P M2 ACC
VAL _INPUT P M2 DCC
RAMPA ACC M2
RAMPA DCC M2

CONF_SELECCIONADA

MODO_POS
M2 CONFIGURANDO

Nuevo valor de la
valor introducido

Nuevo valor de la
valor introducido

Valor nuevo rampa

rampa acc del M2,
por pantalla

rampa acc del M2,
por pantalla

aceleracidén M2,

valor a escribir en el MX2.

Valor nuevo rampa

deceleracidén M2,

valor a escribir en el MX":

Se ha seleccionado el

modo configuracién

Se va posicionar el motor 2

Se estd configurando el motor 2
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12 - POU_RUN PANT

Tarea maestra

Rungo - VEL_MAXIMA_M1_RUN_PANTLLA

HA3E

Variables utilizadas:

$M9 VEL MAX P M1 MARCA

$X38 VEL MAXIMA M1

Rungl - CAMBIAR_TIPO_VEL_M1

Velocidad méxima en el modo run por
pantalla, MIl.

Maxima velocidad seleccionada.

(:) %M12
i & e
I {(s)
Leyenda:
1 $IN100.0.21
Variables utilizadas:
S IN100.0.21 CAMBIAR VEL P M1 Cambiar velocidad Ml. (run por
— - = pantalla)
sM12 CMB VEL M1 MARCA Cambiar tipo de velocidad ML.
Rung2 - CAMBIAR_TIPO_VEL_M2
(:) %M19
i | e
I (s)

Leyenda:
1 %IN100.0.22

Variables utilizadas:

%IN100.0.22 CAMBIAR VEL P M2

3M19 CMB VEL M2 MARCA

Rung3 - VEL_INPUT_PANT_M1

%39

Cambiar velocidad M2. (run por
pantalla)

Cambiar el tipo de velocidad para M2.

Variables utilizadas:

3M10 VEL INPUT M1

%X39 VEL INPUT PANTALLA M1

Velocidad introducida por pantalla
M1.

Velocidad introducida por pantalla.
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Rung4 - BORRAR_MARCAS_M1

Variables utilizadas:

3M9 VEL MAX P M1 MARCA
3M10 VEL_INPUT M1

3M12 CMB_VEL M1 MARCA
%X35 WAIT VEL M1

Rung5 - ESCRIBIR_VEL_MAXIMA_M1

X35 FMI
— | 2
M10
—®
M12
(R}

Velocidad méxima en el modo run por
pantalla, Ml.

Velocidad introducida por pantalla
M1.

Cambiar tipo de velocidad Ml1.

Espera la seleccidén de una velocidad,
maxima o analogica.Ml

©

HA21 AT
L [ |
I [ |
Leyenda:
1 %MCiMOVEVELiATVO.VEL := 1500

Variables utilizadas:

%M9 VEL MAX P M1 MARCA

$MC_MOVEVEL_ATVO0.VEL

3x21 M RUN PANT

Rung6 - ESCRIBIR_VEL_INPUT_M1

HX21 %M10

Velocidad méxima en el modo run por
pantalla, MI.

Se ha seleccionado el control de
los motores desde la pantalla

O

Leyenda:

1 $MC_MOVEVEL_ATVO.VEL := %IWN100.3.2

Variables utilizadas:

%IWN100.3.2 VEL M1 D PANTALLA
3M10 VEL_INPUT_ M1

$MC_MOVEVEL_ATVO0.VEL

3X21 M RUN PANT

Nuevo valor de la velocidad para M1
introducido por pantalla

Velocidad introducida por pantalla
M1.

Se ha seleccionado el control de
los motores desde la pantalla
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Rung7 - LEER_VEL_M1
Hx21

|
Leyenda:
1 SMW1 := %MCiREADMOTIONSTATEiATVO.ACTUALVEL

Variables utilizadas:
%MC_READMOTIONSTATE_ATVO.ACTUALVEL

SMW1 VELOCIDAD INSTANTANEA M1

$x21 M RUN PANT

Rungs - VEL_NULA M1

Se ha seleccionado el control
de los motores desde la
pantalla

N4 %MWT =0 %BM11
{1 O
Variables utilizadas:
SM11 M1 PARADO PANT M1 parando, run por pantalla.
SMW1 VELOCIDAD INSTANTANEA M1
$X46 M1 PARANDO MOD_ PANT M1 parando.
Rung9 - GUARDAR_DECISION_SALIR_M_RUN_P_PANT
@ %M21 %M13
I 11 )

Leyenda:
1 %IN100.0.23

Variables utilizadas:

%IN100.0.23 ATRAS M PANTALLA
$M13 MARCA SALIR A M PANT

$X21 M RUN PANT

Rung10 - BORRAR_MARCA_SALIR_D_RUN_P_PANT

21 96337

Volver atrds a la pantalla anterior.
(run por pantalla)

Marca salir a modo pantalla desde run
por pantalla.

Se ha seleccionado el control de los
motores desde la pantalla

Variables utilizadas:

$M13 MARCA SALIR A M PANT
3X21 M RUN PANT
%X37 ATRAS_A MODO_PANTALLA

Marca salir a modo pantalla desde run
por pantalla.

Se ha seleccionado el control de los
motores desde la pantalla

Se sale de éste modo.
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Rung11l - ENCLAVAMIENTO_BOT_M1
B ©
ml

FeXdb

— —

FeXdE

— —

FeXd2

—

Leyenda:
1 %ON100.1.9

-
N’

Variables utilizadas:

Enclavamiento del control del motor 1,
$QN100.1.9 ENCLAVAMIENTO M1 hasta que no se activa los pulsadores
no se activan.

$X42 M1 STANBY Motor 1 espera ser accionado.
$X44 M1 MARCHA M1 en marcha.

$X46 M1 PARANDO MOD PANT M1 parando.

$X48 M1_PARADO_MOD_PANT M1 completamente parado.
Rung12

I )
Leyenda:

1 %QON100.1.7

Variables utilizadas:

Indicador de que se tiene que

$QN100.1.7 INDICADOR_SEL_V_M1 seleccionar la velocidad maxima
) M1
% WAIT VEL M . .
x35 - — Espera la seleccidén de una velocidad,
maxima o analogica.Ml
Rung13

- ®

I )
Leyenda:

1 %QON100.1.8

Variables utilizadas:

Indicador de que se tiene que
seleccionar la velocidad méxima

M2

Espera la seleccién de una velocidad,
méxima o analogica.M2

%QON100.1.8 INDICADOR SEL V M2

%X36 WAIT VEL M2
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Rungl4 - VEL_MAXIMA_M2_RUN_P_PANT

%X40 %BM17
11
I (s)
Variables utilizadas:
SM17 VEL MAX P M2 MARCA Velocidad méxima run por pantalla M2.
2%40 VEL MAXIMA M2 Velocidad méxima seleccionada para el

Rung15 - VEL_INPUT_M2_RUN_PANT

X4

. 12

motor 2.

Variables utilizadas:

3M18 VEL_ANALOG P M2 MARCA

%x41 VEL_INPUT PANTALLA M2

Rung16 - BORRAR_MARCAS_M2

HA36

Velocidad analdégica run por pantalla
M2.

Velocidad introducida por pantalla,
motor 2.

— |

Variables utilizadas:

$M17 VEL MAX P M2 MARCA
3M18 VEL ANALOG P M2 MARCA
3M19 CMB VEL M2 MARCA

%X36 WAIT VEL M2

Rungl7 - ESCRIBIR_VEL_MAX_M2

%M17 %621

Velocidad méxima run por pantalla M2.

Velocidad analdégica run por pantalla
M2.

Cambiar el tipo de velocidad para M2.

Espera la seleccién de una velocidad,
méxima o analogica.M2

HOWN102.2.0 ;= 5000

Variables utilizadas:

SM17 VEL MAX P M2 MARCA
$QWN102.2.0 FREC SALIDA M2
$X21 M RUN PANT

Velocidad méxima run por pantalla M2.

Frecuencia de salida M2, valor a
escribir en el variador Omron.

Se ha seleccionado el control de los
motores desde la pantalla
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Rung18 - ESCRIBIR_VEL_INPUT_M2

%18 %eX21

—

Leyenda:
1 $QWN102.2.0 :=

Variables utilizadas:

$IWN100.3.3

$IWN100.3.3

*M18

%QWN102.2.0

%X21

VEL M2 D PANTALLA
VEL_ANALOG P M2 MARCA
FREC SALIDA M2

M RUN PANT

Rung19 - M2_PARANDO

HeXAT %IWN102.5.0

=

Variables utilizadas:

-0

Nuevo valor de la velocidad para M2
introducido por pantalla

Velocidad analdégica run por pantalla
M2.

Frecuencia de salida M2, valor a
escribir en el variador Omron.

Se ha seleccionado el control de los
motores desde la pantalla

%M20

$IWN102.5.0

$M20
$X47

FREC REAL M2

M2_PARADO_ PANT
M2_PARANDO MOD_ PANT

Rung20 - ENCLAVAMIENTO_BOT_M2

HeX43

— |

~
A

Frecuencia de M2, valor leido del
MX2.

M2 parando run por pantalla.

M2 parando.

-~
e

FeX45

—

FeX4T

—

HeX49

—

Leyenda:
1 $ON100.1.10

Variables utilizadas:

%QON100.1.10

%X43
%X45
%X47
%X49

ENCLAVAMIENTO M2

M2 STANDBY
M2 MARCHA
M2 PARANDO MOD PANT
M2 PARADO MOD PANT

Enclavamiento del control del motor 2,
hasta que no se activa los pulsadores
no se activan.

Motor 2 espera ser accionado.
M2 en marcha.
M2 parando.

M2 completamente parado.
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13 - POU POSI
Tarea maestra

RungO - ACTIVAR_ENCODER

F%HSCO

HeM26

| SHORT IN F O
{
Tipo: Fase dual...
%M26 DOUBLE M2
T_OUTE:
s T_OUT1: U
I Preajuste: 3 ( )
36100
- THO|
TH1|
Variables utilizadas:
$HSCO
sM26 MARCA DESBORDE Desborde del contador del encoder.
sM27 SENTIDO CONTADOR Sentido del contaje del encoder.
$M100 RESET_HCC

Rungl - CALC_POSISCION_ACTUAL

%22

I
Leyenda:
1 $MW22 := PLS_TO_DST ($HSCO0.VD)

Variables utilizadas:
SMW22 POSI ACTUAL MM

$X22 MODO_POS

Rung2 - SALIR_DE_POSICIONAMIENTO

w o ©

Posicidén actual en mm.

Se va posicionar el motor 2

i I 1 B
I L]
Leyenda:
1 $IN100.0.26
Variables utilizadas:
Se vuelve atrads desde la pantalla de
%$IN100.0.26 ATRAS A M P DESDE POS posicionamiento.
(Posicionamiento principal)
$M30 MARC ATRS_M PANT Salir a modo pantalla.
$X22 MODO_POS Se va posicionar el motor 2
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ANEXO 2

Rung3 - BORRAR_MARCA_SALIR_POSI

*#XT2 %M30
= 15 )
Variables utilizadas:
$M30 MARC ATRS M PANT Salir a modo pantalla.
$X72 ATRAS A M PANTALLA Se vuelve atras al modo pantalla.

Rung4 - VOLVER_A_POSICIONAMIENTO

Comentario: Marca que se utiliza para volver atrds a posicionamiento.
%X22 @ %M23
16
F— ()
Leyenda:

1 $IN100.0.29

Variables utilizadas:

%IN100.0.29 ATRAS A POSI

3M23 MARCA ATRAS POSI

$X22 MODO_POS

Rung5 - BORRAR_MARCA_ATRAS_POSI

Comentario:

Volver atrads a la pantalla de
posicionaminto. (Posicionamientol)
Marca para volver atrds al inicio de
posicionamiento, la pantalla de
eleccidébn entre los dos tipos.

Se va posicionar el motor 2

HA22

%XT76

Borramos la marca una vez que se vuelve atras.

17

Variables utilizadas:

sM23

%X22
%X76

Marca para volver atrds al inicio de
posicionamiento, la pantalla de
eleccidén entre los dos tipos.

MARCA ATRAS POSI

MODO_POS
INTERMEDIO

Se va posicionar el motor 2

Rung6 - MARCA_MEDIDAS_VAR

X653

18

Variables utilizadas:

$M21

%X65

MARCA POS1 Posicionamiento 1 seleccionado.

Seleccionado el posicionamiento
mediante la introduccién de medidas
por pantalla.

MEDIDA INPUT PANT

94



@ ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA DE TERUEL

ANEXO 2

Rung7 - GUARDAR_ELECCION_POSI1

%N6E %M22
19
[ — (s)
Variables utilizadas:
FM22 MARCA POS2 Posicionamiento 2 seleccionado.
266 MEDIDAS FIJAS Selgcc1onado.el p051C}9namlento
— mediante medidas prefijadas.

Rung8 - BORRAR_MARCAS

%X64 %M21

20

1t (R)

%X61 %M22
L —®

%XT2 %M25
) e — )
Variables utilizadas:
sM21 MARCA POS1 Posicionamiento 1 seleccionado.
$M22 MARCA POS2 Posicionamiento 2 seleccionado.
$M25 MARCA POS_INI
$X61 PASO_INI POSI Paso inicial, posicionamiento.

Estamos dentro del modo de
$X64 POSI_START posicionamiento, se espera una
eleccidn.

3X72 ATRAS A M PANTALLA Se vuelve atrds al modo pantalla.

Rung9 - CAMBIO_A_POSI_M_VAR

mentario: . .
Comentario introducen las medidas,

%M21

Bobina que se emplea para cambiar la pantalla automdticamente. Pantalla que se
manualmente.

®

@

Leyenda:
1 $ON100.1.17

Variables utilizadas:
$M21 MARCA_POSl

%QON100.1.17

CAMBIO PANT POSI MED INPUT

Posicionamiento 1 seleccionado.

Cambio a la pantalla de
posicionamiento, mediante la

introduccién de medidas por pantalla.
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Rung10 - GUARDAR_POSI_INI

Se guarda la posicién inicial,

en el caso de que se posicione mediante la

O

Comentario: introduccién de medidas manualmente, por pantalla.
%X65
= 21
Leyenda:
1 $MW20 := PLS TO DST ($HSCO.VD)

Variables utilizadas:
SMW20 POSICION INI MM

$X65 MEDIDA INPUT PANT

Rungll - ACTIVAR_TESTIGO_OPERACION

HXET

Posicidén inicial en mm.
Seleccionado el posicionamiento

mediante la introduccién de medidas
por pantalla.

O)

~
A

I
Leyenda:
1 %QN100.1.15

Variables utilizadas:

$QON100.1.15 POSICIONANDO MED PANT

$X67 POSICIONANDO1

Rungl12 - ACTIVAR_TESTIGO_FIN

HX69

Se estéd realizando el posicionamiento,
mediante la introduccién de la
medida, por pantalla.

Posicionando por el primer método.

®

~
A

L
I
Leyenda:
1 $ON100.1.16
Variables utilizadas:

%QN100.1.16 POSI_FIN MEDIDAS P PANT
%X69 POSI 1 FIN

Se ha terminado el posicionamiento,
con medidas desde la pantalla.

Fin del posicionamiento por el primer
método.
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Rungl3 - GUARDAR_REFERENCIA

HeX22 %21

H—1
Leyenda:

1 $MW14 := $IWN100.3.6

Variables utilizadas:

%IWN100.3.6 REFERENCIA POS CM
3M21 MARCA POS1

M1 4 REFERENCIA

%X22 MODO POS

Rungl4 - GUARDAR_VEL_REAL

HeX22

Destino en cm

Posicionamiento 1 seleccionado.

Se va posicionar el motor 2

I
Leyenda:
1 SMW15 := $IWN102.5.0

Variables utilizadas:

$IWN102.5.0 FREC REAL M2
SMW15 VEL_REAL OMRON
$X22 MODO POS

Rung15 - SENTIDO_DIRECTO

Frecuencia de M2, valor leido del
MX2.

Se va posicionar el motor 2

M2 BEMWZ0 < HMW14 %M50
=" ()
— 1]
Leyenda:
1 SMW21 := SMW1l4 - SMW22

Variables utilizadas:

3M21 MARCA POS1

3M50 SENTIDO DIR
SMI14 REFERENCIA

SMIW20 POSICION INI MM
SMI21 DIST RESTANTE MM
SMIW22 POSI ACTUAL MM

Posicionamiento 1 seleccionado.

Sentido directo de giro, posi 1.

Posicidén inicial en mm.
Distancia restante en mm.

Posicidén actual en mm.
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Rung16 - SENTIDO_INV

%21 SEMW20 > %MW14 %M1

) M I— O
— 1]

Leyenda:

1 TMW21 = SMW22 - SMW14

Variables utilizadas:

sM21 MARCA_POS1 Posicionamiento 1 seleccionado.

$M51 SENTIDO INV Sentido inverso de giro, posi 2.

SMW14 REFERENCIA

SMW20 POSICION INI MM Posicién inicial en mm.

SMW21 DIST RESTANTE MM Distancia restante en mm.

SMW22 POSI_ACTUAL_MM Posicién actual en mm.

Rungl7 - ESCRIBIR_POR_PANT

M2 @
1 | 1
®
—_ 1]
®
S
Leyenda:

1 %QWN100.4.0 := 3MW20
2 SQWN100.4.1 := SMW22
3 SQWN100.4.2 := 3MW21

Variables utilizadas:

sM21 MARCA POS1 Posicionamiento 1 seleccionado.

TMW20 POSICION_INI MM Posicién inicial en mm.

SMW21 DIST_RESTANTE MM Distancia restante en mm.

TMW22 POSI ACTUAL MM Posicién actual en mm.

SQWN100.4.0 POS_INI_WRITE PANT gziizi‘iz inicial, valor a mostrar por
SQWN100.4.1 POS_ACTUAL WRITE PANT giiii;acmal’ valor a mostrar por
SOWN100.4.2 DIST REST WRITE PANT Distancia restante, valor a mostrar

por pantalla.
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Rung18 - QUITAR_RAMPAS_VARIADOR

H*X22

SOWN102.6.0:=0

Variables utilizadas:

%QWN102.6.0 RAMPA ACC M2
%QWN102.7.0 RAMPA DCC M2
$X22 MODO_POS

Rung19 - ESCRIBIR_VEL_EN_VAR

HNET

SOWN1027.0:=0

— 1]

Valor nuevo rampa acceleracién M2,
valor a escribir en el MX2.

Valor nuevo rampa deceleracidén M2,
valor a escribir en el MX":

Se va posicionar el motor 2

IL
I
Leyenda:
1 $QWN102.2.0 := SMW12

Variables utilizadas:

SMW12 VEL_POSI
FQWN102.2.0 FREC SALIDA M2
X677 POSICIONANDOL

Rung20 - CALCULAR_PULSOS_RESTANTES

HNET

Hz que hay que escribirle al variador
OMRON, durante el posicionamiento.

Frecuencia de salida M2, valor a
escribir en el variador Omron.

Posicionando por el primer método.

O

I
I
Leyenda:
1 $MD4 := DST_TO_PLS (%MW21)

Variables utilizadas:

3MD4 PULSOS_RESTANTES
TMW21 DIST RESTANTE MM
X677 POSICIONANDO1

Rung21 - FIN_POSI

HN6T %MD4 <= 55

Distancia restante en mm.

Posicionando por el primer método.

5R1

N

H—T——""="
Variables utilizadas:
$MD4 PULSOSiRESTANTES

X677 POSICIONANDOL
SR1

s

Posicionando por el primer método.
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Rung22 - ACTIVAR_M1

%TMO

Tipo: TP
TE:1s
Preajuste: 10

*®M25

HXE9 %M102
22
IN
L i/k
Variables utilizadas:
$M28 MARCHA M1 POSI
$M102 BIT_ SEGURIDAD_ POSI
$TMO
$X69 POSI 1 FIN

Rung23 - PARAR_M1

%28

f ]
S’

Marcha M1 dentro de posicionamiento
1.

Fin del posicionamiento por el primer
método.

FM29

()
S’

%6h102

Variables utilizadas:

3M28 MARCHA M1 POSI
3M29 PARO M1 POSI
3M102 BIT SEGURIDAD POSI

Rung24 - ESCRIBIR_VEL_ATV

Marcha M1 dentro de posicionamiento
1.

Paro M1 dentro de posicionamiento 1.

O

TN Sex22 96X69
L [ | n
I L | ]
Leyenda:
1 %MC_MOVEVEL_ATVO.VEL := 1500

Variables utilizadas:
%MCiMOVEVELiATVO.VEL

%X4 MODO_PNTALLA
$X22 MODO_POS
%X69 POSI 1 FIN

Modo pantalla seleccionado.
Se va posicionar el motor 2

Fin del posicionamiento por el
primer método.
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Rung25 - VELOCIDAD_NULA_ATV

M35

AT @
| =
|
Leyenda:
1 %MCiREADMOTIONSTATEiATVO.ACTUALVEL =0

Variables utilizadas:

$M35 VEL NULA M1 POSI

$MC_READMOTIONSTATE ATVO.ACTUALVEL

fa]
S’

Velocidad nula M1 dentro de
posicionamiento 1.

Fin del posicionamiento 1

$X71 ACTIVAR M1 POSI (medidas por pantalla), se
activa el motor 1.
Rung26 - TERMINAR_PROCESO
%XT1 %M53
N 23
I {r)
Variables utilizadas:
$M53 FIN POSICIONAMIENTO Fin del posicionamiento 1.
2x71 ACTIVAR M1 POSI Fin del posicionamiento 1 (medidas

Rung27 - CAMBIAR_A_PANT_INFO_POSI2

por pantalla), se activa el motor 1.

O

Leyenda:
1 $ON100.1.18

Variables utilizadas:

%QON100.1.18 CMB_PANTALLA7_INFO

3X66 MEDIDAS FIJAS

3X68 INFO_POSIZ2

fa ]
S’

Cambio a la pantalla de

posicionamiento, mediante
la introduccién de medidas
prestablecidas.

Seleccionado el posicionamiento
mediante medidas prefijadas.

Informacién relativa al
posicionamiento por el método 2.
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Rung28 - CAMBIAR_A_PANT_ELEGIR_MEDIDAS

%X70

®

|
Leyenda:
1 %ON100.1.19
Variables utilizadas:

%ON100.1.19 CMB_ PANTALLA8 ELEGIR

3X70 ELEGIR MEDIDAS

Rung29 - CAMBIAR_PANTALLA_ELECCION

HXT9

fa]
S’

Se cambia a la pantalla 8, elegir una
opcidén dentro de posiZ2.

Se eligen medidas.

O

I
Leyenda:
1 %QN100.1.22

Variables utilizadas:
%ON100.1.22

SEGUIR PANTALLAL2

$X79 ELEGIR OPCIONES POSI2

Rung30 - ELEGIR_MEDIDAS

fa]
S’

Se cambia a la pantalla 12.

Se elige entre, posicionar, almacenar
otra medida, o volver al inicio del
modo POSI2.

%X70 @ " %MW23:=1
A
— | i1 | 1
@ %MW23 := 40
it 1
@ %MW23 := 60
it 1
@ . %MW23 := 80
27
i1 — 1
@ N 9%MW23 := 100
28
it 1]
@ . %MW23 := 120
2
it —— 1
@ %MW23 := 140
i1 I
%MW23 := 160
31
L——JI— § I |
Leyenda:
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1 %IN100.0.31

2 %IN100.0.32

3 %IN100.0.33

4 %IN100.0.34

5 %IN100.0.35

6 $IN100.0.36

7 $IN100.0.37

8 %IN100.0.38

Variables utilizadas:

$IN100.0.31 ORIGEN Seleccionar el Origen.
(Posicionamiento?2)

$IN100.0.32 MEDIDAL Seleccionar la medida
(Posicionamiento?2)

$IN100.0.33 MEDIDA2 selecclonar la medida
(Posicionamiento?2)

2 IN100.0.34 MEDIDA3 Sele;c;onar'la medida
(Posicionamiento?2)

SIN100.0.35 MEDIDA4 Sele;c;onar'la medida
(Posicionamiento?2)

2 IN100.0.36 MEDIDAS Sele;c;onar'la medida
(Posicionamiento?2)

S IN100.0.37 MEDIDAG Sele§C}onar'la medida
(Posicionamiento?2)

$IN100.0.38 MEDIDA7 seleccionar la medida
(Posicionamiento?2)

SMW23 MEDIDA A CARGAR

$X70 ELEGIR MEDIDAS Se eligen medidas.

Rung31 - CARGAR_MEDIDAS

Variables utilizadas:

SMW23
%RO.I

MEDIDA A CARGAR
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Rung32 - REGISTRO_FIFO

HXEE

32

%R0

HM33

Tipe: FIFQ

‘)

M34

Variables utilizadas:
$M33 REG_VACIO
$M34 REG_LLENO

%RO

%X66 MEDIDAS FIJAS
%X79 ELEGIR OPCIONES POSI2

3X80 SACAR _MEDIDAS REGISTRO

Rung33 - SACAR_MEDIDAS

X80
33

Registro vacio.

Registro lleno.

Seleccionado el posicionamiento

mediante medidas prefijadas.
Se elige entre, posicionar,

modo POSI2.

~

Se sacan medidas del registro de

almacenamiento.

SaMWE2E == %R0.0

— |

Variables utilizadas:

TMW14 REFERENCIA

TMW22 POSI_ACTUAL MM

TMW27 POS_INIZ2

TMW28 REFER 2

%R0O.0

%X80 SACAR MEDIDAS REGISTRO

Posicidén actual en mm.

FehMW2T = JahW22

— 1]

FeMW14 = TMW2E

————— 1]

Se sacan medidas del registro de

almacenamiento.

almacenar
otra medida, o volver al inicio del
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Rung34 - CAMBIAR_PANT_POSISCIONANDO2

- ®

f ]
S’

XT3

Ii

Leyenda:
1 $QON100.1.21

Variables utilizadas:

Se cambia a la pantalla 11, posi 2 en

%QON100.1.21 CMB PANTALLAl1l POSIONANDO
— - marcha.

2%73 FIN POST 2 Flnél del posicionamiento, solo una
— - medida.

ex81 POSICIONANDO POSI2 Se esta posicionando dentro del

método de posicionar 2.

Rung35 - VER_SENTIDO_POSI2

%22 BMW2T < SMW28 %M5E
T —— O
— L~ 1
W27 > SMW28 %MST
E— SR )
— L 1]
Leyenda:
1 SMW26 := SMW28 - SMW22
2 SMW26 := SMW22 - SMW28
Variables utilizadas:
TM22 MARCA POS2 Posicionamiento 2 seleccionado.
$M56 SENT DIR 2 Sentido directo posi 2.
sM57 SENT INV2 Sentido inverso posiZ.
TMW22 POSI ACTUAL MM Posicién actual en mm.
SMW26 D _REST2
SMW27 POS_INI2
TMW28 REFER 2
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Rung36 - PULSOS_RESTANTES_POSI2

FXE1

|
Leyenda:
1 $MD5 := DST_TO_PLS (%MW26)

Variables utilizadas:

%MD5
SMW26 D _REST2
$x81 POSTCIONANDO POST2

Rung37 - FIN_POSI2

Se estd posicionando dentro del
método de posicionar 2.

%81 %MDS <= 40 SRO
11 y
I
Variables utilizadas:
$MD5
3x81 POSICIONANDO POSI2 Se esta posicionando dentro del
— método de posicionar 2.
SRO
Rung38 - BORRA_MARCA_FIN_POSI2
%73 %54
I (R)

Variables utilizadas:

3M54 FIN POSI2
3X73 FIN POSI 2

Rung39 - TEMP_ENTRE_MEDIDAS

XT3
M1

Fin posicionamiento 2.

Final del posicionamiento, solo una
medida.

M55

f]
S’

l—IN Q

Tipo: TP
TB: 15
Preajuste: 5

Variables utilizadas:

%M55 FIN TEMPOR POSI2
$TM1
$X73 FIN POSI 2

Fin temporizador posi 2.

Final del posicionamiento, solo una
medida.
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Rung40
sXa1 (:)
1 | —
I |
— 1]
%73 (:)
—1 — 1]
Leyenda:
1 SQWN100.4.0 := SMW27
2 SOQWN100.4.1 := SMW22
3 $QWN100.4.3 := $TM1.V
4 SQWN100.4.2 := SMW26
Variables utilizadas:
SMW22 POSI_ACTUAL MM Posicién actual en mm.
SMW26 D_REST2
SMW27 POS INI2
SOWN100.4.0 POS INI WRITE PANT Posicidén inicial, valor a mostrar por
- - - pantalla
SOWN100.4.1 POS ACTUAL WRITE PANT Posicidén actual, valor a mostrar por
- - - pantalla.
2OWN100.4.2 DIST REST WRITE PANT Distancia restante, valor a mostrar
- - - por pantalla.
SQWN100.4.3 TIEMPO RESTANTE Valor a mostrar por pantalla.
$TM1.V
°x73 FIN POST 2 Flnél del posicionamiento, solo una
- - medida.
ox81 POSICIONANDO POSI2 Se esta posicionando dentro del

Rung41 - ESCRIBIR_VEL_EN_VAR

HXE1

método de posicionar 2.

O

I
Leyenda:
1 $QWN102.2.0 := SMW12

Variables utilizadas:

SMIW12 VEL_POSI
$QWN102.2.0 FREC SALIDA M2
$X81 POSICIONANDO POSI2

Hz que hay que escribirle al variador
OMRON, durante el posicionamiento.

Frecuencia de salida M2, valor a
escribir en el variador Omron.

Se estd posicionando dentro del
método de posicionar 2.
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14 - POU_MOTOR1

Tarea maestra

RungO - ACTIVAR_ATV320

X1

3%MC_POWER_ATVO

_| /l ENABLE

IN Axis: %DRVO
OUT Errorid: 0 (ningUn error)

STATUS

ERROR

Leyenda:
1 %ON100.1.13

Variables utilizadas:

M7 VARIADOR ON

M8 ERROR_VARIADOR

%MC_POWER ATVO
%QN100.1.13

ATV 320 RUN

3X1 PASO_INICIAL

Rungl - PARAR MOTOR

%M8

~
o/

Marca para ver que el variador estéa

en marcha.

Error en el variador.

Indicador de que el ATV esta enable.

Lugar inicial del grafcet principal.

%X11 %X44 %M28 @
%MC_STOP_ATVO
" n n 11 EXECUTE DONE
—/1 17k 17k 11 B
IN Axis: %DRVO
%X46 OUT Errorid: O (ningtn error)
g BUSY|
— |
%M29
__l 1 ERROR|
)
Leyenda:
1 %MC_POWER_ATVO .STATUS

Variables utilizadas:

$M28

$M29

%MC_POWER ATVO.STATUS
%MC_STOP_ATV0

3X11

%X44

$X46

MARCHA M1 POSI

PARO M1 POSI

M1 RUN
M1 MARCHA
M1 PARANDO MOD PANT

Marcha M1 dentro de

posicionamiento 1.

Paro Ml dentro de posicionamiento

1.

Motor 1 girando
Ml en marcha.

M1 parando.
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Rung2 - MOVER MOTOR

i1 @
%MC_MOVEVEL_ATVO
— | 11 EXECUTE INVEL|
| L
IN Vel: 1500
axaa %X46 Axis: %DRVO
OUT Errorid: O (ningUn error)
L 1/k CONTUPDATE BUSY|
l ¥ LI}
%M28 %M29
_l '_'47 CMDABORTED |
| SHORT ERROR| _
Leyenda:
1 %MCiPOWERiATVO .STATUS

Variables utilizadas:

Marcha M1 dentro de

$M28 MARCHA M1 POSI . .
- = posicionamiento 1.

Paro Ml dentro de posicionamiento

$M29 PARO M1 POSI 1

$MC_MOVEVEL ATVO
$MC_POWER ATVO0.STATUS

$X11 M1 RUN Motor 1 girando
$X44 M1 MARCHA M1 en marcha.
$X46 M1 PARANDO MOD_ PANT M1 parando.

Rung3 - LEER ESTADO DEL VARIADOR

2eMC_READMOTIONSTATE_ATVO

ENABLE VALID|
IN Axis: %DRVD
OUT ActualVel: 0

AxisErrorld: O (nOF)

Errorid: O (ningdn error) CONSTANTVEL|

ACCELERATING |

DECELERATING |

ERROR|

Variables utilizadas:
%MCiREADMOT IONSTAT EiATVO
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Rung4 - GUARDAR VELOCIDAD INSTANTANEA
|
Leyenda:

1 $MW1 := 3MC READMOTIONSTATE ATV0.ACTUALVEL

Variables utilizadas:
%MC_READMOT I ONSTATE_ATVO .ACTUALVEL
SMW1 VELOCI DAD_INSTZ—\NTANEA_MI
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15 - POU_MOTOR?2

Tarea maestra
Rung0 - RUN_FFD_M2

HX60 @
|

HeX45

— —

FeKET

— —

FeXE1

—

Leyenda:
1 %QON102.0.0

-
e’

Variables utilizadas:

$QN102.0.0 FFD M2 Marcha directa M2.
$X45 M2 MARCHA M2 en marcha.

%$X60 M2 RUN M BOT Motor 2 en marcha desde la pantalla.
$X67 POSICIONANDOL Posicionando por el primer método.

°x81 POSTCTIONANDO POST2 S? esta p051C}ogando dentro del
- método de posicionar 2.
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Rungl - RUN_RWD_M2

EXE0 %1013
— | {1
HHA5
,_I
WMNET M5
— —
HMET WMET
— —
Leyenda:

1 $QON102.1.0

Variables utilizadas:

$10.13

$M51 SENTIDO INV

$M57 SENT INV2
$ON102.1.0 RWD_M2

$X45 M2_MARCHA

$X60 M2 _RUN M BOT

$X67 POSICIONANDOL

$x81 POSICIONANDO POSI2

Sentido inverso de giro, posi 2.
Sentido inverso posiZ2.
Marcha inversa M2.

M2 en marcha.

-
N’

Motor 2 en marcha desde la pantalla.

Posicionando por el primer método.

Se estd posicionando dentro del
método de posicionar 2.
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Tarea periodica

POU disponible 0 (SR2)

Tarea periddica

Rung0 - CALCULAR_RPM_EJE_M2

SHORT

Leyenda:

1 $MW11l := PLS_TO RPM(%HSCO0.VD)

Variables utilizadas:
SMW11 VEL EJE AUTOMATA M2

Rungl - CALCULAR_VUELTAS_M2

SHORT

Leyenda:
1 $MW13 := PLS_TO_ROT ($HSCO0.VD)

Variables utilizadas:
SMW13 VUELTAS

Rung2 - REFER_A_PLS
HX22 @
H —

Leyenda:
1 $MD2 := DST_TO_PLS(%MWl14)

Variables utilizadas:

$MD2 REFERENCIA PLS
SMW14 REFERENCIA
3X22 MODO_POS Se va posicionar el motor 2

Rung3 - ESCRIBIR_VEL_POSI

| I
Leyenda:

1 SMW12 := POSI3(%MD2, $MW15)

Variables utilizadas:

$MD2 REFERENCIA PLS
Hz que hay que escribirle al variador
SMW12 VEL POSI ..
— OMRON, durante el posicionamiento.
SMW15 VEL _REAL OMRON
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Rung4 - PULSOS_RESTA_POSI2

HeX22

|
Leyenda:
1 $MD5 := DST_TO_PLS (%MW26)

Variables utilizadas:

$MD5
TMW2 6 D RESTZ2
3X22 MODO_POS

Se va posicionar el motor 2
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POU disponibles

POU disponible 1 (SR1)

POU disponibles
RungO - FIN_POSI1

SHORT

%M53

fa]

Variables utilizadas:
$M53 FINiPOSICIONAMIENTO

Fin del posicionamiento 1.

115



ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA DE TERUEL

@ ANEXO 2

POU disponible 2 (SR0)

POU disponibles
RungO

M54

f]

Variables utilizadas:
$M54

FIN_ POSI2

Fin posicionamiento 2.
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Funciones definidas por el usuario

1-AW TO HZ
Funciones definidas por el usuario
Propiedades

Definicion: (Word) %RETO := AIW TO HZ((Word) %PARAMI)

Valor de retorno

%RETO: Word
Parametros
%PARAML: Word

Variables locales

%VARO: Float
RungO
S%WARD := 00570775

SHORT
H 1
Rungl

%PARAMI >= 120

IF 0 THEN 0
1 — < 1
Rung?2

SHORT
1 - 1]
Leyenda:
1 SRETO := REAL_TO_INT( ((INT_TO REAL( $PARAM1 ) - 124.0) * SVARO) * 100.0)
Rung3

%RETO:=0

ELSE 0
H I
Rung4

SHORT ENDIF 0
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2-AW TO RPM

Funciones definidas por el usuario
Propiedades

Definicion: (Word) %RET1 := AIW TO RPM((Word) %PARAMO)

Valor de retorno

%RETL: Word
Parametros
%PARAMO: Word

Variables locales

%VARO: Float
RungO
FVARD ;= 3.75
SHORT
Rungl
%PARAMD < 120
IF 1 THEN 1
H =
HPARAMD = 520 HPARAMOD < 600
= |—i =
Rung2
%RET1:=0
1
Rung3
SHORT ENDIF 1
Rung4
FPARAMD == 120 SPARAMD <= 520
IF 2 THEN 2
1 — < F— < }
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Rung5

SHORT

C———1

Leyenda:
1 $RET1 := REAL TO INT( %VARO * (INT TO REAL( %PARAMO ) - 520.0) )

Rung6

FPARAMO == 600 @

ELSE 2

Leyenda:
1 $RET1 := REAL TO INT( %VARO * (INT_TO REAL( %PARAMO ) - 600.0) )

Rung7

SHORT ENDIF 2
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3-PLS TO ROT

Funciones definidas por el usuario

Propiedades
Definicion: (Word) %RETO0 := PLS_TO ROT ( (Double) %PARAMO)

Descripcion: ,
p Pasa los pulsos a rotaciones

Valor de retorno

%RETO: Word
Parametros
%PARAMO: Double

Variables locales

RungO

SHORT

Leyenda:
1 SRETO := REAL TO INT( DINT TO REAL( %PARAMO ) / 1000.0 )

120



@ ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA DE TERUEL

ANEXO 2

4-PLS TO RPM

Funciones definidas por el usuario

Propiedades
Definicion: (Word) %RETO0 := PLS_TO RPM((Double) %PARAMO)

Descripcion:
P Pasa los pulsos a RPM

Valor de retorno

%RETO: Word
Parametros
%PARAMO: Double

Variables locales

%VARO: Double
%VARL: Double

%VAR2: Double

RungO

SHORT

HVARD := H%PARAMOD

Rungl

SHORT

©

Leyenda:

1 SVAR2 := %VARO - %VARL

Rung?2

SHORT

Leyenda:

1 %RETO := REAL TO INT( DINT TO REAL( %VAR2 ) * 3.0 )

Rung3

SHORT

VART = %VARD
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5-POSI3
Funciones definidas por el usuario

Propiedades

Definicion: (Word) SRETO := POSI3((Double) SPARAMI, (Word) $PARAM2)
Descripcion: Funcién que realiza el posicionamiento, la referencia, y la frecuencia del
variador.

Paraml=la referencia, hay que pasarle pulsos
Param2=velocidad del variador
Los pulsos hay que utilizarlos directamente

Valor de retorno

%RETO: Word
Parametros
%PARAM1: Double
%PARAM2: Word

Variables locales

%VARO: Double
%VARL: Double
%VAR2: Word
%VARS: Float
%VAR4: Float
RungO

SHORT

| = ]

Leyenda:
1 $VARO := %HSCO0.VD - $PARAM1

Variables utilizadas:

$HSCO0.VD
Rungl
SHORT
C——
Leyenda:
1 $VAR1 := ABS (%VARO)
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Rung?2
SHORT
1 C——
Leyenda:
1 %VAR3 := DINT TO REAL (%VARIL)
Rung3
SHORT
H - 1
Leyenda:
1 $VAR4 := 2500.0 / 2000.0
Rung4
HVART < 10
IF 3 THEN 3
i — = 1
Rung5
S%VARZ =10
SHORT
H - 1
Rung6
SHORT ENDIF 3
Rung7
W%WVART == 10 FVART <= 3500
IF 11 THEN 11
i —1 < F— < |
Rung8
SeVARZ ;= 500
SHORT
i I
Rung9
SHORT ENDIF 11
Rung10
FEVART = 500 SEWART <= 2500
IF 12 THEN 12
1 — = 1 = :
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Rungl1l
SHORT
C——
Leyenda:
1 %VAR2 := REAL TO INT( %VAR4 * (%VAR3 - 500.0) + 500.0)
Rung12
SHORT ENDIF 12
Rungl13
HVART = 2500
IF 13 THEN 13
1 — < 1
Rung14
HVARZ ;= 3000
SHORT
H - ]
Rung15
SHORT ENDIF 13
Rung16
IF 14 THEN 14
1 — = 1
Leyenda:
1 SVAR2 - %PARAM2 > 300
Rungl7
SHORT
1
Leyenda:
1 SRETO := %PARAM2 + 300
Rung18
%RETO := %VAR2
ELSE 14
C——1
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Rung19

SHORT ENDIF 14
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6-DST TO PLS

Funciones definidas por el usuario

Propiedades

Definicién: SRETO :=

(Double) DST_TO PLS ((Word)

Descripcion: Pasa la distancia de mm a pulsos.

El radio se ha considerado 50 mm

Valor de retorno

%RETO: Double
Parametros
%PARAMO: Word

Variables locales
%VARO: Float

%VARL: Float

RungO

SHORT

$PARAMO)

Leyenda:

1 $VARO := INT_TO REAL( %PARAMO * 10 )

Rungl

SHORT

Leyenda:

1 $VAR1 := 1000.0 / ((2.0 * 3.141593) * 30.0)

Rung2

SHORT

Leyenda:

1 $RETO := REAL TO DINT( %VAR1l * %VARO )
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7-PLS TO DST

Funciones definidas por el usuario

Propiedades
Definicion: (Word) %RETO0 := PLS_TO DST((Double) %PARAMO)

Descripcion: , ,
P Paso los pulsos a distancia, mm.

Valor de retorno

%RETO: Word
Parametros
%PARAMO: Double

Variables locales

%VARO: Float

%VARL: Float

RungO

SHORT

Leyenda:
1 $VARO := ((2.0 * 3.141593) * 30.0) / 1000.0

Rungl

SHORT

Leyenda:

1 $VAR1 := DINT_TO_ REAL (%PARAMO)

Rung?2

SHORT

Leyenda:

1 $RET0O := REAL TO INT( (%VARO * $VAR1) / 10.0
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Utilizado Direccion Simbolo Comentario

X %$I10.2 START_PROG Inicio del programa

X %$10.3 ACT_MODO_BOTON Entrar en el modo botonera

X %$10.4 ACT_MODO_PANTALLA Entrar en el modo pantalla

X %$I10.5 SALIR MODOS Salir de alguno de los modos, para
el grafcet principal

X %10.6 MARCHA M1 Marcha motor 1

X %$10.7 SEL VEL MAX Seleccionamos la velocidad maxima

X %$I10.8 SALIR MODO B Salimos del modo botonera, para el
grafcet de modo botonera

X %$10.9 SEL_VEL_ANALOG Seleccionamos la velocidad
analdégica, va depender de la entrada
analdgica IWO

X $I0.10 PARADA EMERGENCIA PARADA EMERGENCIA

X $I10.11 RESET GRAFCET

X $IN100.0.0 IN_MODO_CONF Modo configuracién seleccionado.

X $IN100.0.1 IN_MODO_ RUN_PANTALLA Modo run por pantalla seleccionado.

X $IN100.0.2 IN_MODO__POS_PANTALLA [Modo posicionamiento seleccionado.

X $IN100.0.3 SEL CONF P P M1 Configurar Ml.

X $IN100.0.4 SEL _CONF P P M2 Configurar M2.

X %IN100.0.5 FIN CONF P P Ml M1 configurado.

X %IN100.0.6 FIN CON_P P M2 M2 configurado.

X %$IN100.0.7 SALIR CONF_ MOT Salir de la configuracidén por
pantalla.

X $IN100.0.10 START RUN_ PTLLA Empezar el modo run por pantalla.
(run por pantalla)

X $IN100.0.11 SEL V_MAX M1 Seleccionar velocidad méxima para
M1l. (run por pantalla)

X $IN100.0.12 SEL_V_INPUT M1 Seleccionar introducir ,velocidad
por pantalla para Ml. (run por
pantalla)

X %$IN100.0.13 SEL V_MAX M2 Seleccionar velocidad méxima para
M2. (run por pantalla)

X $IN100.0.14 SEL_V_INPUT_M2 Seleccionar introducir ,velocidad
por pantalla para M2. (run por
pantalla)

X %$IN100.0.15 V_Ml_FIN Velocidad M1 seleccionada. (run por
pantalla)

X %$IN100.0.16 V_M2 FIN Velocidad M2 seleccionada. (run por

pantalla)
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Utilizado Direccién Simbolo Comentario

X %$IN100.0.17 MARCHA PANT M1 Marcha M1, desde pantalla. (run por
pantalla)

X $IN100.0.18 PARO_PANT M1 Paro M1, desde pantalla. (run por
pantalla)

X %$IN100.0.19 MARCHA PANT M2 Marcha M2, desde pantalla. (run por
pantalla)

X %$IN100.0.20 PARO PANT M2 Paro M2, desde pantalla. (run por
pantalla)

X $IN100.0.21 CAMBIAR VEL P M1 Cambiar velocidad Ml. (run por
pantalla)

X %$IN100.0.22 CAMBIAR VEL P M2 Cambiar velocidad M2. (run por
pantalla)

X $IN100.0.23 ATRAS M PANTALLA Volver atrads a la pantalla anterior.
(run por pantalla)

X $IN100.0.24 MEDIDAS P PANT Se elegido introducir las medidas de
posicionaminto por pantalla.
(Posicionamientol)

X $IN100.0.25 MEDIDAS PREDEF Se ha elegido posicionar mediante
medidas prestablecidas. (Posi 2)

X $IN100.0.26 ATRAS A M P DESDE POS |Se vuelve atras desde la pantalla de
posicionamiento. (Posicionamiento
principal)

X $IN100.0.27 POSICION_VALIDADA Posicién validada. (Posicionamientol)

X $IN100.0.29 ATRAS A POSI Volver atrds a la pantalla de
posicionaminto. (Posicionamientol)

X $IN100.0.30 STRART_GUARDAR MEDIDAS [Al activarse se empieza el proceso
de posicionar mediante medidas,
prestablecidas. (Posicionamiento?2)

X %$IN100.0.31 ORIGEN Seleccionar el Origen.
(Posicionamiento?2)

X $IN100.0.32 MEDIDAL Seleccionar la medida 1.
(Posicionamiento?2)

X $IN100.0.33 MEDIDAZ2 Seleccionar la medida 2.
(Posicionamiento?2)

X $IN100.0.34 MEDIDA3 Seleccionar la medida 3.
(Posicionamiento?2)

X %$IN100.0.35 MEDIDA4 Seleccionar la medida 4.
(Posicionamiento?2)

X %$IN100.0.36 MEDIDAS Seleccionar la medida 5.
(Posicionamiento?2)

X $IN100.0.37 MEDIDAG6 Seleccionar la medida 6.
(Posicionamiento?2)

X $IN100.0.38 MEDIDA7 Seleccionar la medida 7.
(Posicionamiento?2)

X $IN100.0.39 VALIDAR MEDIDA Validar la medida elegida.
(Posicionamiento?2)

X %$IN100.0.40 ELEGIR OTRA MEDIDA Si se desea elegir otra medida.
(Posicionamiento?2)

X %$IN100.0.41 NO_ELEGIR OTRA MEDIDA |Si no se desea elegir otra medida.
(Posicionamiento?2)

X %$IN100.0.42 INICIO_POSI Iniciar posicionamiento.

(Posicionamiento?2)
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X $IN100.0.43 PAUSAR _POSI2 Pausar. (Posicionamiento)

X $IN100.0.44 REANUDAR_POSI2 Reanudar. (Posicionamiento)

X $IN100.0.45 CANCELAR_ POSI Cancelar la operacién.
(Posicionamiento?2)

X $IWN100.3.0 VAL _INPUT P _M1 ACC Nuevo valor de la rampa acc del M1,
valor introducido por pantalla

X $IWN100.3.1 VAL _INPUT P_M1 DCC Nuevo valor de la rampa dcc del M1,
valor introducido por pantalla

X $IWN100.3.2 VEL M1 D PANTALLA Nuevo valor de la velocidad para M1
introducido por pantalla

X $IWN100.3.3 VEL M2 D PANTALLA Nuevo valor de la velocidad para M2
introducido por pantalla

X $IWN100.3.4 VAL INPUT P _M2 ACC Nuevo valor de la rampa acc del M2,
valor introducido por pantalla

X $IWN100.3.5 VAL INPUT P _M2 DCC Nuevo valor de la rampa acc del M2,
valor introducido por pantalla

X $IWN100.3.6 REFERENCIA POS CM Destino en cm

X $IWN101.1.0 TENSION M1 LEEIDA Tensién del M1, valor leido del ATV.

X $IWN101.2.0 FRECUENCIA M1 LEEIDA Frecuencia de M1, valor leido del
ATV.

X $IWN101.3.0 INTENSIDAD DEL M1 Intensidad de M1, valor leido del
ATV.

X $IWN102.3.0 INTENSIDAD M2 Intensidad de M2, valor leido del
MX2 .

X $IWN102.4.0 TENSION M2 Tensién del M2, valor leido del MX2.

X $IWN102.5.0 FREC_REAL M2 Frecuencia de M2, valor leido del
MX2 .

X $MO VEL_MAX ALMACENADA Marca para saber que se ha elegido
la velocidad méxima, modo botonera.

X SM1 VEL_ANALOG_ALMACENAD Marca para saber que se ha elegido
la velocidad analdégica, modo
botonera.

X SM2 MARCA SALIR MODO GRF P [Salir de los modos.

RINCIPAL

X M4 VEL M1 _NULA Marca velocidad nula M1, activa si
la velocidad es nula.

X SM5 MARCA CAMBIAR VEL Si se decide cambiar de tipo
de velocidad.

X SM7 VARIADOR_ON Marca para ver que el variador
estd en marcha.

X $M8 ERROR_VARIADOR Error en el variador.

X $M9 VEL_MAX P M1 MARCA Velocidad méxima en el modo run por
pantalla, M1.

X $M10 VEL_INPUT_ M1 Velocidad introducida por pantalla
M1.

X SM11 M1 PARADO_ PANT M1 parando, run por pantalla.

X $M12 CMB_VEL M1 MARCA Cambiar tipo de velocidad Ml.
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X $M13 MARCA SALIR A M PANT Marca salir a modo pantalla desde
run por pantalla.

X $M14 VEL M2 NULA Marca velocidad nula M2.

X $M15 MARCA CAMBIAR CONF_ M1 [|Marca cambiar configuracién MI1.

X $M16 MARCA CAMBIAR CONF_M2 |Marca cambiar configuracién M2.

X $M17 VEL MAX P M2 MARCA Velocidad maxima run por pantalla
M2.

X sM18 VEL_ANALOG_P_M2 MARCA [Velocidad analdgica run por pantalla
M2.

X $M19 CMB_VEL M2 MARCA Cambiar el tipo de velocidad para
M2.

X $M20 M2 PARADO_ PANT M2 parando run por pantalla.

X sM21 MARCA_ POS1 Posicionamiento 1 seleccionado.

X sM22 MARCA_ POS2 Posicionamiento 2 seleccionado.

X sM23 MARCA_ ATRAS_ POSI Marca para volver atras al inicio de
posicionamiento, la pantalla de
eleccidén entre los dos tipos.

X $M25 MARCA POS INI

X sM26 MARCA_DESBORDE Desborde del contador del encoder.

X sM27 SENTIDO_ CONTADOR Sentido del contaje del encoder.

X sM28 MARCHA M1 POST Marcha M1 dentro de posicionamiento
1.

X $M29 PARO M1 POSI Paro Ml dentro de posicionamiento
1.

X $M30 MARC ATRS M PANT Salir a modo pantalla.

X $M33 REG_VACIO Registro vacio.

X TM34 REG_LLENO Registro lleno.

X $M35 VEL NULA M1 POSI Velocidad nula M1 dentro de
posicionamiento 1.

X SM50 SENTIDO DIR Sentido directo de giro, posi 1.

X SM51 SENTIDO INV Sentido inverso de giro, posi 2.

X $M53 FIN POSICIONAMIENTO Fin del posicionamiento 1.

X TM54 FIN POSI2 Fin posicionamiento 2.

X $M55 FIN TEMPOR POSIZ2 Fin temporizador posi 2.

X $M56 SENT_DIR 2 Sentido directo posi 2.

X sM57 SENT_INV2 Sentido inverso posiZ2.

X $M100 RESET HCC

X $M101 BIT SEGUR RUN PANTALLA
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X sM102 BIT SEGURIDAD_ POSI

X SMD2 REFERENCIA PLS

X %MD4 PULSOS_RESTANTES

X SMWO VELOCIDAD MOTOR1 M B

X SMW1 VELOCIDAD INSTANTANEA

M1

X SMW2 TENSIONiMliAUTOMATA

X $MW11l VEL EJE AUTOMATA M2

X SMW12 VEL_POSI Hz que hay que escribirle al
variador OMRON, durante el
posicionamiento.

X SMW13 VUELTAS

X SMW14 REFERENCIA

X SMW15 VEL REAL OMRON

X SMW20 POSICION INI MM Posicidén inicial en mm.

X SMW21 DIST_RESTANTE_ MM Distancia restante en mm.

X SMW22 POSI_ACTUAL_MM Posicién actual en mm.

X SMW2 3 MEDIDA A CARGAR

X SMW2 6 DiRESTZ

X SMW27 POS71N12

X SMW2 8 REFER_Z

X $QN100.1.0 CAMBIAR A MODO_ PANTAL |Cambia automaticamente el siguiente

LA panel en la pantalla.

X $ON100.1.1 AUTOMATA RUN Indica que el autdémata esta en modo
RUN

X $ON100.1.3 PANTALLA INFO Cambia a la pantalla de
informacién, modo botonera

X $ON100.1.4 PANTALLA RUN Cambia a la pantalla de control de
los motores, desde la misma.

X %QON100.1.5 PANTALLA POS Cambia a la pantalla de
posicionamiento.

X $ON100.1.6 PANTALLA CONF Cambia a la pantalla de
configuracién.

X SON100.1.7 INDICADOR SEL_V_ M1 Indicador de gque se tiene que
seleccionar la velocidad maxima
M1

X $QN100.1.8 INDICADOR SEL_V_M2 Indicador de que se tiene que
seleccionar la velocidad maxima
M2

X $ON100.1.9 ENCLAVAMIENTO_ M1 Enclavamiento del control del
motor 1, hasta que no se activa
los pulsadores no se activan.

X $QON100.1.10 ENCLAVAMIENTO M2 Enclavamiento del control del

motor 2, hasta que no se activa
los pulsadores no se activan.
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X $ON100.1.11 IND VEL MAXIMA Indicador de velocidad max.
seleccionada, en el modo botonera.

X $ON100.1.12 IND VEL ANALOGICA Indicador de velocidad analdgica
seleccionada en modo botonera.

X $QON100.1.13 ATV_320_RUN Indicador de que el ATV est& enable.

X $QN100.1.14 IND MODO BOTONERA ON Indicador que estamos en modo
botonera.

X %QN100.1.15 POSICIONANDO MED PANT Se estd realizando el
posicionamiento,
mediante la introduccién de la
medida, por pantalla.

X $QON100.1.16 POSI FIN MEDIDAS P PAN |Se ha terminado el posicionamiento,

T con medidas desde la pantalla.

X %QN100.1.17 CAMBIO PANT POSI MED I |(Cambio a la pantalla de

NPUT posicionamiento, mediante la
introduccién de medidas por
pantalla.

X %QON100.1.18 CMB_PANTALLA7_ INFO Cambio a la pantalla de
posicionamiento, mediante la
introduccién de medidas
prestablecidas.

X %QN100.1.19 CMB_PANTALLA8 ELEGIR Se cambia a la pantalla 8, elegir
una opcidén dentro de posi?2.

X $QON100.1.21 CMB_PANTALLAll POSIONA |Se cambia a la pantalla 11, posi 2

NDO en marcha.

X %QN100.1.22 SEGUIRiPANTALLA12 Se cambia a la pantalla 12.

X $QN102.0.0 FFD_M2 Marcha directa M2.

X $ON102.1.0 RWD_ M2 Marcha inversa M2.

X $QWN100.2.0 VEL M1 PANTALLA Velocidad M1, valor a escribir por
pantalla.

X $QWN100.2.1 TENSION M1 PANTALLA Tensién de M1, valor a escribir por
pantalla.

X $QWN100.2.2 FRECUENCIA M1 PANTALLA Frecuencia de M1, valor a escribir
por pantalla.

X $QWN100.2.3 INTENSIDAD M1 PANTALL Intensidad de M1, valor a escribir
por pantalla.

X $QWN100.2.4 VEL EJE M2 Velocidad eje M2, valor a escribir
por pantalla.

X $QWN100.2.5 TENSION M2 PANTALLA Tensién M2, valor a escribir por
pantalla.

X $QWN100.2.6 INTENSIDAD M2 PANTALLA |Intensidad M2, valor a escribir por
pantalla.

X $QWN100.2.7 FREQ M2 PANTALLA Frecuencia M2, valor a escribir por
pantalla.

X SQWN100.4.0 POS_INI WRITE PANT Posicidén inicial, valor a mostrar
por pantalla

X SQWN100.4.1 POS ACTUAL WRITE PANT [Posicidén actual, valor a mostrar por
pantalla.

X $QWN100.4.2 DIST REST WRITE PANT Distancia restante, valor a mostrar
por pantalla.

X $QWN100.4.3 TIEMPO RESTANTE Valor a mostrar por pantalla.
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X %QWN101.5.0 VAL NUEVO_R ACC_ M1 Valor nuevo de la rampa de
aceleracidédn M1, escribir en ATV.

X %QWN101.6.0 VAL NUEVO_R DCC_MI1 Valor nuevo de la rampa de
deceleracidén M1, escribir en ATV.

X $QWN102.2.0 FREC SALIDA M2 Frecuencia de salida M2, valor a
escribir en el variador Omron.

X $QWN102.6.0 RAMPA ACC_M2 Valor nuevo rampa aceleracién M2,
valor a escribir en el MX2.

X $QWN102.7.0 RAMPA DCC_M2 Valor nuevo rampa deceleracién M2,
valor a escribir en el MX":

X %30 SB_COLDSTART Indica o ejecuta un arranque en frio
(datos inicializados a los valores
predeterminados)

X %$512 SB_RUNMODE El controlador se estéd ejecutando

X %521 SB_INITGRAFCET En el estado 1, este bit provoca una
inicializacidén GRAFCET. Los pasos
activos se desactivan y los pasos
iniciales se activan

X %5110 SB_TIOSCAN1RESET Se establece en 1 para reiniciar el
IOScanner en la linea serie 1

X $X1 PASO_ INICIAL Lugar inicial del grafcet principal.

X $X2 PROGRAMA INICIADO Aplicacién iniciada.

X X3 MODO_BOTONERA Modo botonera seleccionado.

X X4 MODO_PNTALLA Modo pantalla seleccionado.

X X5 PASO_INI_M BOTON Lugar inicial del grafcet 'Modo
botonera'

X $X6 MODO B INI Modo botonera iniciado

X X7 SELCCIONAR VEL MAXIMA |Velocidad maxima seleccionéndose

X X8 SELECCIONAR VEL VARIAB |Velocidad variable seleccionados

LE

X $X9 VELOCIDAD SELECCIONADA |Velocidad seleccionada

X $X10 M1 LISTO Motor 1 preparado

X $X11 M1 RUN Motor 1 girando

X $X12 M1 PARANDO Motor 1 parando

X $X13 M1 PARADO Motorl parado

X $X14 M1 DESDE_PARO El motor se ha parado por un paro

X $X15 CAMBIO ACTIVADO Se ha activado el cambio de
velocidad, o se va salir del modo,
marca activada por la entrada I8

X $X16 BORRA MARCA ATRAS M B |Se borra una marca utilizada para ir

atrds en este modo, es un atréas
local se va al inicio de este modo
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X $X17 SALIR _MOD_ BOTON Al activar la entrada I5 se sale del
modo botonera, el grafcet principal
estd en el inicio

X $X18 PASO_INI_MODO_PANT Paso inicial del modo pantalla, se
entra en el grafcet si en el grafcet
principal se selecciona este modo

X $X19 CONF_SELECCIONADA Se ha seleccionado el
modo configuracién

X $X20 INICIO_MODO_BOTON Modo iniciado

X $X21 M_RUN_PANT Se ha seleccionado el control de los
motores desde la pantalla

X $X22 MODO_POS Se va posicionar el motor 2

X $X23 SALIR_M PANT Se va salir del modo pantalla

X $X24 PASO INTERMEDIO

X $X25 PASO_INI_CONF Paso inicial grafcet configuracién

X $X26 SALIR CONFIGURACION Salir de la configuracién.

X $X27 INICIO CONF

X $X28 M1 CONFIGURANDO Se estd configurando el motor 1

X $X29 M2_CONFIGURANDO Se estd configurando el motor 2

X $X30 M1 CONFIGURADO Se ha terminado de configurar el
motor 1

X $X31 M2 CONFIGURADO Se ha terminado de configurar el
motor 2

X $X32 PASO INTERMEDIO2 Solo es un paso intermedio, para
llegar aqui hay que configurar los
dos motores

X $X33 PASO INI RUN_ PANT Paso inicial del modo Run por
pantalla

X $X34 MODO RUN PANT STANDBY |Ya se ha entrado dentro del grafcet,
run por pantalla.

X $X35 WAIT VEL M1 Espera la seleccidén de una
velocidad, méxima o analogica.Ml

X $X36 WAIT VEL M2 Espera la seleccidén de una
velocidad, méxima o analogica.M2

X $X37 ATRAS A MODO_PANTALLA |Se sale de éste modo.

X $X38 VEL MAXIMA M1 Maxima velocidad seleccionada.

X $X39 VEL_INPUT_PANTALLA M1 Velocidad introducida por pantalla.

X $X40 VEL MAXIMA M2 Velocidad méxima seleccionada para
el motor 2.

X $X41 VEL INPUT PANTALLA M2 Velocidad introducida por pantalla,
motor 2.

X $X42 M1_STANBY Motor 1 espera ser accionado.

X $X43 M2 STANDBY Motor 2 espera ser accionado.
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X $X44 M1 MARCHA M1 en marcha.

X $X45 M2 MARCHA M2 en marcha.

X $X46 M1 PARANDO MOD_ PANT Ml parando.

X $X47 M2_PARANDO MOD_PANT M2 parando.

X $X48 M1 _PARADO_MOD PANT M1 completamente parado.

X $X49 M2 _PARADO_MOD PANT M2 completamente parado.

X $X52 SEL OTRA VEL M1 Seleccionar otro tipo de velocidad
para el motor 1.

X $X54 SEL_OTRA VEL M2 Seleccionar otro tipo de velocidad
para el motor 2.

X $X57 SALIR_MODO_STBY M1 Salir del modo, el motor 1 estando
en stanby.

X $X58 SALIR_MODO_STBY M2 Salir del modo, el motor 2 estando
en stanby.

X $X59 M2_STANDBY R MOD B Motor 2 en stanby en el modo
botonera.

X $X60 M2 _RUN_M BOT Motor 2 en marcha desde la pantalla.

X $X61 PASO_INI_POSI Paso inicial, posicionamiento.

X $X62 M2_PARANDO_MOD BOT Motor 2 parando, modo botonera.

X $X63 M2 PARADO MOD BOT Motor 2 parado, modo botonera.

X $X64 POSI_START Estamos dentro del modo de
posicionamiento, se espera una
eleccién.

X $X65 MEDIDA INPUT_PANT Seleccionado el posicionamiento
mediante la introduccién de medidas
por pantalla.

X $X66 MEDIDAS FIJAS Seleccionado el posicionamiento
mediante medidas prefijadas.

X $X67 POSICIONANDO1 Posicionando por el primer método.

X $X68 INFO_POSI2 Informacién relativa al
posicionamiento por el método 2.

X $X69 POSI 1 FIN Fin del posicionamiento por el
primer método.

X $X70 ELEGIR MEDIDAS Se eligen medidas.

X $X71 ACTIVAR M1 _POSI Fin del posicionamiento 1 (medidas
por pantalla), se activa el motor 1.

X $X72 ATRAS A M PANTALLA Se vuelve atras al modo pantalla.

X $X73 FIN _POSI 2 Final del posicionamiento, solo una
medida.

X $X74 ATRAS1 INICIO_MODO Se vuelve atras a la eleccidén del
tipo de posicionamiento.

X %$X75 ATRAS2 INICIO_MODO Se vuelve atras a la eleccidén del
tipo de posicionamiento.

X $X76 INTERMEDIO

135




A

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA DE TERUEL

ANEXO 2
Utilizado Direccion Simbolo Comentario

X $X77 ATRAS INICIO_ POSI2 Se vuelve al inicio del
posicionamiento 2 (medidas
prefijadas) .

X $X78 PAUSA POSI2 Se pausa el posicionamiento 2.

X $X79 ELEGIR OPCIONES POSI2 Se elige entre, posicionar,
almacenar otra medida, o volver al
inicio del modo POSIZ2.

X $X80 SACAR_MEDIDAS REGISTRO |Se sacan medidas del registro de
almacenamiento.

X $X81 POSICIONANDO POSI2 Se esta posicionando dentro del
método de posicionar 2.

X $X82 CANCELAR POSI2 Se cancela el posicionamiento 2.

X $X83 PAUSA POSI1 Se pausa el posicionamiento 1.

X $X84 CANCELAR POSI1 Se cancela el posicionamiento 2.

X $X85 PARADA MERGENCIA POSI1 |Parada de emergencia si el motor 2

estd activado.
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Direccién Objeto Rung Cadigo
$HSCO...... 13 - POU_POSI Rung0 - ACTIVAR ENCODER |%HSCO
$HSCO0.VD... |5 - POSI3 Rung0 -=[...]-=- %$VARO := %HSCO.VD - %
PARAM1
13 - POU_POSI Rungl - --[...]-- $MW22 := PLS _TO DST (%
CALC_POSISCION_ACTUAL HSCO0.VD)
Rungl0 - -=[...]-- $MW20 := PLS_TO DST(%
GUARDAR POST INT HSCO0.VD)
POU disponible 0 (SR2) Rung0 - -=[...]-- %MW1l := PLS TO RPM(%
CALCULAR RPM EJE M2 HSCO0.VD)
Rungl - -=[...]-- ¥MW13 := PLS TO ROT (%
CALCULAR VUELTAS M2 HSCO0.VD)
%$I10.0...... $HSCO Fase A de entrada de pulsos
$I0.1...... $HSCO Fase B de entrada de pulsos
$I0.2...... 0 Rung0 - Trl -— |--
$I0.3...... 0 Rungl - Tr2 -— |--
Rung2 - Tr3 -=\/1--
$I0.4...... 0 Rungl - Tr2 -—1/1--
Rung2 - Tr3 -— |--
%$I10.5...... 8 - POU_MODO_BOTONERA Rung7 - ACTIVAR MARCA - |--
VOLVER UN PASO ATRAS
$I0.6...... 0 Rung6 - Tr7 =1 I--
Rung7 - Tr$8 -—1/1--
SI0.7...... 0 Rungl - Tr2 =1 I--
Rung2 - Tr3 -=\/1--
%$10.8...... 8 - POU_MODO_BOTONERA Rung6 - ACTIVAR MARCA - |--
SALIR MODO BOTONERA
%$70.9...... 0 Rungl - Tr2 -=1/1--
Rung2 - Tr3 -— |--
%I0.10..... 1 - POU_SEGURIDAD Rung0 - - |--
Emergencia modo_run
Rungl - -1/ --
Eliminar emergencia mod
o_run
Rung2 - =1 I--
Emergencia modo_posicio
namiento
Rung3 - -/ --

Eliminar_emergencia pos
i
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Rung4 - — |--
Emergencia modo_botoner
a
Rungb - —\/--
Eliminar_ emergencia mod
o_bot
%I0.11..... 9 - POU_GENERAL Rung2 - -— |--
RESET_COMUNICACIONES
$I0.12..... 0 Rungl2 - Trl9 =1 I--
Rungl4 - Tr23 -—=\/1--
$10.13..... 15 - POU_MOTOR2 Rungl - RUN_RWD M2 -1 I--
%$IN100.0.0. |O Rungl - Tr2 =1 I--
Rung2 - Tr3 -=\/1--
Rung3 - Tr4 -=\/1--
$IN100.0.1. |0 Rungl - Tr2 -—1/1--
Rung2 - Tr3 -— |--
Rung3 - Tr4 -=\/1--
$IN100.0.2. |0 Rungl - Tr2 -—1/1--
Rung2 - Tr3 -=\/1--
Rung3 - Tr4 -— |--
%$IN100.0.3. |O Rung2 - Tr3 =1 I--
Rung3 - Tr4 -=\/1--
%IN100.0.4. |0 Rung2 - Tr3 -—1/1--
Rung3 - Tr4 -— |--
%$IN100.0.5. |0 Rung4 - Tr5 =1 I--
%$IN100.0.6. |O Rung5 - Tr6 =1 I--
%$IN100.0.7. |O Rungl - Tr2 =1 I--
%$IN100.0.10 |O Rungl - Tr2 =1 I--
%$IN100.0.11 |O Rung2 - Tr4 =1 I--
Rung3 - Tr5 -—=/1--
%IN100.0.12 |0 Rung2 - Tr4 -—1/1--
Rung3 - Tr5 - |--
Rung4 - Tré6 -—=1/1--
%$IN100.0.13 |0 Rung4 - Tr6 =1 |--
Rung5 - Tr7 -—=1/1--
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$IN100.0.14 |O Rung5 - Tr7 -] |--
$IN100.0.15 |0 Rung6 - Tr8 -] |--
Rung7 - Tr9 - |-=
$IN100.0.16 |O Rung8 - Trl0 -] |--
Rung9 - Trll - |-=
$IN100.0.17 |O Rungll - Trl3 -] |--
Rung23 - Tr25 -—=/1--
$IN100.0.18 |0 Rungl3 - Trlb -] |--
$IN100.0.19 |O Rungl2 - Trl4 -] |--
Rung25 - Tr27 -=\/1--
$IN100.0.20 |O Rungl4 - Trlé -] |--
$IN100.0.21 [12 - POU_RUN_PANT Rungl - - |--
CAMBIAR TIPO VEL M1
$IN100.0.22 12 - POU_RUN_ PANT Rung2 - -— |--
CAMBIAR TIPO VEL M2
$IN100.0.23 |12 - POU _RUN_PANT Rung9 - -— |--
GUARDAR DECISION SALIR
M RUN_P_PANT
$IN100.0.24 |0 Rungl - Tr2 - |--
Rung2 - Tr3 -=1/1--
%IN100.0.25 (O Rungl - Tr2 -—1/--
Rung2 - Tr3 -— |--
%IN100.0.26 (13 POU_POST Rung2 - - |--
SALIR DE_POSICIONAMIENT
)
$IN100.0.27 |0 Rung3 - Tr4 -] |--
$IN100.0.29 |13 POU_POSI Rung4 - - |--
VOLVER A POSICIONAMIENT
0]
%IN100.0.30 (O Rung4 - Trb - |--
$IN100.0.31 13 POU_POST Rung30 - ELEGIR MEDIDAS [-—-| |--
$IN100.0.32 13 POU_POST Rung30 - ELEGIR MEDIDAS [-—-| |--
%IN100.0.33 (13 POU_POST Rung30 - ELEGIR MEDIDAS [-—-| |--
$IN100.0.34 13 POU_POSIT Rung30 - ELEGIR MEDIDAS [-—-| |--
$IN100.0.35 (13 POU_POSIT Rung30 - ELEGIR MEDIDAS [-—-| |--
$IN100.0.36 (13 POU_POSIT Rung30 - ELEGIR MEDIDAS [-—-| |--
$IN100.0.37 13 POU_POSIT Rung30 - ELEGIR MEDIDAS [-—-| |--
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%$IN100.0.38 |13 - POU_POSI Rung30 - ELEGIR MEDIDAS |[--| |--
%$IN100.0.39 |0 Rung22 - Trl8 - |--
%$IN100.0.40 |O Rungl7 - Tr2l -—1/1-=
Rung20 - Tr26 -1 1--
Rung23 - Tr24 -—=/1--
%$IN100.0.41 |O Rungl7 - Tr2l - |--
Rung20 - Tr26 -—=/1--
Rung23 - Tr24 -—=/1--
%$IN100.0.42 |0 Rungl7 - Tr2l -—1/1--
Rung20 - Tr26 -=\/1--
Rung23 - Tr24 -1 1--
%$IN100.0.43 |0 Rung25 - Tr26 - |--
Rung29 - Tr30 -1 1--
Rung30 - Tr31 -=\/1--
%$IN100.0.44 |0 Rung26 - Tr27 - |--
Rung32 - Tr33 -1 1--
%$IN100.0.45 |0 Rungl9 - Tr23 -—1/1--
Rung25 - Tr26 -=\/1--
Rung27 - Tr28 -1 1--
Rung29 - Tr30 -=\/1--
Rung30 - Tr31 -1 1--

$IWN100.3.0

$IWN100.3.1

$IWN100.3.2

%IWN100.3.3

$IWN100.3.4

8 - POU MODO BOTONERA

8 - POU_MODO_BOTONERA

11 - POU CONF PANT
11 - POU CONF PANT
12 - POU_RUN PANT
12 - POU_RUN_PANT
11 - POU CONF PANT

Rung5 - GUARDAR
VELOCIDAD EN UNA
PALABRA

Rung5 - GUARDAR
VELOCIDAD EN UNA
PALABRA

Rungl - CONFIGURAR M1
Rungl - CONFIGURAR M1

Rung6 -
ESCRIBIR VEL INPUT M1

Rungl8 -
ESCRIBIR VEL INPUT M2

Rung3 - CONFIGURAR M2

-=[...]-- %QWN102.2.0
AIW TO HZ (%IW0.0)

——[...1--
IW0.1)

$MWO := AIW TO RPM(%

-=[...]-- %QWN101.5.0
IWN100.3.0 * 10

-=[...]-—- $QWN101.6.0
IWN100.3.1 * 10

-=[...]-- %MC MOVEVEL ATV0
1= $IWN100.3.2

oe°

Il
oe

.VEL

-—=[...]--
IWN100.3.3

-=[...]-- %QWN102.6.0
IWN100.3.4 * 100

$QWN102.2.0

I
o
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$IWN100.3.5 |11 - POU_CONF_PANT Rung3 - CONFIGURAR M2 -—[...]-- %QWN102.7.0 := %
IWN100.3.5 * 100
$IWN100.3.6 (13 - POU_POSI Rungl3 - -=[...]-— SMW14 := $IWN100.3.6
GUARDAR REFERENCIA
$IWN101.1.0 [9 - POU GENERAL Rungl - -—=[...]-— SMW2 := $IWN101.1.0
ESCRIBIR POR PANTALLA
$IWN101.2.0 [9 - POU GENERAL Rungl - -—=[...]-— SMW3 := $IWN101.2.0
ESCRIBIR POR PANTALLA
$IWN101.3.0 [9 - POU GENERAL Rungl - -=[...]-- %QWN100.2.3 := %
ESCRIBIR POR PANTALLA IWN101.3.0
$IWN102.3.0 [9 - POU GENERAL Rungl - -=[...]-- %QWN100.2.6 := %
ESCRIBIR POR PANTALLA IWN102.3.0
$IWN102.4.0 |9 - POU_GENERAL Rungl - -=[...]-- %QWN100.2.5 := %
ESCRIBIR POR PANTALLA IWN102.4.0 / 10
%$IWN102.5.0 |8 - POU MODO BOTONERA Rungll - VEL NULA M2 --[<]-- %IWN102.5.0 = 0
9 - POU_GENERAL Rungl - -=[...]-- %QWN100.2.7 := %
ESCRIBIR POR PANTALLA IWN102.5.0 / 100
12 - POU_RUN PANT Rungl9 - M2 PARANDO --[<]-- %IWN102.5.0 = 0

13 - POU_POSI

8 - POU MODO BOTONERA

9 - POU GENERAL

8 - POU_MODO_BOTONERA

9 - POU GENERAL

Rungl4d -
GUARDAR VEL_ REAL

Rung4 - Trb5

Rung2 -

SEL VELOCIDAD MAXIMA
Rung3 - GUARDAR VEL EN
UNA PALABRA

Rungl2 - BORRAMOS
MARCAS

Rungl3 -

VEL MAX M2 indicador
Rung2 -
RESET_COMUNICACIONES
Rung3 - Tr4

Rung4 -

SEL VELOCIDAD ANALOGICA
Rung5 - GUARDAR
VELOCIDAD EN UNA
PALABRA

Rungl2 - BORRAMOS
MARCAS

Rungl4d -

VEL ANALOG M2 indicador
Rung2 -
RESET_COMUNICACIONES
Rung0 - Trl

Rungl - Tr2
Rung2 - Tr3
Rung4 - Trb5

-=[...]-— SMW15 :=

%IWN102.5.0
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Rung9 - Trlé -1 I-=
8 - POU_MODO_BOTONERA Rung7 - ACTIVAR MARCA -=(S)—-
VOLVER UN PASO ATRAS
Rung8 - QUITAR MARCA DE |--(R)--
VOLVER ATRAS
9 - POU_GENERAL Rung2 - --(R) -~
RESET COMUNICACIONES
SMA .. ...... 0 Rung8 - Tr9 -] |--
Runglé6 - TrlO0 - |-=
8 - POU MODO BOTONERA  [RunglO - VEL NULA M1 -—()--
SM5. ... 0 Rung6 - Tr7 -—1/1--
Rungl2 - Trl9 -=1/1--
Rungl7 - Trll -—| |--
Rungl8 - Trl2 - |-=
8 - POU MODO_ BOTONERA Rung6 - ACTIVAR MARCA -—(S)--
SALIR MODO BOTONERA
Rungl2 - BORRAMOS --(R)—-
MARCAS
9 - POU_GENERAL Rung2 - --(R) --
RESET_COMUNICACIONES
SM7. ... 14 - POU_MOTORI1 Rung0 - ACTIVAR ATV320 -—( )--
SM8. ... ... 14 - POU_MOTORI1 Rung0 - ACTIVAR ATV320 -—( )--
SMO. . ...... 9 - POU_GENERAL Rung2 - --(R) --
RESET_ COMUNICACIONES
12 - POU_RUN_ PANT Rung0 - ——(3) --
VEL_MAXIMA M1 RUN_PANTL
LA
Rung4 - -—(R) --
BORRAR MARCAS M1
Rung5 - — |--
ESCRIBIR VEL MAXIMA M1
SM10....... 9 - POU_GENERAL Rung2 - -—(R) --
RESET_ COMUNICACIONES
12 - POU_RUN_PANT Rung3 - --(8)--
VEL_INPUT_ PANT M1
Rung4 - -—(R) --
BORRAR_MARCAS M1
Rung6 - - |--
ESCRIBIR VEL INPUT M1
SMI1l....... 0 Rungl5 - Trl7 -— |--
12 - POU_RUN PANT Rung8 - VEL NULA M1 -—()--
SM12....... 0 Rungll - Trl3 -—1/1--
Rungl2 - Trl4 - /|--
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Rungl8 - Tr20 -1 |--
Rungl9 - Tr21l -—=/1--
Rung23 - Tr25 -1 |--
9 - POU_GENERAL Rung2 - --(R)—-
RESET COMUNICACIONES
12 - POU RUN_PANT Rungl - --(8)--
CAMBIAR TIPO VEL M1
Rung4 - --(R) ——
BORRAR MARCAS M1
SM13....... 0 Rung2 - Tr4 -/ --
Rung3 - Trb5 - 1/1--
Rung4 - Tr6 -=1/1--
Rung5 - Tr7 -1/ --
Rungll - Trl3 -=1/1--
Rungl2 - Trl4 -=1/1--
Rung23 - Tr25 -=1/1--
Rung24 - Tr26 - |-=
Rung25 - Tr27 -=1/1--
Rung26 - Tr28 - |-=
Rung3l - Tr3 - |-=
Rung32 - Tr33 - |--
Rung33 - Tr34 - |-=
9 - POU_GENERAL Rung2 - -—(R) --
RESET COMUNICACIONES
12 - POU_RUN_PANT Rung9 - -—(8)--
GUARDAR DECISION SALIR
M RUN P PANT
Rungl0 - -—(R) --
BORRAR MARCA SALIR D RU
N_P_PANT
SM14....... 0 Rungl3 - Tr22 - |--
8 - POU MODO BOTONERA |Rungll - VEL NULA M2 -—()--
SM15. ... ... 8 - POU MODO BOTONERA  |Rung0 - -—1/]--
RAMPAS POR DEFECTO M1
9 - POU_GENERAL Rung2 - --(R) -~
RESET COMUNICACIONES
11 - POU CONF PANT Rung0 - -—(8)--
INICIO CONFIGURACION M1
SM16....... 8 - POU_MODO BOTONERA  [Rungl - -/ -

RAMPAS POR DEFECTO M2
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9 - POU_GENERAL Rung2 - --(R)—-
RESET COMUNICACIONES
11 - POU_CONF_PANT Rung2 - -=(S)—-
INICIO CONFIGURACION M2
SM17. . v 12 - POU_RUN_PANT Rungld - -—(8) --
VEL_MAXIMA M2 RUN_P_PAN
T
Runglé6 - -—(R) --
BORRAR MARCAS M2
Rungl7 - - |--
ESCRIBIR VEL MAX M2
SM18....... 12 - POU_RUN_PANT Rungl5 - -=(S)—-
VEL_INPUT M2 RUN_ PANT
Runglé - -—(R) --
BORRAR MARCAS M2
Rungl8 - -— |--
ESCRIBIR VEL INPUT M2
SM19....... 0 Rungl7 - Trl9 - |--
Rung20 - Tr22 -/ --
Rung25 - Tr27 - |--
12 - POU_RUN PANT Rung2 - --(8)--
CAMBIAR TIPO VEL M2
Runglé - -—(R) --
BORRAR MARCAS M2
FM20....... 0 Runglé - Trl8 - |--
12 - POU_RUN_ PANT Rungl9 - M2 PARANDO -—( )--
SM21....... 13 - POU_POSIT Rung6 - -=(S)—-
MARCA MEDIDAS VAR
Rung8 - BORRAR MARCAS --(R) -~
Rung9 - - |--
CAMBIO A POSI M VAR
Rungl3 - - |--
GUARDAR_REFERENCIA
Rungl5 - -— |--
SENTIDO_ DIRECTO
Rungl6 - SENTIDO INV - |--
Rungl7 - — |--
ESCRIBIR POR_PANT
SM22. ... 13 - POU_POSI Rung7 - -—(8)--
GUARDAR ELECCION POSI1
Rung8 - BORRAR MARCAS -—(R) -~
Rung35 - - |--
VER_SENTIDO_POSI2
SM23.... ... 0 Rungl - Tr2 - /|--
Rung2 - Tr3 -—1/--
Rung3 - Tr4 -—1/--
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Rung4 - Tr5 -—=/1--
Rungl2 - Trl4 il I e
Rungl3 - Trl5 - |--
13 - POU_POSI Rungd - -=(S)--
VOLVER_A POSICIONAMIENT
o]
Rung5 - --(R)—-
BORRAR MARCA ATRAS POSI
M25....... 13 - POU_POSI Rung8 - BORRAR MARCAS --(R)—-
M26....... 13 - POU_POSI Rung0 - ACTIVAR ENCODER [--| |[--
__( )__
M27 ..., 13 - POU_POSI Rung0 - ACTIVAR ENCODER [--( )--
M28....... 13 - POU_POSI Rung22 - ACTIVAR M1 -—=()--
Rung23 - PARAR Ml -——|N|--
14 - POU MOTOR1 Rungl - PARAR MOTOR -—1/1--
Rung2 - MOVER MOTOR - |--
M29....... 0 Rung9 - Trll — | --
13 - POU_POSI Rung23 - PARAR Ml -—=()--
14 - POU_MOTORI1 Rungl - PARAR MOTOR - |--
Rung2 - MOVER MOTOR -—1/1--
M30....... 0 Rung7 - Tr8 —-— | --
13 - POU_POSI Rung2 - -=(S) -~
SALIR DE POSICIONAMIENT
0]
Rung3 - --(R) -~
BORRAR MARCA_ SALIR POSI
M33....... 0 Rungl0 - Trl2 -—= |--
Rung2l - Tr27 -—=1/1--
13 - POU_POSIT Rung32 - REGISTRO_FIFO -—=( )--
M34....... 0 Rungl7 - Tr2l - |--
Rung20 - Tr26 -—=1/1--
13 - POU_POSIT Rung32 - REGISTRO_FIFO -—=( )--
M35....... 0 Rungll - Trl3 - |--
13 - POU_POSI Rung25 - -—=( )
VELOCIDAD NULA ATV
M50....... 13 - POU_POSI Rungl5 - -=()--
SENTIDO DIRECTO
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SM51....... 13 - POU_POSI Rungl6 - SENTIDO_INV -—=()--
15 - POU_MOTOR2 Rungl - RUN_RWD M2 -1 |--
SM53....... 0 Rungb - Tré6 - |--
13 - POU_POSI Rung26 - --(R) —-
TERMINAR PROCESO
POU disponible 1 (SR1) |Rung0 - FIN POSI1 -—=()--
SM54....... 0 Rungl9 - Tr23 - |--
13 - POU_POSI Rung38 - --(R) ——
BORRA MARCA FIN POSI2
POU disponible 2 (SRO) Rung0 -—()--
SM55. ... ... 0 Rungl0 - Trl2 -=|N|--
Rung2l - Tr27 -—|N|--
13 - POU_POSI Rung39 - -—=()--
TEMP_ ENTRE MEDIDAS
SM56. ... ... 13 - POU_POSI Rung35 - -—=()--
VER_SENTIDO_POSI2
SM57....... 13 - POU_POSI Rung35 - -—( )--
VER_SENTIDO_POSI2
15 - POU_MOTOR2 Rungl - RUN_RWD M2 -] |--
SM100...... 9 - POU_GENERAL Rung2 - -—( )--
RESET_COMUNICACIONES
13 - POU_POSI Rung0 - ACTIVAR ENCODER |--| |[--
SM101...... 0 Rungl3 - Trl5 - |--
Rungl4 - Trlé6 - |-=
Rung24 - Tr26 - |-=
Rung26 - Tr28 - |-=
Rung3l - Tr3 - |-=
Rung32 - Tr33 - |-=
Rung33 - Tr34 - |-=
1 - POU_SEGURIDAD Rung0 - -—(S)--
Emergencia modo_run
Rungl - -—(R) --
Eliminar emergencia mod
o_run
$M102...... 0 Rungb5 - Tr6 - |--
Rung6 - Tr7 -—1/--
Rung7 - Tr8 - |--
Rung9 - Trll -—1/--
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Objeto

Rung

Cadigo

o
]

MC_MOVEVEL A
VO

o
]

MC_MOVEVEL A
TVO0.VEL

I3
]

MC_POWER ATV
0

1 - POU_SEGURIDAD

13 - POU_POSI

14 - POU_MOTORI1

8 - POU_MODO_BOTONERA

12 - POU_RUN PANT

13 - POU_POSI

14 - POU MOTORL

Rung9 - Trlé

Rungll - Trl3
Rungl2 - Trl4
Rungl2 - Trl9
Rungl3 - Trl5
Rungl4 - Tr23
Rungl7 - Trll
Rungl8 - Trl2
Rungl9 - Tr23
Rung25 - Tr26
Rung27 - Tr28
Rung29 - Tr30
Rung30 - Tr31l
Rung33 - Tr34
Rung2 -

Emergencia modo posicio
namiento

Rung3 -

Eliminar emergencia pos
i

Rung4 -
Emergencia modo botoner
a

Rung5 -
Eliminar emergencia mod
o _bot

Rung22 - ACTIVAR M1
Rung23 - PARAR M1

Rung2 - MOVER MOTOR

Rung9 - VEL ACTUAL ATV

Rung5 -
ESCRIBIR VEL MAXIMA Ml

Rung6 -
ESCRIBIR VEL INPUT M1

Rung24 -
ESCRIBIR VEL ATV

Rung0 - ACTIVAR ATV320

%MC_MOVEVEL_ATVO

%MC_MOVEVEL_ATVO.VEL
R
:= 1500

--[...]-- %MC_MOVEVEL ATV0.VEL
$IWN100.3.2

$MC_MOVEVEL ATV0.VEL

--[...]-- %MC_MOVEVEL ATV0.VEL
:= 1500

$MC_POWER ATVO
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% 14 - POU_MOTORI1 Rungl - PARAR MOTOR - |-=
MC_POWER ATV
0.STATUS
Rung2 - MOVER MOTOR - |-=
% 14 - POU_MOTORI1 Rung3 - LEER ESTADO DEL [%MC_READMOTIONSTATE_ ATVO
MC READMOTIO VARIADOR
NSTATEiATVO
5 12 - POU_RUN_PANT Rung7 - LEER VEL M1 —=[...]—- MWLl := %
MC READMOTIO MC | EADMOTIONSTATEiATVO.ACTUALV
NSTATE ATVO. EL
ACTUALVEL
13 - POU_POSI Rung25 - -—[<]-- %
VELOCIDAD NULA ATV MC_READMOTIONSTATE ATV0.ACTUALV
EL =0
14 - POU_MOTORl Rung4 - GUARDAR -—[...]-— SMW1l := %
VELOCIDAD INSTANTANEA MC_READMOTIONSTATE_ATVO.ACTUALV
EL
% 14 - POU MOTOR1 Rungl - PARAR MOTOR %MCisTOPiATVO
MC_STOP_ATVO
SMD2. . ... .. POU disponible 0 (SR2) Rung2 - REFER A PLS --[...]-- %MD2 := DST TO PLS (%
MW14)
Rung3 - -——[...]-- %MW1l2 := POSI3(%MD2,
ESCRIBIR VEL POSI SMW15)
SMDA . ... ... 13 - POU_POSI Rung20 - --[...]-- %MD4 := DST TO PLS (%
CALCULAR PULSOS_RESTANT MW21)
ES
Rung2l - FIN POSI --[<]-- %MD4 <= 55
SMD5....... 13 - POU_POSI Rung36 - -=[...]-- %MD5 := DST TO PLS (%
PULSOS_RESTANTES_POSI2 MW26)
Rung37 - FIN POSI2 ——[<]-- %MD5 <= 40
POU disponible 0 (SR2) Rung4 - --[...]-—- %MD5 := DST TO_ PLS (%
PULSOS_RESTA_POSI2 MW26)
SMWO....... 8 - POU_MODO_ BOTONERA Rung3 - GUARDAR VEL EN -——[...]-- %MWO := 1500
UNA PALABRA
Rung5 - GUARDAR -—[...]-—- SMWO := AIWiToiRPM(%
VELOCIDAD EN UNA IW0.1)
PALABRA
Rung9 - VEL_ACTUAL ATV |--[...]-- $MC_MOVEVEL_ATVO0.VEL
= $MWO
SMWl....... 8 - POU MODO BOTONERA |RunglO - VEL NULA M1 --[<]-- MWl = 0
9 - POU_GENERAL Rungl - -=[...]-- %SQWN100.2.0 := SMWl
ESCRIBIR POR PANTALLA
12 - POU_RUN_PANT Rung7 - LEER VEL M1 —=[...]-- MWl := %
MC_ EADMOTIONSTATE_ATVO.ACTUALV
EL
Rung8 - VEL NULA M1 --[<]-- SMW1 = 0
14 - POU_MOTORl Rung4 - GUARDAR —[...]-— SMW1l := %
VELOCIDAD INSTANTANEA MC | EADMOTIONSTATEiATVO.ACTUALV
EL
SMW2....... 9 - POU_GENERAL Rungl - -——[...]-- %MW2 := $IWN101.1.0

ESCRIBIR POR PANTALLA
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-=[...]-— %QWN100.2.1 := SMW2
FMW3....... 9 - POU_GENERAL Rungl - -=[...]-— SMW3 := $IWN101.2.0
ESCRIBIR POR PANTALLA
-=[...]-—- %QWN100.2.2 := SMW3 /
10
SMWIL...... 9 - POU GENERAL Rungl - -=[...]-- %QWN100.2.4 := $MWll
ESCRIBIR POR PANTALLA
POU disponible 0 (SR2) |Rung0 - -=[...]-- %MW1l := PLS_TO RPM(%
CALCULAR RPM EJE M2 HSCO0.VD)
SMW12...... 13 - POU_POSI Rungl9 - -=[...]-— %QWN102.2.0 := SMW12
ESCRIBIR_VEL EN_ VAR
Rung4l - -=[...]-— %QWN102.2.0 := SMW12
ESCRIBIR VEL EN_ VAR
POU disponible 0 (SR2) Rung3 - -—[...]-—- $MW12 := POSI3(%MD2,
ESCRIBIR VEL POSI SMW15)
SMW13...... POU disponible 0 (SR2) [Rungl - -=[...]-- %MW13 := PLS TO _ROT (%
CALCULAR_VUELTAS_M2 HSCO0.VD)
SMW14...... 13 - POU_POSI Rungl3 - -=[...]-- SMW1l4 := $IWN100.3.6
GUARDAR REFERENCIA
Rungl5 - -=[<]-- $MW20 < %MW1l4
SENTIDO DIRECTO
-=[...]-— $MW21 := $MW14 - %
MW22
Rungl6 - SENTIDO INV -=[<]-- SMW20 > %MWl4
-=[...]-— SMW21 := SMW22 - %
MWl4
Rung33 - SACAR MEDIDAS -=[...]-- SMW1l4 := S$MW28
POU disponible 0 (SR2) |Rung2 - REFER A PLS -—[...]-- %MD2 := DST TO PLS (%
Mw14)
SMW15...... 13 - POU_POSI Rungl4d - -=[...]-— $MW15 := $IWN102.5.0
GUARDAR VEL REAL
POU disponible 0 (SR2) Rung3 - -——[...]-- %MW1l2 := POSI3(%MD2,
ESCRIBIR VEL POSI SMW15)
SMW20. .. ... 13 - POU_POSI Rungl0 - -=[...]1-- $MW20 := PLS_TO DST(%
GUARDAR_POSTI INI HSCO0.VD)
Runglb5 - -=[<]-- $MW20 < $MW1l4
SENTIDO DIRECTO
Runglé - SENTIDO INV -—[<]-- SMW20 > S$MWl4
Rungl7 - -=[...]-— %QWN100.4.0 := $MW20
ESCRIBIR POR_PANT
SMW21...... 13 - POU_POSI Rungl5 - -=[...]-— SMW21 := $MW14 - %
SENTIDO DIRECTO MW22
Runglé - SENTIDO INV -=[...]-—- SMW21 := SMW22 - %
MWl4
Rungl7 - —[...]-— %QWN100.4.2 := $MW21
ESCRIBIR_POR_PANT
Rung20 - --[...]-- %MD4 := DST TO PLS(%
CALCULAR PULSOS_RESTANT MW21)

ES
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MW22...... 13 - POU_POSI Rungl - -=[...]-- $MW22 := PLS _TO DST(%
CALC_POSISCION ACTUAL HSCO0.VD)
Rungl5 - -=[...]-— SMW21 := SMW1l4 - %
SENTIDO DIRECTO MW22
Rungl6 - SENTIDO INV ——[...]-- %MW21 := $MW22 - %
MW14
Rungl7 - -=[...]-— %QWN100.4.1 := SMW22
ESCRIBIR POR PANT
Rung33 - SACAR MEDIDAS |--[...]-- %MW27 := $MW22
Rung35 - -=[...]-— SMW26 := SMW28 - %
VER_SENTIDO POSI2 MW22
-=[...]-— SMW26 := SMW22 - %
MW28
Rung40 -=[...]-— %QWN100.4.1 := SMW22
MW23...... 13 - POU_POSI Rung30 - ELEGIR MEDIDAS |--[...]-- %MW23 := 1
-=[...]-— SMW23 := 40
-=[...]-— SMW23 := 60
-=[...]-— SMW23 := 80
-=[...]-= SMW23 := 100
-=[...]-= SMW23 := 120
——[...]-- %MW23 := 140
-=[...]-— SMW23 := 160
Rung3l - CARGAR MEDIDAS |--[...]-- %R0.I := $MW23
MW26...... 13 - POU_POSI Rung35 - —=[...]-— SMW26 := SMW28 - %
VER_SENTIDO POSI2 MW22
-=[...]-—- SMW26 := SMW22 - %
MW28
Rung36 - --[...]-- $MD5 := DST_TO PLS (%
PULSOS_RESTANTES POSI2 [MW26)
Rung40 -=[...]-- %SQWN100.4.2 := SMW26
POU disponible 0 (SR2) Rung4 - --[...]-- %MD5 := DST TO_ PLS (%
PULSOS_RESTA POSI2 MW26)
MW27...... 13 - POU_POSI Rung33 - SACAR MEDIDAS |--[...]-- $MW27 := $MW22
Rung35 - ——[<]-- %MW27 < $MW28
VER_SENTIDO POSI2
= [<]-- SMW27 > %MW28
Rung40 -=[...]-- %SQWN100.4.0 := SMW27
MW28...... 13 - POU_POSI Rung33 - SACAR MEDIDAS [--[...]-- %MW28 := %R0.0O
-=[...]-- %SMW1l4 := SMW28
Rung35 - -=[<]-- SMW27 < $MW28
VER_SENTIDO POSI2
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-—[<]-- S$MW27 > SMW28
-=[...]-— SMW26 := SMW28 - %
MW22
-=[...]-— SMW26 := SMW22 - %
MW28
$PARAMO.... |2 - AIW TO RPM Else 2 --[<]-- %PARAMO >= 600
--[...]-- SRET1 := REAL TO_ INT(
$VARO * (INT TO REAL( %PARAMO )
- 600.0) )
If 1 --[<]-- %PARAMO < 120
--[<]-- %PARAMO > 520
--[<]-- %PARAMO < 600
If 2 --[<]-- SPARAMO >= 120
--[<]-- S$PARAMO <= 520
Rung5 --[...]-- SRET1 := REAL TO INT(
$VARO * (INT_TO REAL( %PARAMO )
- 520.0) )
3 - PLS_TO_ROT RungO0 -—[...]-— %RETO0 := REAL TO INT(
DINT TO REAL( $PARAMO ) /
1000.0 )
4 - PLS_TO RPM Rung0 --[...]-- SVARO := %PARAMO
6 - DST TO_PLS Rung0 --[...]-= SVARO := INT TO REAL(
SPARAMO * 10 )
7 - PLS_TO DST Rungl -=[...]-- $VAR1 := DINT TO REAL
($PARAMO)
$PARAML.... |1 - AIW TO HZ If 0 --[<]-- %PARAM1 >= 120
Rung?2 -—[...]-— %RETO0 := REAL TO INT(
((INT_TO REAL( %PARAM1 ) -
124.0) * $VARO) * 100.0 )
5 - POSI3 Rung0 --[...]-— SVARO := %HSCO.VD - %
PARAM1
$PARAM2.... |5 - POSI3 If 14 --[<]-- S$VAR2 - $%PARAM2 > 300
Rungl7 --[...]-- %RETO := $PARAM2 +
300
$QN100.1.0. [10 - POU MODO PANTALLA [Rung0 - -—()--

%ON100.1.1.
%QON100.1.3.

%QON100.1.4.

%QON100.1.5.

9 - POU GENERAL
10 - POU_MODO PANTALLA

10 - POU_MODO_PANTALLA

10 - POU_MODO_PANTALLA

VOLVER_A MODO_ PANTALLA
Rung0 - AUTOMATA RUN

Rungl - PANTALLA INFO

Rung2 -
CAMBIAR A PANTALLA M RU
N

Rung3 -
CAMBIAR A PANT POSI PRI
NCIPAL
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%QON100.1.6. |10 - POU_MODO_PANTALLA |Rung4 - -——()--
CAMBIAR A PANT CONFIGUR
ACION

%0ON100.1.7. |12 - POU RUN PANT Rungl2 -=()--

%QON100.1.8. |12 - POU_RUN_PANT Rungl3 -—()--

%QON100.1.9. |12 - POU_RUN_PANT Rungll - -—()--
ENCLAVAMIENTO BOT M1

%0ON100.1.10 |12 - POU RUN PANT Rung20 - -—()--
ENCLAVAMIENTO BOT M2

$QON100.1.11 |8 - POU MODO BOTONERA  |Rungl3 - -—{)--
VEL_MAX M2 indicador

%QN100.1.12 |8 - POU_MODO BOTONERA Rungl4d - -—()--
VEL ANALOG M2 indicador

%QN100.1.13 |14 - POU_MOTOR1 Rung0 - ACTIVAR ATV320 -=()--

%QN100.1.14 |8 - POU_MODO BOTONERA Rungl5 - -—=()--
IND M BOTON_ indicador

%QN100.1.15 [13 - POU POSI Rungll - ——()--
ACTIVAR TESTIGO OPERACI
ON

%0ON100.1.16 |13 - POU_POSI Rungl2 - -—()--
ACTIVAR TESTIGO FIN

%ON100.1.17 |13 - POU_POSI Rung9 - -—()--
CAMBIO A POSI M VAR

%QN100.1.18 [13 - POU POSI Rung27 - ——()--
CAMBIAR A PANT INFO POS
I2

$ON100.1.19 |13 - POU_POST Rung28 - ——()--
CAMBIAR A PANT ELEGIR M
EDIDAS

$QN100.1.21 |13 - POU_POSI Rung34 - ——()--
CAMBIAR PANT POSISCIONA
NDO2

%QN100.1.22 |13 - POU_POSI Rung29 - —()--
CAMBIAR PANTALLA ELECCI
ON

%0ON102.0.0. |15 - POU MOTOR2 Rung0 - RUN_FFD M2 -—( )--

%QN102.1.0. |15 - POU_MOTOR2 Rungl - RUN_RWD_ M2 -—( )--

%QWN100.2.0 |9 - POU_GENERAL Rungl - -=[...]-— %QWN100.2. EMW1
ESCRIBIR POR PANTALLA

%QWN100.2.1 |9 - POU_GENERAL Rungl - -=[...]-— %QWN100.2. EMW2
ESCRIBIR POR PANTALLA

%QWN100.2.2 |9 - POU_GENERAL Rungl - -=[...]-— %QWN100.2. SMW3 /
ESCRIBIR POR PANTALLA 10

%QWN100.2.3 |9 - POU GENERAL Rungl - -=[...]-- %QWN100.2. %
ESCRIBIR POR PANTALLA IWN101.3.0

%QWN100.2.4 |9 - POU GENERAL Rungl - -=[...]-- %QWN100.2. SMW11
ESCRIBIR POR PANTALLA

%QWN100.2.5 |9 - POU_GENERAL Rungl - -=[...]-— %QWN100.2. %
ESCRIBIR POR PANTALLA IWN102.4.0 / 10

%QWN100.2.6 |9 - POU_GENERAL Rungl - -=[...]-— %QWN100.2. %
ESCRIBIR POR PANTALLA IWN102.3.0
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%QWN100.2.7 [9 - POU_GENERAL Rungl - -=[...]-- %QWN100.2.7 := %
ESCRIBIR POR PANTALLA IWN102.5.0 / 100
%QWN100.4.0 (13 - POU_POSI Rungl7 - -=[...]-— %SQWN100.4.0 := $MW20
ESCRIBIR POR PANT
Rung40 -=[...]-— %SQWN100.4.0 := $MW27
%QWN100.4.1 (13 - POU_POSI Rungl7 - -=[...]-— %SQWN100.4.1 := $MW22
ESCRIBIR POR PANT
Rung40 -=[...]-— %SQWN100.4.1 := $MW22
%QWN100.4.2 (13 - POU POSI Rungl7 - -=[...]-— %SQWN100.4.2 := $MW21
ESCRIBIR POR PANT
Rung40 -=[...]-— %SQWN100.4.2 := $MW26
$QWN100.4.3 |13 - POU _POSI Rung40 -=[...]-- %QWN100.4.3 := $TM1.V
%QWN101.5.0 |8 - POU MODO BOTONERA Rung0 - --[...]-- %QWN101.5.0 := 30
RAMPAS POR DEFECTO M1
11 - POU_CONF PANT Rungl - CONFIGURAR M1 ——[...]-- %QWN101.5.0 := %
IWN100.3.0 * 10
%QWN101.6.0 |8 - POU MODO BOTONERA Rung0 - --[...]-- %QWN101.6.0 := 30
RAMPAS_POR DEFECTO M1
11 - POU_CONF_PANT Rungl - CONFIGURAR M1 —=[...]-- %QWN101.6.0 := %
IWN100.3.1 * 10
$QWN102.2.0 |8 - POU_MODO_BOTONERA Rung3 - GUARDAR VEL EN [--[...]-- %QWN102.2.0 := 5000
UNA PALABRA
Rung5 - GUARDAR —=[...]-- %QWN102.2.0 :=
VELOCIDAD EN UNA AIW_TO HZ(%IW0.0)
PALABRA
12 - POU_RUN PANT Rungl7 - —=[...]-- %QWN102.2.0 := 5000
ESCRIBIR VEL MAX M2
Rungl8 - -=[...]-- %QWN102.2.0 := %
ESCRIBIR VEL INPUT M2 IWN100.3.3
13 - POU_POSIT Rungl9 - -=[...]-- %QWN102.2.0 := $MW1l2
ESCRIBIR VEL EN VAR
Rung4l - ——[...]-- %QWN102.2.0 := 3MW12
ESCRIBIR VEL EN VAR
%QWN102.6.0 [8 - POU_MODO BOTONERA Rungl - -=[...]-- %QWN102.6.0 := 300
RAMPAS_POR DEFECTO_ M2
11 - POU_CONF_PANT Rung3 - CONFIGURAR M2 —=[...]-- %QWN102.6.0 := %
IWN100.3.4 * 100
13 - POU_POSI Rungl8 - -=[...]-- %QWN102.6.0 := 0
QUITAR RAMPAS VARIADOR
%QWN102.7.0 [8 - POU_MODO BOTONERA Rungl - -=[...]-- %QWN102.7.0 := 300
RAMPAS POR DEFECTO M2
11 - POU_CONF_PANT Rung3 - CONFIGURAR M2 —=[...]-- %QWN102.7.0 := %
IWN100.3.5 * 100
13 - POU_POSI Rungl8 - -=[...]-- %QWN102.7.0 := 0
QUITAR RAMPAS VARIADOR
SRO..vvnn.. 13 - POU_POSI Rung32 - REGISTRO FIFO |3R0
SRO.I...... 13 - POU_POSI Rung31l - CARGAR MEDIDAS [--[...]-- %R0O.I := $MW23
$RO.0...... 13 - POU_POSI Rung33 - SACAR MEDIDAS |--[...]-- %MW28 := %R0.0
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RETO...... 1 - AIW _TO_HZ Else O -=[...]-— SRETO := 0
Rung2 --[...]-— %RETO := REAL TO INT(
((INT_TO REAL( %PARAM1 ) -
124.0) * $VARO) * 100.0 )
3 - PLS_TO_ROT Rung0 -—[...]-- %RETO := REAL TO_INT(
DINT TO REAL( $PARAMO ) /
1000.0 )
4 - PLS_TO RPM Rung?2 --[...]-- SRETO := REAL TO_ INT(
DINT TO REAL( %VAR2 ) * 3.0 )
5 - POSI3 Else 14 -=[...]-- SRETO := S$VAR2
Rungl?7 --[...]-— SRETO := $PARAM2Z +
300
6 - DST TO PLS Rung2 -=[...]-- %RETO := REAL TO DINT
( $VAR1 * %VARO )
7 - PLS_TO DST Rung2 -=[...]-- %RETO := REAL TO INT(
($VARO * $VAR1) / 10.0 )
RET1...... 2 - AIW _TO RPM Else 2 -=[...]-= SRET1 := REAL TO_ INT(
$VARO * (INT TO_ REAL( %PARAMO )
- 600.0) )
Rung?2 -=[...]-— SRET1 := 0
Rung5b -=[...]-- SRET1 := REAL TO_ INT(
$VARO * (INT TO REAL( %PARAMO )
- 520.0) )
[STOZ 9 - POU_GENERAL Rung2 - -—( )--
RESET COMUNICACIONES
S12....... 9 - POU_GENERAL Rung0 - AUTOMATA RUN - |--
S21....... 9 - POU_GENERAL Rung2 - -—( )--
RESET COMUNICACIONES
S110...... 9 - POU_GENERAL Rung2 - -—( )--
RESET COMUNICACIONES
T™O0....... 13 - POU_POSI Rung22 - ACTIVAR M1 $TMO
T™L....... 13 - POU_POSI Rung39 - $TM1
TEMP_ENTRE MEDIDAS
T™1.V..... 13 - POU_POSI Rung40 -=[...]-- %SQWN100.4.3 := $TM1.V
VARO...... 1 - AIW_TO HZ Rung0 -——[...]-— %VARO := 0.0570775
Rung2 -=[...]-= SRETO := REAL TO_ INT(
((INT_TO REAL( %PARAM1 ) -
124.0) * SVARO) * 100.0 )
2 - AIW TO RPM Else 2 -=[...]-- SRET1 := REAL TO INT(
$VARO * (INT TO_REAL( %PARAMO )
- 600.0) )
Rung0 -=[...]-- SVARO := 3.75
Rung5 --[...]-= SRET1 := REAL TO_ INT(
$VARO * (INT TO REAL( %PARAMO )
- 520.0) )
4 - PLS_TO RPM Rung0 --[...]-- %VARO := $PARAMO
Rungl -=[...]-— SVAR2 := %VARO - %
VAR1
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Rung3 -—[...]-—- $VAR1l := %VARO
POSI3 Rung0 -—[...]-- %VARO := %HSCO.VD - %
PARAM1
Rungl --[...]-- %VAR1 := ABS (%VARO)
DST TO PLS RungO0 -=[...]=-- %VARO := INT TO REAL(
$PARAMO * 10 )
Rung?2 -=[...]-- SRETO := REAL TO DINT
( $VAR1 * SVARO )
PLS TO DST Rung0 -—[...]-- %VARO := ((2.0 *
3.141593) * 30.0) / 1000.0
Rung?2 -=[...]-- SRETO := REAL TO_ INT(
($VARO * %VAR1) / 10.0 )
SVARl...... PLS_TO RPM Rungl --[...]-- %VAR2 := %VARO - %
VAR1
Rung3 -——[...]-- %VAR1l := SVARO
POSI3 If 3 --[<]-- %VAR1l < 10
If 11 --[<]-- SVARLl >= 10
--[<]-- %VAR1l <= 500
If 12 --[<]-- %VAR1l > 500
--[<]-- %VAR1l <= 2500
If 13 --[<]-- %VAR1l > 2500
Rungl -=[...]-—- %VAR1l := ABS(%VARO)
Rung?2 -=[...]-- SVAR3 := DINT TO REAL
(%$VAR1)
DST TO PLS Rungl -=[...]-- %VAR1 := 1000.0 / (
(2.0 3.141593) * 30.0)
Rung2 -=[...]-= SRETO := REAL TO DINT
( $VAR1 * %VARO )
PLS TO DST Rungl --[...]-- SVARl := DINT TO REAL
($PARAMO)
Rung?2 -=[...]-= SRETO := REAL TO_ INT(
($VARO * %VARI1) / 10.0 )
SVAR2...... PLS_TO RPM Rungl --[...]-- %VAR2 := %VARO - %
VAR1
Rung2 -=[...]-= SRETO := REAL TO_ INT(
DINT TO REAL( $VAR2 ) * 3.0 )
POSI3 Else 14 -=[...]-- SRETO := $VAR2
If 14 --[<]-- %VAR2 - %PARAM2 > 300
Rungb -—[...]-— %VAR2 := 0
Rung8 -—[...]-— %VAR2 := 500
Rungll -—[...]-— %VAR2 := REAL TO INT(
$VAR4 * (%VAR3 - 500.0) + 500.0
)
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Rungl4 -—[...]-—- SVAR2 := 3000
SVAR3...... 5 - POSI3 Rung2 --[...]-— %VAR3 := DINT TO REAL
($VARL1)
Rungll --[...]-- $VAR2 := REAL TO INT(
$VAR4 * (%VAR3 - 500.0) + 500.0
)
SVARA . ..... 5 - POSI3 Rung3 -—[...]-- %VAR4 := 2500.0 /
2000.0
Rungll --[...]-— %VARZ := REAL TO INT(
$VAR4 * (%VAR3 - 500.0) + 500.0
)
FX1.o.oo. 10 - POU_MODO_PANTALLA |Rungl - PANTALLA INFO =1 I--
14 - POU_MOTORI1 Rung0 - ACTIVAR ATV320 -—1/1--
X2 oo 8 - POU_MODO_BOTONERA Rung8 - QUITAR MARCA DE |--| |--
VOLVER ATRAS
10 - POU_MODO PANTALLA |Rungl - PANTALLA INFO - |--
X3 0 Rung0 - Trl - |--
-=1/1--
1 - POU_SEGURIDAD Rung4 - =1 I--
Emergencia modo botoner
a
Rungb - -—= |--
Eliminar emergencia mod
o _bot
8 - POU_MODO BOTONERA  [Rung0 - -1 |--
RAMPAS POR_DEFECTO M1
Rungl - -—= |--
RAMPAS POR_DEFECTO_M2
Rung3 - GUARDAR VEL EN - |--
UNA PALABRA
Rung5 - GUARDAR -—= |--
VELOCIDAD EN UNA
PALABRA
Rung6 - ACTIVAR MARCA - |--
SALIR MODO BOTONERA
Rung7 - ACTIVAR MARCA - |--
VOLVER UN PASO ATRAS
Rung9 - VEL ACTUAL ATV |--| |--
Rungl0 - VEL _NULA M1 -1 I--
Rungll - VEL _NULA M2 -1 I--
Rungl5 - - |--
IND M BOTON_indicador
10 - POU_MODO PANTALLA |Rungl - PANTALLA INFO - |--
SX4 .o 0 Rung0 - Trl -—1/1--
__| |__
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8 - POU_MODO_BOTONERA Rung7 - ACTIVAR MARCA =1 |--
VOLVER UN PASO ATRAS
13 - POU_POSI Rung24 - e
ESCRIBIR VEL ATV
SX6.e e i en . 0 Rung9 - Trle —] |--
SXT e eeee s 8 - POU MODO BOTONERA  |Rung2 - == ==
SEL VELOCIDAD MAXIMA
£5'¢: U 8 - POU_MODO BOTONERA  [Rungd - - |--
SEL VELOCIDAD ANALOGICA
$X11....... 14 - POU MOTORI1 Rungl - PARAR MOTOR - 1/1--
Rung2 - MOVER MOTOR - |--
SX12....... 8 - POU MODO_BOTONERA RunglO - VEL NULA Ml - |--
SX16. ... 8 - POU MODO_BOTONERA Rungl2 - BORRAMOS - |--
MARCAS
X117, 0 Rung3 - Tr6 - |--
1 - POU_SEGURIDAD Rung5 - -] |--
Eliminar_ emergencia mod
o _bot
$X19....... 0 Rung0 - Trl -] |--
-=1/1--
10 - POU MODO_ PANTALLA [Rung4 - -] |--
CAMBIAR A PANT CONFIGUR
ACION
11 - POU_CONF PANT Rungl - CONFIGURAR M1 - |--
Rung3 - CONFIGURAR M2 - |--
$X20. . ... 0 Rung4 - Trb5 - |--
10 - POU_MODO PANTALLA |Rung0 - - |--
VOLVER_A MODO_ PANTALLA
$X21. v 0 Rung0 - Trl -—1/1--

1 - POU_SEGURIDAD

8 - POU MODO BOTONERA

10 - POU _MODO PANTALLA

12 - POU_RUN PANT

Rung0 -

Emergencia modo_run
Rungl -

Eliminar emergencia mod
o_run

Rung0 -
RAMPAS POR DEFECTO M1
Rungl -

RAMPAS POR_DEFECTO_ M2
Rung2 -
CAMBIAR A PANTALLA M RU
N

Rungb -
ESCRIBIR VEL MAXIMA M1
Rung6 -
ESCRIBIR VEL INPUT M1

157



A

ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA DE TERUEL

ANEXO 2
Direccién Objeto Rung Cdédigo
Rung7 - LEER VEL M1 - |--
Rung9 - - |--
GUARDAR DECISION SALIR
M RUN P_PANT B
RunglO - - |--
BORRAR MARCA SALIR D RU
N P_PANT o
Rungl7 - - |--
ESCRIBIR VEL MAX M2
Rungl8 - —] |--
ESCRIBIR VEL INPUT M2
X22 . uuunn 0 Rung0 - Trl -—1/1--
__I ‘__
1 - POU_SEGURIDAD Rung?2 - - |--
Emergencia modo posicio
namiento
Rung3 - -] |--=
Eliminar emergencia pos
i _ _
8 - POU_MODO BOTONERA Rung0 - -] |--
RAMPAS POR_DEFECTO M1
Rungl - -1/ --
RAMPAS POR_DEFECTO M2
11 - POU_CONF_PANT Rung3 - CONFIGURAR M2 -—\/|--
13 - POU_POSI Rungl - - |--
CALC POSISCION ACTUAL
Rung2 - -] |--
SALIR DE POSICIONAMIENT
. DB
Rung4 - — |--
VOLVER A POSICIONAMIENT
0]
Rung5 - -— | --
BORRAR_MARCA ATRAS_POSI
Rungl3 - -] |--
GUARDAR REFERENCIA
Rungl4d - — |--
GUARDAR VEL REAL
Rungl8 - -] |--
QUITAR RAMPAS VARIADOR
Rung24 - - |--
ESCRIBIR VEL ATV
POU disponible 0 (SR2) Rung2 - REFER A PLS -1 |--
Rung4 - — |--
PULSOS_RESTA_POSI2
X23....... 0 Rung4 - Tr4 -] |--
X26. ... 0 Rung6 - Tr7 -— |--
X2T7euiuan. 0 Rungl - Tr2 -— |--
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11 - POU_CONF_PANT Rung0 - - |--
INICIO CONFIGURACION M1
X28.. ..., 11 POU_CONF_PANT Rungl - CONFIGURAR M1 - |--
X29..... .. 11 POU_CONF_PANT Rung2 - - |--
INICIO CONFIGURACION M2
Rung3 - CONFIGURAR M2 -] |--
$X35.. ..., 12 - POU_RUN PANT Rungd - -] |--
BORRAR MARCAS M1
Rungl?2 -] |--
SX36. ... 12 - POU_RUN PANT Rungl3 -] |--
Runglé - -] |--
BORRAR MARCAS M2
X337 e eii v 0 Rung7 - Tr8 - |--
1 - POU_ SEGURIDAD Rungl - - |--
Eliminar emergencia mod
o_run
12 - POU RUN PANT Rungl0 - -—] |--
BORRAR MARCA SALIR D RU
N_P_PANT
3X38. ... 12 - POU_RUN_PANT Rung0 - - |--
VEL MAXIMA M1 RUN PANTL
LA
$X39. ... ... 12 - POU_RUN_PANT Rung3 - -] |--
VEL_INPUT_ PANT M1
SX40. .o enn. 12 - POU_RUN_PANT Rungld - — |-
VEL MAXIMA M2 RUN_P PAN
T
SX41. ... ... 12 - POU_RUN_PANT Rungl5 - -] |--
VEL_INPUT M2 RUN PANT
SX42. . .u ... 12 - POU_RUN_PANT Rungll - - |--
ENCLAVAMIENTO_BOT_ M1
9SX43. ... .. 12 - POU_RUN_PANT Rung20 - - |--
ENCLAVAMIENTO BOT M2
SX44. ... .. 12 - POU_RUN_PANT Rungll - - |--
ENCLAVAMIENTO BOT M1
14 POU_MOTORI1 Rungl - PARAR MOTOR -—\/|--
Rung2 - MOVER MOTOR - |--
SXA45. ... ... 12 - POU_RUN_PANT Rung20 - - |--
ENCLAVAMIENTO BOT M2
15 - POU_MOTOR2 Rung0 - RUN_FFD M2 -— |--
Rungl - RUN_RWD M2 -— |--
2X46. .. ... 12 - POU_RUN_PANT Rung8 - VEL NULA M1 -— |--
Rungll - — |--
ENCLAVAMIENTO_ BOT_ M1
14 POU_MOTORI1 Rungl - PARAR MOTOR - |--
Rung2 - MOVER MOTOR -1/ |--
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SXAT ..o 12 - POU_RUN_PANT Rungl9 - M2 PARANDO - |--
Rung20 - —] |--
ENCLAVAMIENTO BOT M2
IXA48. ... 12 - POU_RUN PANT Rungll - — |--
ENCLAVAMIENTO BOT M1
$X49. ... ... 12 - POU_RUN PANT Rung20 - - |--
ENCLAVAMIENTO BOT M2
%X60....... 15 - POU_MOTOR2 Rung0 - RUN_FFD M2 - |--
Rungl - RUN_RWD M2 — |--
SX61. .. 13 - POU_POSI Rung8 - BORRAR MARCAS -— |--
X620 8 - POU MODO_BOTONERA Rungll - VEL NULA M2 - |-=
SX64. ... ... 10 - POU_MODO PANTALLA |Rung3 - -] |--
CAMBIAR A PANT POSI PRI
NCIPAL
13 - POU_POSI Rung8 - BORRAR MARCAS -—] |--
SX65. ... 13 - POU_POSI Rung6 - -—] |--
MARCA MEDIDAS VAR
Rungl0 - -] |--
GUARDAR POSI INIT
SX66. e 13 - POU_POSI Rung7 - -—] |--
GUARDAR ELECCION POSI1
Rung27 - -] |--
CAMBIAR A PANT INFO_ POS
I2
Rung32 - REGISTRO FIFO - |-=
$X67 ... 13 - POU_POSIT Rungll - -] |--
ACTIVAR TESTIGO OPERACI
ON
Rungl9 - - |--
ESCRIBIR VEL EN VAR
Rung20 - - |--
CALCULAR PULSOS RESTANT
ES
Rung2l - FIN POSI - |--
15 - POU_MOTOR2 Rung0 - RUN_FFD M2 -—| |--
Rungl - RUN_RWD M2 -— | --
$X68....... 13 - POU_POSI Rung27 - - |--
CAMBIAR A PANT_ INFO_POS
I2
SX69. ... 13 - POU_POSI Rungl2 - - |--
ACTIVAR TESTIGO FIN
Rung22 - ACTIVAR M1 - |--
Rung24 - - |--
ESCRIBIR VEL ATV
SXT0. ... ... 13 - POU_POSI Rung28 - - |--

CAMBIAR A PANT ELEGIR M
EDIDAS
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Rung30 - ELEGIR MEDIDAS |--| |--
SXTL.o.ouun. 13 - POU_POSI Rung25 - -1 |-=
VELOCIDAD NULA ATV
Rung26 - - |--
TERMINAR PROCESO
SXT72 .. 0 Rung8 - Tr9 -] |--
1 - POU_SEGURIDAD Rung3 - -— |--
Eliminar emergencia pos
i
13 - POU_POSI Rung3 - —] |--
BORRAR_MARCA SALIR POSI
Rung8 - BORRAR MARCAS — |--
SXT3....... 13 - POU_POSI Rung34 - - |--
CAMBIAR_ PANT POSISCIONA
NDO2
Rung38 - -] |--
BORRA_MARCA FIN POSI2
Rung39 - -] |--
TEMP_ENTRE MEDIDAS
Rung40 - |--
SXT6. ... 13 - POU_POSI Rung5 - -] |--
BORRAR MARCA ATRAS POSI
$X79. .. 13 - POU_POSI Rung29 - — |-
CAMBIAR PANTALLA ELECCI
ON
Rung32 - REGISTRO FIFO |--| |--
9X80. ... ... 13 - POU_POSI Rung32 - REGISTRO FIFO |--| |--
Rung33 - SACAR MEDIDAS |--| |--
$X8l....... 13 - POU_POSI Rung34 - — |--

15 - POU_MOTOR2

CAMBIAR PANT POSISCIONA
NDO2

Rung36 -
PULSOS_RESTANTES POSI2

Rung37 - FIN POSI2
Rung40

Rung4l -
ESCRIBIR VEL EN_VAR

Rung0 - RUN FFD M2

Rungl - RUN RWD M2
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ANEXO 1

1 Configuraciony programacion de la pantalla HMI.

A continuacidn, se detallard como se debe llevar a cabo la configuracidn y la programacion de la
pantalla HMI.

1.1 Configuracion previa de la pantalla HMI.

1. Iniciar el entorno de desarrollo de la pantalla HMI, Vijeo Designer.

2. Crear un proyecto nuevo: presionamos siguiente, nombramos el proyecto vy
presionamos finalizar (Figura 1).

Vijeo Designer

X Crearun nuevo proyecto X

Bienvenido a Vijeo Designer Nombre del proyecto a crear
Nambre del proyecto | Prueba_tigl

£Qué desea hacer?

(® Crear un nuevo proyecto Desciipcion o comentario

() Abrir itimo proyecto - Proyecto
() Abiir proyecto existente:
Tipo

3 ] N e e vmievo st masadko)de ikogo 3 OProyectocon 2 z| =

(@) Proyecto con un sélo destina

[ Contrasefia del proyecto
Ingrese contrasefia

Confirme contrasefia

Recordar (opcional)

Finalizar Cancelar

< irds Finalizar Canclar < Airss
Figura 1. Captura de como crear un proyecto nuevo.

3. Una vez esté el proyecto creado, hay que afadir un controlador; sin este paso solo se
podria desarollar el proyecto a nivel local. Para ello, en el navegador de la parte izquerda

de la pantalla, en ultimo lugar esta la opcién de anadir un nuevo controlador,
Administrador de E/S (Figura 2).

Prueba_tfg

=-[7] DestinoT

5% Paneles graficos
- Paneles base

1: Panell

I! Ventana emergente
Paneles principales
----- Formularios e informes
- [a) Acciones

-3 Entorno

[]---% Biblioteca de recursos
E]---Pﬂe Alarmas y eventos

----- I Recetas

& [5] Registrando datos £
..... Variables

----- %, Administrador de E/S

100

200

L

e

LT Dl oL L ol

Ay

.I?El.l...!.._l. 1

it

Figura 2. Adadir un controlador al proyecto.

Se hace clic derecho sobre Administrador de E/S y se abrird una pequefia ventana de
didlogo con el mensaje Nuevo Controlador. Se selecciona con un clic que dard lugar a la
apertura de otra ventana de didlogo. Se selecciona el tipo de comunicacion deseada,
Modbus Slave (RTU) en nuestro caso, y se acepta (Figura 3).
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Fabricante:

Schneider Electric Industries SAS ~
Controlador: Equipe:

Jbus (ATU) Modbus Slave (RTU)

Modbus (RTU) Modbus Slave TCR/P

Modbus Slave

Modbus TCR/IP
PacDrive - Ethernet
Uni-Telway

HKWAY TCPAP

Aceplar Cancelar Ayuda

Figura 3. Configurar las comunicaciones.

Una vez aceptado, se abre otra pantalla; no hay que modificar nada, sélo nos informa
de cuantas bobinas hay (entadas y salidas discretas) y de cuantos registros se dispone
(registro de datos, palabras de 16 bits). Sin embargo, es informacién muy importante ya
que la aplicacion no puede exceder estos limites. Si la aplicacidn lo necesitara se pueden
aumentar tanto las bobinas como los registros. Esta operaciéon se puede llevar a cabo
también a posteriori (Figura 4).

Fabricante: | Schneider Electric Industries SAE| Contro | Modbus Slave |
Memoria del dispositivo ariables
Bobinas 96 - Orden palabra de doeble Primera palabra alta
A palabra
. - ASCI Mostrar orden = .

Ingresos Discretos | 96 Primer byte bajo

g ~ de byte byte baj i
Registros de 100 -
Ingreso - ldentificacion del dispositivo de lectura
Registros de =
almgacenaje 100 S [ codigo del producto

Aceptar Cancelar Ayuda

Figura 4. Configurar el nimero de bobinas y registros de comunicacion.

4. Por ultimo, hay que configurar los parametros de la comunicacion. Para ello hay que
hacer doble clic sobre ModbusSlaveRTUO1[COM1] y se abrira otra ventana de didlogo
en la que se podrad llevar a cabo la configuracion.

Configuracién del equipo X
Puerto COM COomM1 Bit de paridad Par ~
Interfaz serie RS-485 £ Bit de parada 1 £
Control de flujo Ninguno I‘;:{'Dg;”d de los ]

Velocidad de

- 18200 v Tiempo d =

transmisidn iempo de espera [ 3 &l e
trans. I:

Direccion del equipo 1 - X ¥

e — ‘alores predeterminados

[ECE1131 Sintaxis

0-tasado (Predeterminado) w

Cancelar Ayuda

Figura 5. Configurar los pardmetros de la comunicacion Modbus Slave.

Los parametros que hay que configurar son los siguientes (Figura 5):
e El medio fisico de la comunicacidn, RS-485, ya viene por defecto.

e Velocidad de transmisién, 19200 baudios: tiene que ser la misma en todos los
dispositivos de la red.

e Direccion de esclavo: 1, en nuestro caso.

166



indice

e Bit de paridad: par, igual en todos los demas dispositivos.

e Bit de parada: 1, igual en todos los dispositivos.

e Tiempo de espera, el tiempo que hay que esperar entre dos mensajes: 3 ms, en
el apartado dedicado a las comunicaciones se explica con detalle este
pardmetro.

e IMPORTANTE, hay que seleccionar la casilla IEC61131: es el estandar del
lenguaje de programacion de autdmatas programables. Sin esta casilla la
aplicacion no funcionara.

1.2 Programacion de los elementos utilizados.

A continuacion, se detallarda como se ha llevado a cabo la programacién de los elementos y
funciones utilizadas por la aplicacion. Se ha programado: interruptores, pilotos, indicadores
numeéricos, acciones, crear variables y crear nuevos paneles (las diferentes pantallas).

Todo ello es una pequefia parte de todo lo que ofrece el dispositivo: cabe la posibilidad de
programar recetas (aplicaciones que emplean la mezcla de diferentes elementos), alarmas y
eventos (seguridad), registro de datos (se pueden tomar datos), scripts (programacion de tareas
internas).

1.2.1 Crear nuevo panel.

El proyecto se inicia con un solo panel, siendo necesario crear diferentes paneles a medida que
la aplicacidn aumenta de tamafio.

Hay que desplazarse al navegador situado en la parte izquierda, hacer clic derecho sobre Paneles
Base; se abrird una ventana de dialogo; clic sobre Nuevo Panel y se creard automaticamente el
nuevo panel. Aparecera justo debajo de la pantalla existente.

1.2.2 Crear variables.

Los elementos que hay que programar, ya sean interruptores, pilotos, indicadores numéricos,
estan ligados a variables internas (sélo se utilizan internamente) o externas (la mayoria,
utilizadas por la aplicacién). Dependiendo de estas los elementos realizardn una accién u otra.
Hay dos formas de crearlas: una antes de generar los elementos y la otra a la vez que estos.

Para crear una variable, primero hay que hacer un clic sobre Variables en el navegador
izquierdo. Se abrira en el espacio de trabajo una ventana nueva. En la esquina izquierda de la

. , . , H . .
misma esta el siguiente simbolo “* sobre el cual hay que pinchar. Esto dara lugar a la apertura
de una ventana de didlogo (Figura 6).
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Figura 6. Captura de como se crea un variable.

Hay que elegir qué tipo de variable va a ser: entero, entero doble, real, booleana, caracteres,
etc. Hay que indicar si va ser una variable interna o externa. Por ultimo, hay que configurar la
direccion de memoria que va ocupar; haciendo clic sobre el recuadro situado a la izquierda de
Direccion del dispositivo. Esto va a depender de si es un registro o una bobina. En la imagen
siguiente se muestra el ejemplo de una palabra entera, %¥MW10. En el caso de las bobinas van

a ser %Mxx (Figura 7).

Figura 7. Captura de como se le asigna una direccion a la variable creada.

Nueva variable *
Corfiguracion de E/S | Earala de datas | flzma
Propiedades basicas Maodbus (Slave) s

Nombre de |a variablg Direcoidn | ZMwi v
IINTD1
Tipo de datos Desplazamiento 1] :
INT
Bit[i]: ~

Crigen de datos

) Intemo Vista previa: kw0

Refersncia Cancelar Apuda
(®) Extemo
Direccion Indirecta
Aceptar Cancelar HAyuda

La otra forma de crear las variables es hacerlo a la vez que se crean los elementos. En el
momento que se vaya a vincular una variable con el nuevo elemento se abrird un cuadro de
didlogo. Si la variable no existe, se podra crear desde este mismo sitio: basta con hacer clic sobre
el simbolo de la esquina superior izquierda; el mismo simbolo que en el procedimiento anterior.

A continuacion, se muestra una figura con un ejemplo de variables creadas (Figura 8).

Mombre
L1 gooLo
L gooLoz
" Palabral
" Palabra2

B N

Tipo de datos  Crigen de dat... Grupo de escaneo

BOOL
BOOL
INT
INT

Figura 8. Ejemplo de variables creadas.

Externo ModbusSlaveRTUN
Externo ModbusSlaveRTUO
Externo ModbusSlaveRTUO
Externo ModbusSlaveRTUN

Direccidn de dispositive
S0

M1

FHahIW0

MW
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1.2.3 Interruptores.

Son elementos que se van utilizar como pulsadores mayoritariamente. Van a tener asociados
bobinas, %Mx.

Para crear uninterruptor hay que situarse en el espacio de trabajo, tener el panel deseado visible
y seleccionar el simbolo de los interruptores con un clic. Hay que situarse sobre el panel, clic
izquierdo sobre el punto de comienzo del interruptor, desplazar hasta el punto final deseado y
volver a hacer clicizquierdo. Se va a dibujar un rectangulo y se abrird un cuadro de configuracién
del elemento. En el recuadro Nombre se le asignara la designacidon deseada. En el recuadro
Operacion seleccionamos Bit, ya que va ser un simple interruptor. El recuadro Destino es el
destinado a la variable (bobina) sobre la cual va a actuar el interruptor. Hay que hacer clic sobre
el simbolo que hay dentro del recuadro; esto dara lugar a la apertura de otro cuadro de dialogo
para elegir la variable (bobina). Se elige la variable o se crea una nueva y se acepta.

Lista de variables X
General | Colores  Etiqueta  Visibiidad  Avanzado A m B |Ewmwn Al -
Modo @ Interruptor () Interruptor con Pilato Cateqoriz Primitiva “ n |
Nombre Interruptor01 B =N Joestino 1]
00001 v £l Externo
Estado T L [Aribal l:‘ i =L BOOLO1 [ %MO]
G LI BOOLO2 [ %M1]
Piloto. o B Invertir al pulsar
W U 2 L Palabrat [ %MW ]
Alpulsar  Durante la pulsacién Al lberar i et Palabra2 [oaMW1]
LB Interno
e
Operacién

@ set

(O Reset

O Altemar

() Temporalmente activado

O Temporalmente desactvada

Destino
\ 2 una varisble i 5 oo o dotas dete @
Agregar >
Vijeo
Aceptar Cancelar Ayuda Aceptar Cancelar

Figura 9. Crear y configurar un interruptor.

La variable elegida aparecera en el recuadro Destino, al hacer clic sobre agregar. Se puede
configurar la apariencia del elemento: color, texto, etc.; con las pestafias Colores y Etiqueta
(Figura 9).

En la pestaia Avanzado una opcidn interesante es la de Activar enclavamiento. Su mision es
que, el interruptor no va a estar disponible hasta que la bobina que tiene asignada esté activa
(Figura 10).
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Configuracién del interruptor X
General | Colores Etiqueta Visiidad Avanzado General Colores FEtiqueta Visibiidad =~ Avanzado
Modo @ Interruptor () Interruptor can Pilota Categoria | primitva v [Aactivar endavamiento [ 500L02 [
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- 00005 v
Estado | 0 [arba] [ Activar moritor 4
Pioto In [tnvertir al pulsar
Alpulsar | Durante la puisacién Al liberar [Retardo a la activacién (seg) 1
Operadin X[+
e e reand [ Avisador al pulsar
Gperadén
(O set
Sequridad deshabiitada
O Reset
O lternar

@® Temporaimente activado

() Temporaimente desactivado

Destino

B Q
Apiicar Agregar > | [ < >
Aceptar Cancelar Ayuda Cancelar Ayuda

Figura 10. Programar opciones avanzadas de interruptores.

1.2.4 Pilotos.

Se configuran de la misma manera que los interruptores, con la salvedad de que no hay que
configurar la parte de pulsar.

1.2.5 Indicadores numéricos.

Estos se pueden programar como simples visualizadores o para poder introducir datos. El
procedimiento es muy parecido a los interruptores, pero en este caso las variables asignadas
van a ser palabras, %MWxx. En el caso de que sea solo un visualizador, se va mostrar el valor de
la variable, pero si es configurado como introduccion se va escribir el valor dentro de la palabra.

General Modo de introduccion  Colores  Visiblidad ~ Avanzado

Nombre | VisualizadorNumérico01 Estilo
00026

Tipo de datos (@) Entero () Flotante

Variable trodlizca L o ) |[] Suprimir cero(s) ] Habiltar modo de introdu
Mostrar digitos X EI Mostrar cerols)

Formato Dec. ~ [ Agrupacién de digtes

Recurso de fuente | <Use param. locales = ~ u:|§

Idioma | 1: Idiomal

" Ancho de
Fuente | Vijeo Moderno 8x13 fuente 8 ~
" Altura de
Estilo de fuente | Normal fuente |2 =
123456
Alineacién = | Unidad l:l
Aceptar Cancelar Ayuda

Figura 11. Crear y programar un indicador numérico.

En el recuadro Nombre, se le asigna la designacién deseada, en Variable, la variable a mostrar
0, si se habilita Habilitar modo de introduccidn, la que se va a escribir. La configuracién es muy
parecida a los otros elementos en cuanto a la configuracion de la apariencia (Figura 11).

1.2.6 Acciones.

Las Acciones son cambios que se van a producir en funcién de la evolucién de ciertas variables.
En el caso de nuestra aplicacidn se van a utilizar para que los paneles cambien en funcién de la
evolucidn del programa. Hay un gran nimero de ellas como: activar scripts, cambiar de panel,
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emitir sonidos, disparar alarmas, etc. En el caso de nuestra aplicaciéon solo programaremos
cambiar de panel en funcién de cémo evoluciona el programa.

A continuacidn, se detallara el procedimiento para programar una accidén de ese tipo.

Primero hay que hacer clic izquierdo sobre Acciones en el navegador izquierdo, y se abrird una
ventana nueva en el espacio de trabajo. Acto seguido se hace clic sobre el simbolo de nueva

accién de la parte superior izquierda, , lo que dara lugar a la apertura de una ventana de
didlogo.

Configuracion de la accidn X
Tipo de disparador Condicional ~
Publicar en HMI Runtime: ~

La propiedad de Web Gate debe estar habilitada cuando que se publica en Web Gate

[ Activar enclavamiento  [7¢ocizcs wns

xpresion de condiadn vald:

Las acciones se ejecutan cuando |a expresidn es verdadera

Variable del disparador | 300L01 9 |

Condicién del disparador | Cuando es verdadero w

< Atras Siguiente > Cancelar Ayuda

Figura 12. Primer paso en la programacion de una accion.

En el campo Tipo de disparador, selecionamos Condicional. A continuacion, se selecciona la
variable del disparador y se presiona Siguiente (Figura 12).

Configuracién de la accién *
Descripdon |
Operacidn |Panel ~ x|t ¥
Cambiar panel[7]

(®) Cambiar panel

ID del panel Lista de paneles b
2: Panel2 % Paneles graficos

=[5 Paneles base
1: Panell

(C) Panel anterior

Aplicar I Agregar > I

Aceptar Cancelar

= Atras Siguiente > Finalizar Cancelar Ayuda

Figura 13. Segundo paso en la programacion de una accion.
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En la opcién Operacidn, seleccionamos Panel. En el momento en que la variable del disparador
es verdadera, se cambiara al panel deseado. Para elegir el panel al que se va a cambiar, se hace
clic sobre el rectangulo de la zona de Cambiar panel. Se abrird un nuevo cuadro de dialogo; se
selecciona el panel deseado; se acepta; el cuadro se cerrara; se agrega (Agregar >) y por ultimo
se pulsa sobre finalizar (Finalizar) (Figura 13).
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