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A Objetivos de desarrollo sostenible

El documento referente a los objetivos de desarrollo sostenible se ha apoyado en el plan
de rescate para las personas y el planeta generado por las Naciones Unidas (Visitado:
12/10/2023).

A.1 Puntos claves a tener en cuenta como objetivos de
desarrollo sostenible

Una voz de alarma: el progreso de los Objetivos de Desarrollo Sostenible a la mitad del
camino.

1. Objetivo 1: Fin de la pobreza.

Si las tendencias actuales persisten, aproximadamente 575 millones de personas
seguiran viviendo en condiciones de pobreza extrema para el ano 2030. Alarman-
temente, solo un tercio de los paises habran logrado reducir a la mitad sus niveles
nacionales de pobreza en ese mismo periodo.

A pesar de los avances en la expansion de la proteccion social durante la crisis de la
COVID-19, méas de 4000 millones de personas en todo el mundo contintian despro-
vistas de cualquier forma de seguridad social. Incluso en el siglo XXI, numerosos
grupos vulnerables, como los jovenes y los ancianos, atn carecen de cobertura de
los programas de proteccion social obligatorios.

Un hecho preocupante es que la proporciéon del gasto piiblico destinado a servicios
esenciales, tales como la educacion, la atencion médica y la proteccion social, es
notablemente mayor en las economias avanzadas en comparacion con las economias
emergentes y en desarrollo.

Para cumplir con el compromiso crucial de erradicar la pobreza y garantizar que
nadie quede atras, es fundamental intensificar las medidas y la inversion destinadas a
ampliar las oportunidades econémicas, mejorar la calidad de la educaciéon y extender
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la cobertura de la proteccion social para todos, en especial para aquellos que se
encuentran en situaciones de exclusion social.

En este caso no procede con el proyecto del trabajo de fin de grado.
Objetivo 2: Hambre cero.

El namero de personas que sufren hambre e inseguridad alimentaria ha continuado
aumentando desde el ano 2015, y factores como la pandemia, los conflictos, el cambio
climético y las crecientes desigualdades solo han exacerbado esta situacion. En el
ano 2022, aproximadamente el 9,2 % de la poblaciéon mundial lidiaba con la grave
problematica del hambre crénica, lo que se traduce en alrededor de 735 millones
de personas. Esto representa un aumento de 122 millones en comparacion con las
cifras de 2019. Ademas, se estima que un alarmante 29,6 % de la poblaciéon global,
es decir, unos 2400 millones de personas, enfrentaban inseguridad alimentaria en
distintos niveles, lo que significa que no tenfan acceso a una alimentaciéon adecuada.
Esta cifra refleja un incremento de 391 millones de personas en comparaciéon con
las cifras de 2019.

Se calcula que en el ano 2022, a pesar de los esfuerzos desplegados en todo el mundo,
45 millones de ninos menores de 5 anos padecian emaciaciéon, 148 millones sufrian
retraso en su crecimiento y 37 millones presentaban sobrepeso. Es evidente que se
requiere un cambio fundamental en la direccién de estos indicadores para poder
alcanzar las metas de nutriciéon establecidas para el ano 2030.

Para materializar el objetivo de hambre cero en el ano 2030, es imperativo adop-
tar medidas coordinadas de urgencia y poner en marcha soluciones normativas que
aborden las profundas desigualdades, transformen los sistemas alimentarios, invier-
tan en practicas agricolas sostenibles, y reduzcan y mitiguen los impactos de los
conflictos y la pandemia en la nutriciéon y la seguridad alimentaria a nivel global.

En este caso no procede con el proyecto del trabajo de fin de grado.
Objetivo 3: Salud y bienestar.

En los tltimos anos, se han logrado avances notables en la mejora de la salud en
todo el mundo. Por ejemplo, 146 de los 200 paises o regiones han alcanzado o estéan
en camino de alcanzar las metas de los Objetivos de Desarrollo Sostenible (ODS)
relacionadas con la reducciéon de la mortalidad en menores de 5 anos. Ademas, el
tratamiento eficaz del VIH ha permitido reducir en un 52 % las muertes relacio-
nadas con el SIDA a nivel global desde 2010, y al menos una enfermedad tropical
desatendida ha sido erradicada en 47 paises.

No obstante, en otros aspectos, como la disminucion de la mortalidad materna y
la expansion de la cobertura sanitaria universal, los avances han sido insuficientes.
En el ano 2020, aproximadamente 800 mujeres perdian la vida a diario debido a
complicaciones en el parto o embarazos en todo el mundo. Ademés, en 2019, 381
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millones de personas cayeron en la pobreza extrema o se sumieron aiin més en ella
debido a los gastos directos en atencion médica.

La pandemia de la COVID-19 y las crisis actuales han obstaculizado significati-
vamente el progreso hacia el logro del Objetivo 3. La vacunacion infantil ha ex-
perimentado su mayor retroceso en tres décadas, y las muertes por tuberculosis y
paludismo han aumentado en comparaciéon con los niveles previos a la pandemia.

Para superar estos retrocesos y las persistentes deficiencias en la atencion sanitaria,
es esencial aumentar la inversiéon en los sistemas de salud para apoyar a los paises
en su proceso de recuperacion y fortalecer su resiliencia ante las futuras amenazas
en materia de salud

En este caso no procede con el proyecto del trabajo de fin de grado.
. Objetivo 4: Educacion de calidad.

Los avances hacia la consecucién de una educacion de calidad ya eran insuficientes
antes de la pandemia, pero la COVID-19 ha tenido un impacto devastador, generan-
do retrasos en el aprendizaje en cuatro de cada cinco de los 104 paises estudiados.

Sin medidas adicionales, solo uno de cada seis paises lograra alcanzar la meta de la
finalizacion de la ensenanza secundaria universal para el ano 2030. Esto significa que
alrededor de 84 millones de ninos y jévenes se quedaréan sin acceso a la educacion, y
aproximadamente 300 millones de estudiantes carecerédn de las competencias basicas
en aritmética y alfabetizacion necesarias para prosperar en la vida.

Para alcanzar las metas nacionales del Objetivo 4, que han tenido que reducirse en
comparacion con los objetivos originales, 79 paises de ingresos bajos y medio-bajos
aun se enfrentan a un déficit de financiaciéon anual promedio de 97.000 millones de
dolares.

Con el fin de cumplir con el Objetivo 4, es imperativo que la financiacion de la
educacién se convierta en una prioridad en las inversiones nacionales. Ademas, re-
sulta esencial implementar medidas como la gratuidad y la obligatoriedad de la
educacion, el aumento de la cantidad de docentes, la mejora de las infraestructuras
escolares bésicas y la adopcion de la transformacion digital en el ambito educativo.
Estas acciones son fundamentales para garantizar un acceso equitativo a una edu-
cacion de calidad y preparar a las generaciones futuras para un mundo en constante
evolucion.

En este caso no procede con el proyecto del trabajo de fin de grado.
. Objetivo 5: Igualdad de género.

Con solo siete anos restantes para el plazo establecido, es preocupante observar que
apenas el 15,4 % de los indicadores del Objetivo 5, sobre los cuales se disponen de
datos, se encuentran bien encaminados, mientras que el 61,5% estan moderada-
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mente encauzados y el 23,1 % estan lejos o muy lejos de las metas establecidas para
el ano 2030.

En muchos aspectos, los avances han sido desesperadamente lentos. A este ritmo, se
estima que se requerirfan 300 anos para poner fin al matrimonio infantil, 286 anos
para colmar las brechas en la proteccion legal y erradicar las leyes discriminatorias,
140 anos para lograr una representacion igualitaria de las mujeres en cargos de
poder y liderazgo en el ambito laboral, y 47 anos para alcanzar una igualdad de
representacion en los parlamentos nacionales.

Para lograr el Objetivo 5, es esencial que se ejerza un liderazgo politico sélido y
se realicen inversiones significativas, ademas de llevar a cabo reformas normativas
integrales que desmantelen las barreras sistémicas que obstaculizan el avance hacia
la igualdad de género. La igualdad de género debe ser un objetivo que atraviese
todas las areas, y debe ser un pilar fundamental en las politicas, los presupuestos
y las instituciones nacionales. Solo a través de un compromiso firme, la accion
coordinada y la inversion en la igualdad de género se podra lograr un progreso
significativo en el cumplimiento de este objetivo crucial

En este caso no procede con el proyecto del trabajo de fin de grado, no obstante, es
relevante senalar que, dentro de Extrusax S.L., se promueve activamente la igualdad
de género. Esto se refleja tanto en términos econémicos, mediante el respeto a la
igualdad salarial, como en el &mbito personal dentro de la planta de trabajo.

Objetivo 6: Agua limpia y saneamiento.

A pesar de los notables avances, todavia existen miles de millones de personas que
carecen de acceso a agua potable segura, saneamiento basico e instalaciones de
higiene adecuadas. Para lograr una cobertura universal de estos servicios para el
ano 2030, seré necesario acelerar significativamente las tasas de progreso actuales
en todo el mundo: seis veces en el caso del acceso a agua potable, cinco veces en el
saneamiento y tres veces en lo que respecta a la promocion de précticas de higiene
adecuadas.

Aunque la eficiencia en el uso del agua ha mejorado en un 9%, el estrés hidrico
y la escasez de agua siguen siendo motivos de preocupacion en muchas partes del
mundo. En el ano 2020, 2.400 millones de personas vivian en paises que enfrentaban
situaciones de estrés hidrico debido a la falta de acceso a recursos hidricos adecua-
dos. Estos desafios se ven agravados por conflictos regionales y el cambio climatico,
lo que hace que la gestion adecuada del agua sea mas urgente que nunca.

Para reencaminar el cumplimiento del Objetivo 6, es esencial aumentar la inversion
y la capacitacion en todo el sector del agua, promover la innovacion y la accion
basada en evidencia, mejorar la coordinaciéon intersectorial y la cooperacion entre
todas las partes interesadas, y adoptar un enfoque mas integrado y holistico en
la gestion del agua. Esto implica no solo la distribucion y el acceso a agua po-
table, saneamiento e higiene, sino también la sostenibilidad y la gestion eficiente
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de los recursos hidricos en un contexto global marcado por desafios ambientales y
climaticos.

En este caso ¢ procede con el proyecto del trabajo de fin de grado, no obstante
Extrusax S.L. tiene un pozo propio para abastecerse de agua en lo referente a sus
procesos de produccion, ademés de unas instalaciones que cuentan con depuradoras
biologicas, depuradoras fisicoquimicas y desmineralizadoras para tratar el agua y
sus vertidos.

. Objetivo 7: Energia asequible y no contaminante.

El mundo esté avanzando en direccion a las metas de energia sostenible, aunque a un
ritmo insuficientemente rapido. Si continuamos a este paso, para el ano 2030, apro-
ximadamente 660 millones de personas seguiréan careciendo de acceso a la energia
eléctrica, y casi 2.000 millones de personas seguiran dependiendo de combustibles
y tecnologias contaminantes para cocinar.

A pesar de que alrededor del 30% del consumo de energia eléctrica proviene de
fuentes renovables, aun existen desafios significativos en los sectores de calefac-
cién y transporte. Aunque las instalaciones de energias renovables en los paises
en desarrollo estan experimentando un crecimiento anual del 9,6 %, las corrientes
financieras internacionales destinadas a la energia no contaminante contintian dis-
minuyendo, lo que limita la expansion de fuentes de energia limpias y sostenibles
en todo el mundo.

Para asegurarnos de que todos tengan acceso a la energia eléctrica para el ano
2030, es imperativo acelerar la electrificacion de zonas desatendidas, aumentar las
inversiones en energias renovables, mejorar la eficiencia energética y desarrollar
politicas y marcos regulatorios que favorezcan la adopcion de tecnologias y practicas
sostenibles en el sector energético. El acceso universal a la energia sostenible no
solo es fundamental para el desarrollo, sino también para la mitigacion del cambio
climatico y la mejora de la calidad de vida de las comunidades mas desfavorecidas
en todo el mundo.

En este caso, si procede con el proyecto del trabajo de fin de grado. En este apartado
se ha conseguido aumentar la produccion un 15 % y reducir el consumo eléctrico en
un 10 %, de esta forma se ha conseguido indirectamente reducir la producciéon de
contaminacion en relacion con la produccion de la energia consumida.

. Objetivo 8: Trabajo decente y crecimiento econémico.

Diversas crisis amenazan gravemente la economia mundial, y se prevé que el creci-
miento real del Producto Interno Bruto (PIB) mundial per capita se desacelere en
el ano 2023. Las dificiles condiciones econémicas han empujado a un mayor ntimero
de trabajadores hacia el empleo informal, lo que plantea desafios en términos de
seguridad laboral y derechos de los trabajadores.
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A medida que las economias comienzan a recuperarse, la tasa de desempleo mundial
ha experimentado un descenso significativo. No obstante, la tasa de desempleo entre
los jovenes sigue siendo notablemente superior a la de los adultos, lo que indica que
subsisten dificultades para proporcionar oportunidades de empleo adecuadas a esta
poblacién en crecimiento.

La pandemia ha acelerado la adopcion de medios digitales y ha transformado el
acceso a la financiacion. A nivel mundial, el 76 % de los adultos tenian cuentas
bancarias o cuentas en instituciones reguladas en el ano 2021, en comparacion con
el 62 % registrado en 2014.

Para cumplir con el Objetivo 8, serd necesario llevar a cabo una profunda reforma
del sistema financiero para hacer frente al crecimiento de la deuda, la incertidumbre
econémica y las tensiones comerciales. Simultdneamente, es crucial promover la
remuneracion equitativa y el trabajo digno para los jovenes, con un enfoque en
la creacion de oportunidades de empleo sostenibles y de calidad que fomenten el
crecimiento econémico y la inclusion social. La consecucion del Objetivo 8 implica
el compromiso de gobiernos, empresas y la sociedad en su conjunto para abordar
estos desafios y promover un desarrollo econémico més equitativo y sostenible.

En este caso, si procede con el proyecto del trabajo de fin de grado. En este apar-
tado, Extrusax S.L. ha conseguido un mayor rendimiento del proceso de la linea
de producciéon con un menor coste en lo referente a consumos de energia, de la
misma forma, se ha conseguido una mayor calidad de sus productos, teniendo indi-
rectamente un mayor crecimiento econémico. Ademas, Extrusax S.L. ha conseguido
ampliar su numero de plantas de producciéon desde el periodo de 2015-2023, actual-
mente cuenta con tres plantas de produccién con un total de 7 lineas de extrusion,
dos plantas de lacado de perfiles y otras instalaciones.

Objetivo 9: Industria, innovacion e infraestructura.

La industria manufacturera se esté recuperando de la pandemia de la COVID-19 de
manera incompleta y desigual. El crecimiento de la manufactura a nivel mundial se
desacelero al 3,3 % en el ano 2022, comparado con el 7,4 % registrado en 2021. Los
avances en los paises menos adelantados (PMA) estan lejos de ser suficientes para
alcanzar la meta de duplicar la participacion de las manufacturas en el Producto
Interno Bruto (PIB) para el afio 2030. No obstante, es importante destacar que las
industrias de tecnologia de nivel medio-alto y alto presentaron tasas de crecimiento
solidas, lo que indica el potencial de desarrollo econémico en estos sectores.

En el ano 2022, el 95% de la poblacion mundial tenia acceso a una red de ban-
da ancha movil, aunque algunas zonas aun carecen de un acceso adecuado a esta
tecnologia.

Las emisiones de dioxido de carbono (CO2) derivadas de la combustion de energia
y los procesos industriales aumentaron en un 0,9 % a nivel mundial, alcanzando un
nuevo récord historico de 36.800 millones de toneladas métricas. Esto contrasta con
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10.

11.

la tendencia anterior de més de una década de desvinculacién entre las emisiones
de carbono y el crecimiento econémico.

Para alcanzar el Objetivo 9 para el ano 2030, es esencial brindar apoyo a los paises
menos adelantados, invertir en tecnologias avanzadas, reducir las emisiones de car-
bono y mejorar el acceso a la banda ancha moévil. Estos esfuerzos son fundamentales
para impulsar el desarrollo de la industria manufacturera, fomentar la adopcion de
tecnologias limpias y sostenibles, y promover un crecimiento econémico méas equi-
tativo y respetuoso con el medio ambiente.

En este caso, si procede con el proyecto del trabajo de fin de grado. En este apartado
se contempla la mejora de la linea de produccion en la que se instalan dispositivos
y tecnologias industriales dentro de la automatizacion y actualizacion de la linea,
consiguiendo de esta forma innovar en una de sus lineas de priduccion.

Objetivo 10: Reduccion de las desigualdades.

En la mayoria de los paises, los ingresos del 40 % mas pobre de la poblacion au-
mentaron a un ritmo maéas rapido que la media nacional. Sin embargo, los datos
mas recientes, aunque ain no concluyentes, sugieren que la COVID-19 podria ha-
ber perjudicado esta tendencia positiva de reduccion de la desigualdad dentro de
los paises. Ademas, la pandemia provocd el mayor aumento de la desigualdad entre
paises en los tltimos treinta anos.

La discriminacion sigue siendo un problema generalizado, afectando a una de ca-
da seis personas en todo el mundo. Las mujeres y las personas con discapacidad
son especialmente vulnerables y se ven afectadas de manera desproporcionada por
diversas formas de discriminacion.

El ano 2022 fue testigo del mayor ntimero de refugiados jamés registrado, con 34,6
millones de personas desplazadas a nivel global. Este ano también ha sido letal para
los migrantes, con casi 7,000 muertes registradas en todo el mundo.

Para reducir la desigualdad tanto dentro de los paises como entre ellos, es nece-
sario promover la distribucién equitativa de recursos, invertir en la educacion y el
desarrollo de habilidades, implementar medidas de proteccién social, combatir la
discriminaciéon en todas sus formas, apoyar a los grupos marginados y fomentar la
cooperacion internacional para establecer sistemas comerciales y financieros justos
y equitativos. La lucha contra la desigualdad y la discriminacion es esencial para
lograr un mundo mas justo, inclusivo y sostenible para todos.

En este caso, no procede con el proyecto del trabajo de fin de grado. No obstante, en
las plantas de produccion de Extrusax S.L., se promueve activamente la igualdad de
todos los integrantes de la empresa, tanto en términos salariales como en el ambito
personal.

Objetivo 11: Ciudades y comunidades sostenibles.
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12.

Més de la mitad de la poblacion mundial reside actualmente en zonas urbanas,
y se proyecta que esta cifra alcance el 70 % para el ano 2050. Aproximadamente
1,100 millones de personas viven actualmente en barrios marginales o en condiciones
similares en las ciudades, y se espera que 2,000 millones de personas mas vivan en
estas condiciones en los préoximos 30 anos. Este rapido crecimiento urbano plantea
desafios significativos en términos de vivienda, servicios y calidad de vida para las
poblaciones urbanas.

En el ano 2022, solo la mitad de la poblaciéon urbana del mundo tenia acceso conve-
niente al transporte piblico, lo que afecta la movilidad y el acceso a oportunidades
en las ciudades. Ademés, persisten problemas como el crecimiento urbano descon-
trolado, la contaminacion del aire y la limitacion de espacios ptuiblicos abiertos, lo
que afecta la calidad de vida y la sostenibilidad de las ciudades.

Desde 2015, el nimero de paises con estrategias nacionales y locales de reduccion
del riesgo de desastres se ha duplicado, lo que es un paso positivo hacia la mejora
de la resiliencia urbana.

Para alcanzar el Objetivo 11, los esfuerzos deben centrarse en la implementacion
de politicas y practicas de desarrollo urbano inclusivas, resilientes y sostenibles.
Esto incluye priorizar el acceso a servicios basicos, viviendas asequibles, transporte
eficiente y la creacion de espacios verdes accesibles para todos. La planificacion
urbana debe ser guiada por principios de sostenibilidad y equidad, asegurando que
las ciudades del futuro sean lugares donde todas las personas puedan vivir con
dignidad y prosperidad.

En este caso, no procede con el proyecto del trabajo de fin de grado. No obstante,
los productos de Extrusax S.L. estan destinados mayormente a la construccion de
edificios e infraestructuras, mejorando en ese aspecto de forma general la construc-
cion de viviendas y estructuras arquitectonicas.

Objetivo 12: Produccion y consumo responsables.

La huella material per capita en los paises de ingresos altos es 10 veces superior a la
de los paises de ingresos bajos, lo que refleja un marcado desequilibrio en el uso de
recursos naturales a nivel global. Ademés, el mundo se encuentra significativamente
rezagado en sus esfuerzos por reducir a la mitad la pérdida y el desperdicio de
alimentos per cépita para el ano 2030, lo que implica un desafio importante en la
lucha contra el hambre y la promocién de la sostenibilidad alimentaria.

Las crisis mundiales, en lugar de fomentar practicas sostenibles, han generado un
resurgimiento de las subvenciones a los combustibles fésiles, que casi se duplica-
ron de 2020 a 2021. Esta tendencia es contraproducente para los esfuerzos en la
reduccion de emisiones de carbono y el combate al cambio climatico.

A pesar de que ha habido un aumento en la presentaciéon de informes sobre sos-
tenibilidad empresarial y sobre politicas de adquisiciones piiblicas, esta tendencia
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disminuy6 en el caso del consumo y la supervision del turismo sostenible, un sector
importante en términos de desarrollo econémico y sostenibilidad.

El consumo y la produccion responsables deben ser una parte integral de la recupe-
racion de la pandemia y de los planes de aceleracion de los Objetivos de Desarrollo
Sostenible. Para ello, es crucial la implementacion de politicas que promuevan un
cambio hacia practicas sostenibles, fomentando la eficiencia de recursos, la reduc-
cion de residuos, y la adopcion de tecnologias limpias en todos los sectores de la
economia. Esto es fundamental para garantizar un futuro sostenible y equitativo
para las generaciones presentes y futuras.

En este caso, no procede con el proyecto del trabajo de fin de grado. En este aspec-
to, Extrusax S.L. se destaca por su compromiso con la sostenibilidad, reutilizando
el aluminio descartado y chatarreado para su posterior manipulacién y reaprove-
chamiento. De esta manera, se lleva a cabo el reciclaje de todo el material posible
en forma de tochos de aluminio.

Objetivo 13: Acciéon por el clima.

Ante la inminencia de un cataclismo climéatico, es imperativo reconocer que el ritmo
y la escala de los actuales planes de acciéon por el clima son completamente insufi-
cientes para abordar con eficacia el cambio climéatico. Los fen6menos meteorolégicos
extremos, cada vez mas frecuentes e intensos, ya estan teniendo repercusiones en
todas las regiones de la Tierra. El aumento de las temperaturas agravara atin maés
estos peligros, planteando riesgos graves para la vida en el planeta.

El Grupo Intergubernamental de Expertos sobre el Cambio Climéatico (IPCC) sub-
raya que es esencial comenzar ahora a reducir de forma radical, rapida y sostenida
las emisiones de gases de efecto invernadero (GEI) en todos los sectores, y mantener
estas medidas a lo largo de la proxima década. Para limitar el calentamiento global
a 1.5°C por encima de los niveles preindustriales, las emisiones ya deberian estar
disminuyendo y necesitan reducirse casi a la mitad para 2030, lo que significa que
tenemos solo siete anos para realizar cambios significativos.

Es crucial tomar medidas urgentes y transformadoras que trasciendan maés alla de
meros planes y promesas. Esto implica aumentar las ambiciones en la reduccion
de emisiones, abarcar economias enteras y avanzar hacia un desarrollo resiliente al
clima. Al mismo tiempo, debemos trazar una trayectoria clara hacia la consecucion
de cero emisiones netas, lo que requiere una profunda transformaciéon en la forma en
que generamos y utilizamos energia, producimos alimentos, gestionamos recursos
naturales y desarrollamos tecnologias limpias.

El tiempo se estda agotando, y es esencial tomar medidas inmediatas para evitar
las consecuencias catastroficas del cambio climéatico y garantizar un futuro sosteni-
ble y habitable para las generaciones venideras. La accion climética debe ser una
prioridad global y una responsabilidad compartida por todos los paises, gobiernos,
empresas y ciudadanos.
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En este caso, si procede con el proyecto del trabajo de fin de grado. En la linea de
produccion, se ha logrado una significativa reduccion de las emisiones de energia
gracias a mejoras en la produccion y una disminucién en el consumo. Ademés, se ha
implementado un sistema de filtros dentro de la planta que absorbe las particulas
en suspension y se cuenta con sistemas de control mediante quemadores de humos.

Objetivo 14: Vida submarina.

El océano esta en estado de emergencia, ya que el aumento de la eutrofizacion, la
acidificacion, el calentamiento de los océanos y la contaminacion por plésticos estan
deteriorando su salud. Ademas, persiste la alarmante tendencia a la pesca excesiva,
que ha provocado el agotamiento de mas de un tercio de la poblacién de peces en
todo el mundo.

A pesar de algunos avances en la ampliacion de las areas marinas protegidas, la
lucha contra la pesca ilegal, no declarada y no reglamentada, la abolicion de las
subvenciones a la pesca perjudiciales y el apoyo a los pescadores artesanales, las
medidas no avanzan a la velocidad ni a la escala necesarias para alcanzar el Objetivo
14 de desarrollo sostenible.

Para contrarrestar estas tendencias y abordar la emergencia oceanica, se requiere
una acciéon rapida y coordinada a escala mundial. Esto incluye:

= Aumentar la financiaciéon para las ciencias ocednicas para comprender mejor
los procesos y las interacciones del ecosistema marino.

» Intensificar los esfuerzos de conservacion, incluida la creacién de mas areas ma-
rinas protegidas y la implementacion de medidas para reducir la contaminacion
y la pesca excesiva.

= Avanzar en soluciones basadas en la naturaleza y los ecosistemas, que promue-
van la restauracion de habitats marinos y la recuperacion de especies.

= Abordar las interconexiones y los efectos de las presiones inducidas por el ser
humano, como la contaminaciéon y el cambio climatico, que afectan al océano.

» Cambiar urgentemente el rumbo del cambio climatico para salvaguardar el
ecosistema mas grande del planeta, ya que el calentamiento global es una de
las principales amenazas para la salud de los océanos.

Estos esfuerzos son cruciales para preservar la biodiversidad marina, garantizar la
sostenibilidad de los recursos oceénicos y proteger este vital ecosistema que sustenta
la vida en la Tierra.

En este caso, no procede con el proyecto del trabajo de fin de grado.

Objetivo 15: Vida de ecosistemas terrestres.
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Los ecosistemas terrestres desempenan un papel fundamental en el sustento de
la vida humana, contribuyendo a mas de la mitad del PIB mundial y ejerciendo
influencia en diversos valores culturales, espirituales y econémicos.

Sin embargo, el mundo se enfrenta a una triple crisis de cambio climatico, contami-
nacion y pérdida de biodiversidad. La creciente tendencia a la pérdida de bosques,
la degradacion de los suelos y la extinciéon de especies representan una amenaza
grave tanto para el planeta como para las personas.

A pesar de algunos avances en la gestion forestal sostenible, la creacion de zonas
protegidas y la asimilaciéon de valores nacionales de biodiversidad y la responsabi-
lidad del capital natural, la mayoria de las mejoras han sido modestas. El Marco
Mundial de Kunming-Montreal de la Diversidad Biologica, recientemente adoptado,
ofrece al Objetivo 15 un impulso renovado al establecer cuatro objetivos orientados
a resultados que deben alcanzarse para 2050 y 23 metas que deben lograrse para
2030.

Para cumplir con el Objetivo 15, es esencial un cambio fundamental en la relacion
entre la humanidad y la naturaleza, junto con medidas aceleradas para abordar
las causas profundas de estas crisis interconectadas. Esto implica la promociéon
de practicas agricolas sostenibles, la restauracion de ecosistemas degradados, la
proteccion de areas naturales, la reduccion de la contaminacion y la adopcion de
politicas que valoren y protejan la biodiversidad. Ademas, es crucial reconocer el
enorme valor de la naturaleza y su importancia para la salud y el bienestar de las
generaciones presentes y futuras. La conservacion de los ecosistemas terrestres no
solo es esencial para la vida en la Tierra, sino también para el desarrollo sostenible
y la prosperidad de la humanidad.

En este caso, no procede con el proyecto del trabajo de fin de grado.
Objetivo 16: Paz, justicia e instituciones soélidas.

Los conflictos violentos en todo el mundo, tanto los que estédn en curso como los mas
recientes, estdn descarrilando la trayectoria del mundo hacia la paz y la consecucion
del Objetivo 16. Es alarmante que en 2022 se haya producido un aumento de mas
del 50 % en las muertes de civiles relacionadas con conflictos, en gran parte debido
a la guerra en Ucrania.

A finales de 2022, 108,4 millones de personas fueron desplazadas de manera forzosa
en todo el mundo, lo que representa un aumento de 19 millones en comparacion
con finales de 2021, y dos veces y media la cifra de una década atrés.

En 2021, el mundo experimenté el mayor niimero de homicidios dolosos de las
dos tltimas décadas, lo que subraya la importancia de abordar las cuestiones de
violencia y seguridad a nivel global.

Las injusticias estructurales, las desigualdades y los desafios emergentes en materia
de derechos humanos alejan el logro de sociedades pacificas e inclusivas cada vez
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mas. Para alcanzar el Objetivo 16 en 2030, es necesario tomar medidas decisivas
para restablecer la confianza y reforzar la capacidad de las instituciones para ga-
rantizar la justicia para todos y facilitar transiciones pacificas hacia el desarrollo
sostenible.

Esto implica abordar las causas profundas de los conflictos, promover la mediacion
y el diadlogo, proteger los derechos humanos y fomentar la justicia, la igualdad y
la rendicién de cuentas. Ademés, es fundamental trabajar en la prevenciéon de la
violencia y el fomento de una cultura de paz en todas las comunidades y sociedades.
Solo a través de un compromiso global y esfuerzos coordinados podremos avanzar
hacia un mundo mas seguro y justo para todos.

En este caso, no procede con el proyecto del trabajo de fin de grado.
Objetivo 17: Alianzas para lograr los Objetivos.

Después de la pandemia de la COVID-19, los paises en desarrollo se enfrentan a un
aumento sin precedentes de los niveles de deuda externa, agravado por desafios como
la inflacién extrema, la escalada de las tasas de interés, prioridades contrapuestas
y una capacidad fiscal limitada. Esto subraya la urgente necesidad de alivio de la
deuda y asistencia financiera para garantizar la estabilidad econémica y el desarrollo
sostenible en estos paises.

A pesar de que las corrientes de asistencia oficial para el desarrollo (AOD) siguen
alcanzando maximos historicos, el aumento en 2022 se atribuye principalmente al
gasto en refugiados en los paises donantes y a la ayuda a Ucrania. Es necesario
garantizar que la AOD se utilice de manera eficaz y se destine a programas que
promuevan el desarrollo sostenible en los paises receptores.

A pesar de una mejora del 65 % en el acceso a Internet desde 2015, los avances en la
reduccion de la brecha digital disminuyeron después de la pandemia. Se requieren
esfuerzos constantes para garantizar un acceso equitativo a Internet para todos, ya
que la conectividad digital es fundamental para el desarrollo econémico y social en
la era moderna.

Las tensiones geopoliticas y el resurgimiento del nacionalismo dificultan la coopera-
cion y la coordinacion internacionales, lo que destaca la importancia de un aumento
colectivo de las medidas para proporcionar a los paises en desarrollo la financiacion
y las tecnologias necesarias para acelerar la implementacion de los Objetivos de
Desarrollo Sostenible (ODS). La cooperacion global es esencial para abordar los de-
safios globales y promover un desarrollo equitativo y sostenible en todo el mundo.

En este caso, no procede con el proyecto del trabajo de fin de grado.
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B Planos Eléctricos

B.1 Planos eléctricos de potencia y maniobra

En este apartado se adjuntan los esquemas eléctricos de la linea de produccion.
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B.1 Planos eléctricos de potencia y maniobra
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C Calculos

C.1 Calculos dimensionamiento eléctrico

En este apartado se adjuntan las tablas de calculo de los dispositivos de proteccion.
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LINEAS DE LA INSTALACION

sonIIDY D

- . - o - . . . I pOTENCIa | FOTENCIA | . S
GRUPO DE ELEMENTOS Y LINEAS DESCRIPCION CIRCUITO O ELEMENTOS| UNIDADES | CONSUMOS (A) | CONSUMO TOTAL (&) W) TOTAL N°CIRCUITO | N°CUADRO
(W)
MOTOR CENTRAL HIDRAULICA ESTIRAJE 1 421 22000 1
MOTOR CENTRAL HIDRAULICA MESAS 1 10 0000 2
ELEVACION ) )
MOTOR BANDA TRANSPORTADORA 1 1 83 4000 3
MOTOR BANDA TRANSPORTADORA 2 1 83 4000 4
MOTOR BANDA TRANSPORTADORA 3 1 32 1500 5
MOTOR BANDA TRANSPORTADORA 4 1 83 4000 [
MOTOR BANDA TRANSPORTADORA 5 1 83 4000 7
MOTOR BANDA TRANSPORTADORA 1 35 750 3
NEOPRENO 1
MOTOR BANDA TRANSPORTADORA 1 35 750 o
NEOPRENO 2 -
' MOTOR BANDA TRANSPORTADORA 1 35 750 10
MOTORES CUADRO GENERAL - ALTERNA TRIFASICO NEOPRENO 3 -
MOTOR BANDA TRANSPORTADORA 1 35 750 1n
NEOPRENO 4 -
MOTOR BANDA TRANSPORTADORA 1 35 750 1
NEOPRENO 5 -
MOTOR BANDA TRANSPORTADORA 1 35 750 13 1
NEOQPRENO 6 -
MOTOR BANDA TRANSPORTADORA 1 35 750 14
NEOPRENO 7 -
MOTOR BANDA TRANSPORTADORA 1 35 750 15
NEOPRENO 8 -
MOTOR BANDA TRANSPORTADORA 1 35 750 16
NEQPRENO 9
MOTOR BANDA TRANSPORTADORA 1 35 750 17
NEOPRENO 10
LINEA DE CARRIL DE ALIMENTACION GATO MOVIL Alimentacion carril gato movil 1 20.6 20,6 9100 18
Ventiladores 4 35 140
LINEA DE TOMA DE CORRIENTE E IL['Z\!I,\'ACI[')N Tubos led 4 40 160 19
CUADRO GENERAL - ALTERNA MONOFASICO Toma de corriente 1 600
TOTAL 200
Fotocelula sensor laser 8 0.07 0.56 1344
CUADRO GENERAL LINEA DE CONTINUA RELES, 22::::;:“5 i Ddoolf Olgf 2,0;: 50
SENSORES, CONTACTORES Y ELECTROVALVULAS Inductivos 40x 40 4 0.03 012 288
TOTAL 2.64 63.46
CUADRO GENERAL, LINEA DE CONTINUA CAJA BANDAS  [Relés auxiliares 48 0.018 0.86 20,74 21
RELES, SENSORES, CONTACTORES Y ELECTROVALVULAS|Electrovalvulas 38 0,09 342 82,08 12-13-14
TOTAL 4.8 102.82 s
CUADRO GENERAL LINEA DE 110 V AC Electrovalvulas hidraulicas 8 033 2.64 2004 2
ELECTROVALVULAS HIDRAULICAS TOTAL 2004
Motor central hidraulica gato mévil 1 4000
POTENCIA CUADRO GATO MOVIL, MOTORES Motor desplazamiento gato mévil 1 4000 23
Freno desplazamiento gato movil 1 032 130
CUADRO GATO MOVIL LINEA DE 110 V AC Electrovalvulas hidraulicas o 033 297 3267 24
ELECTROVALVULAS HIDRAULICAS 3
Relés auxiliares 16 0,018 029 6,912
Electrovalvulas 9 0,09 081 1944
LINEA DE CONTINUA GATO MOVIL Contactores 3 0,05 0.15 36 25
Inductivos 40x 40 10 0,03 0.3 72
TOTAL 1.55 3715
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CALCULO PROTECCIONES POR CIRCUITOS, TABLA DE INTENSIDADES ADMISIBLES

i « e . i . Iz (&) SECCION
POT.CALC. W) [ T1PO DE INSTALACION | PROTECCTONMECANICA | FP. | TENSION®) | Q) I Fac.corr [ 12 v @) b @) o
22000 08 52 1 52 0 3069 10
9000 08 2 1 n 0 1624 25
3000 08 1 [ 15 RS 13
3000 08 1 1 15 0 12 15
1300 08 13 1 16 5 271 13
3000 0s 15 1 5 [EEE 15
3000 03 15 1 15 0 12 15
750 08 16 1 16 10 133 L5
750 08 16 1 16 5 133 15
750 08 16 1 16 6 133 L5
100
750 08 16 1 16 5 133 15
XLPE 3
750 08 15 1 16 5 133 15
750 08 16 1 16 6 135 L5
750 08 16 1 16 5 133 15
750 08 15 1 16 5 133 L5
750 08 16 1 16 5 135 15
750 OB 03 16 1 16 5 133 1.5
9100 08 1 1 2 16.42 25
140
160 s B
o 230 13 1 18 § 91 15
900
24 34 1 34 6 264 43
1
63.45
XLPE2
24 18 5 428 25
25 1
102.816
110 18 5 2.64 15
2904
1000 08 1 1 1 0 12 15
4000 XLPE 3 08 400 16 1 16 0 12 15
150 08 16 1 16 5 0,32 L5
i 110 13 1 18 6 297 L5
326
XLPE2 1
2 13 1 18 6 1548 15

001439919 0JUINUDUOISUIWID SOINID) ')
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CALCULO PROTECCIONES POR CIRCUITOS DE LA CAIDA DE TENSION

sonIIDY D

DESCRIPCION CIRCUITO N° CIRCUITO | N° CUADRO | Longitud (m) | TensiéN (V) Marerial Cond. Tipo Aislam. | Temp. Amb. °C | Iz (&) Ib (A) Constante ¢ Conduct. 20°C Temp. Max Temp. Real °C Conduc. Tem. Real 2%V parcial
MOTOR CENTRAL HIDRAULICA ESTIRAJE 1 5 30.69 69,13 46.96 0.15
MOTOR CENTRAL HIDRAULICA MESAS 5 s . 67.24 0.4
ELEVACION - - - - -
MOTOR BANDA TRANSPORTADORA 1 3 30 16 1.00
MOTOR BANDA TRANSPORTADORA 2 4 30 16 1.00
MOTOR BANDA TRANSPORTADORA 3 5 30 16 0.36
MOTOR BANDA TRANSPORTADORA 4 6 30 16 7 1.00
MOTOR BANDA TRANSPORTADORA 5 7 30 16 7.22 1.00
MOTOR BANDA TRANSPORTADORA 8 B 16 135 0.03
NEOPRENO 1 o
MOTOR B;-k\'DA TRANSPORTADORA 9 10 16 135 4036 5186 0.06
NEOPRENO 2
OTOR BANDA TRANSPORTADORA 10 13 16 L33 4036 5186 009
NEOPRENO 3 200 XLPE 3
MOTOR BANDA TRANSPORTADORA 1 20 U 16 135 1403 < 5
- 1 2 35 0.36 51.86 0.12
NEOPRENO 4
MOTOR BANDA TRANSPORTADORA . . - 15 5196 -
NEOPRENO 5 12 5 16 1.35 40,36 51.86 0.15
MOTOR BANDA TRANSPORTADORA 1 R N -
3 3 35 36 51.86 .
NEOPRENO 6 13 30 16 1.35 40.3 51.8 0.18
MOTOR BANDA TRANSPORTADORA - - -
35 33 36 51.86 2
NEOPRENO 7 14 3 16 1 40 31.8 0.21
MOTOR BANDA TRANSPORTADORA - R -
5 ( 35 36 5186 2
NEOPRENO § 15 40 16 13 40 31.8 0.24
MOTOR BANDA TRANSPORTADORA . < - -
5 5 36 51.86 27
NEOPRENO 0 16 43 16 135 403 518 0
MOTOR BANDA TRANSPORTADORA 7 0 Cu 10 s L33 0.00382 56 90 035 P 030
NEOQPRENOQ 10
ALIMENTACION CARRIL GATO MOVIL 18 50 22 1642 67.85 47.16 0.20
C.G. TOMA DE CORRIENE, ILUINACION Y s 2 N -

- * o 5 2 o 2.36 3149 .22
VENTILACION 19 5 230 18 391 42 3149 0
C.G. LINEA DE CONTINUA RELES, SENSORES,

PR 7l 2 3 2 2.6 5 62 242
CONTACTORES Y ELECTROVALVULAS 0 0 4 XLPE 2 b a 054 &, 4
C.G. LINEA DE CONTINUA CAJA BANDAS
RELES, SENSORES, CONTACTORES Y 21 15 24 2 4284 41,20 256
ELECTROVALVULAS
C.G.LINEADE 110 V AC ELECTROVALVULAS - 5 ‘ 173 ‘
HIDRAULICAS 22 1 110 18 41,08 5173 0.01
CUADRO GATO MOVIL LINEA POTENCIA 2 N 16 5017 003
\lCAlTOR.E‘»A h N - 24 1 400 XLPE3 16 50.17 5 0.03
N } 25 1 16 40,02 5102 0.00
CUADRO G:-l'TO MOVIL LINEADE 110 V AC 26 1 110 18 1136 5167 0.03
ELECTROVALVULAS HIDRAULICAS 4

XLPE2

LINEA DE CONTINUA GATO MOVIL 27 5 24 18 1548 4037 51.86 041




C.1 Cadlculos dimensionamiento eléctrico

PROTECCION MEDIANTE INTERRUPTORES MAGNETOTERMICOS
ID N*Polos Ib (A) IniA) Iz (A) P.corte Irm (A) Iccmin Irm < Iccmin | Tipe de Curva
C1 39 69 40 52 150 200 135000 Cumple D
C2 16,2 20 22 50 400 33750 Cumple D
3 7,22 10 16 35 200 20250 Cumple D
c4 7,22 10 16 35 200 20250 Cumple D
s 2,71 ] 16 35 120 20250 Cumple D
Co 722 10 16 35 200 20250 Cumple D
7 7,22 10 16 33 200 20250 Cumple D
8 135 10 16 33 200 20250 Cumple D
e 1,35 6 16 35 120 20250 Cumple D
C10 133 ] 16 35 120 20250 Cumple D
3

Cl11 133 ] 16 35 120 20250 Cumple D
C12 1,35 6 16 35 120 20250 Cumple D
C13 135 6 16 35 120 20250 Cumple D
Cl14 133 ] 16 35 120 20250 Cumple D
C1s 1,35 6 16 35 120 20250 Cumple D
Cle 1,35 6 16 35 120 20250 Cumple D
17 1,35 6 16 35 120 20250 Cumple

C18 16,42 20 22 50 400 33750 Cumple

C19 2 391 4 18 35 40 20250 Cumple C
C20 2 2644 4 34 20 40 60750 Cumple C
21 2 4284 6 22 60 60 33750 Cumple C
c12 2 2,64 4 18 33 180 20250 Cumple C
13 3 7,22 10 16,00 35 200 20250 Cumple D
C24 3 7,22 10 16,00 35 200 20250 Cumple D
15 3 0,32 4 16,00 35 80 20250 Cumple D
26 2 297 4 18 33 40 20250 Cumple C
c27 2 1,548 4 18,00 33 40 20250 Cumple C
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D Programa

D.1 Programa en ladder

Programa en ladder la de linea de estiraje.



000000
(000000)

[Nombre de programa : ENTRADAS_SALIDAS]
MOVIMIENTO DE ENTRADAS DIGITALES A MARCAS W

[Nombre de seccion : Mueve_entradas_salidas]

INCREMENTO CONTADOR ENCODER GATO FIJO

000001
(000006)

000002
(000008)

000003
(000014)

000004
(000016)

W10.06 CF101 @++
} | (590)
ET106 P 0 2s D2
Etapa106 Bit de pulso POSICIO
de reloj de N_MM_G
0.2 F
isegundos
W0.04 W310.12
ET4 EV_CIL_ES
Etapa 4 TUE_EXTE
NDIDO
Cilindro
estiraje
fuera
SEGURIDAD POR DESBORDE DEL CANAL ENCODER 1 GF
>= MOVL
(325) (498)
D2 &0
POSICIO D2
N_MM_G POSICIO
F N_MM_G
&2000 F
[OP1]
Valor del
encoder en
milimetros
GFE_____
[OP2]
DECREMENTO CONTADOR ENCODER GATO FIJO
W10.11 CF101 -
} | (592)
ET111 P 0 2s D2
Etapa111 Bit de pulso POSICIO
de reloj de N_MM_G
0.2 F
segundos
W0.04 W310.13
ET4 EV_CIL_ES
Etapa 4 TIWE_REC
OGIDO
Cilindro
estiraje
recogido
RESET CONTAJE CONTADOR ENCODER GATO FIJO
W330.03 MOV
} (021)
BIT_RESE &0
T_CONTAD D2
OR1 POSICIO
Borrado N MM G
contaje F
INCREMENTO CONTADOR ENCODER GATO MOVIL
W13.04 W311.14 CF100 ++
} | | | | )
ET134 M_RETOR P_0_1s D8
Etapa134 [CESO_GM Bit de pulso POSICIO
Motor de reloj de N_MM_G
retroceso 0.1 M

Valor del encoder en
milimetros GF

<cD00002>
c006 c007 c013
c015

[OP1]

[OP2]
Valor del encoder en
milimetros GF

<cD00002>
€005 c006 c013
c015

Valor del encoder en
milimetros GF
<cD00002>

c005 c006 c007
c015

[OP1]

[OP2]
Valor del encoder en
milimetros GF

<cD00002>
<005 c006 c007
c013

Valor del encoder en
milimetros GM

<cD00008>
c021 c022 c027
c029



000005
(000021)

000006
(000023)

000007
(000028)

000009
(000030)

000010
(000034)

gato movil  segundos
W0.04

ET4
Etapa 4

SEGURIDAD POR DESBORDE DEL CANAL ENCODER 2 GM

>= MOVL
(325) (498)
D8 &0
POSICIO D8
N_MM_G POSICIO
M N_MM_G
&20000 M
[OP1]
Valor del
encoder en
milimetros
[OP2]
DECREMENTO CONTADOR ENCODER GATO MOVIL
W13.06 W311.13 CF100 -

} | | | | 2]
ET136 M_AVANCE P_0_1s D8
Etapa136 | GM Bit de pulso POSICIO

Motor de reloj de N_MM_G
avance 0.1 M
gato movil  segundos
W0.04
__{ f_
ET4
Etapa 4
RESET CONTAJE CONTADOR ENCODER GATO MOVIL
W337.03 MOV

} (021)
BIT_RESE &0
T_CONTAD D8
OR2 POSICIO
Borrado N MM G
contaje M

MOVIMIENTO DE PALABRAS DE CONTROL A CANAL DE CONTROL DE ENCODER 1Y 2
CF113 Mov

| (021)
P_On W330
Indicador ENCODE
de siempre R_GF
ON Q: 2101

MOV
L (021)
W331
Q: 2102
MOV
L (021)
1: 2119
DO
VALOR_E
NCODER
| PULSOS
GF
MOVIMIENTO DE PALABRA DE CONTROL A CANAL DE CONTROL DE ENCODER 2
CF113 Mov

f (021)
P_On W337
Indicador ENCODE
de siempre R_GM

[OP1]

[OP2]
Valor del encoder en
milimetros GM

<cD00008>
020 c021 c027
<029

Valor del encoder en
milimetros GM

<cD00008>
¢020 c021 c022
c029

[OP1]

[OP2]

Valor del encoder en
milimetros GM
<cD00008>

c020 c021 c022
c027

[OP1]
Palabra de control
encoder 1 GF

<W330.03>
a014
[OP2]

[OP1]

Nuevo valor de
contaje a cargar a
encoder 1 GF

[OP2]
[OP1]

[OP2]
Valor en pulsos del
encoder GF

[OP1]
Palabra de control
encoder 1GM__

<W337.03>



ON Q: 2104 || a028
[OP2]
MOV [OP1]
r (021) Nuevo valor de
W338 contaje a cargar a
Q: 2105 || encoder 2 GM
[OP2]
MOV [OP1]
I &1 (o2
I 2123 Valor en pulsos del
D6 encoder GM
VALOR_E
NCODER
| 2 PULS
OS_GM
000011 MOVIMIENTO DE LOS CANALES DE MARCAS A SALIDAS DEL PLC
(000038)
CF113 MOVL [OP1]

—1 ¥ %) || MARCAS DE
P_On W310 SALIDAS
Indicador Q: 8 DIGITALES 1
de siempre <
ON W310.12>

a002
<W310.13>
a010
[OP2]
SALIDAS
DIGITALES 1
MOVL || [OP1]
r (498) MARCAS DE
W312 SALIDAS
Q- 10 || DIGITALES 2
[OP2]
SALIDAS
DIGITALES 2
MOVL [OP1]
r (498) MARCAS DE
W314 SALIDAS
Q- 12 || DIGITALES 3
[OP2]
SALIDAS
DIGITALES 3
000012 MOVIMIENTO DE LOS CANALES DE ENTRADAS A MARCAS DEL PLC
(000042)
CF113 MOVL [OP1]

—1 ¥ “s8) || ENTRADAS
POn 10 DIGITALES 1
Indicador W300 [OP2]
de siempre MARCAS DE
ON ENTRADAS

DIGITALES 1
MOVL [OP1]
r (498) ENTRADAS
I:2 DIGITALES 2
W302 [OP2]
MARCAS DE
ENTRADAS
DIGITALES 2
MOVL [OP1]
r (498) ENTRADAS
I: 4 DIGITALES 3
W304 [OP2]
MARCAS DE
ENTRADAS
DIGITALES 3
MOVL [OP1]
r (498) ENTRADAS
1:6 DIGITALES 4
W306 [OP2]




MARCAS DE
ENTRADAS
DIGITALES 4



000000 [Nombre de programa : ENTRADAS_SALIDAS]
MOVIMIENTO DE ENTRADAS DIGITALES A MARCAS W
(000048)
[Nombre de seccion : Pos_brazos_ext]
POSICION BRAZO 1
CF113 MOVL [OP1]
} (498) [ in 2
POn__ 8500 || praz0 1
Indicador D12
de siempre
ON
000001 POSICION BRAZO 2
(000050)
CF113 MOVL [OP1]
} %) OoP2
Pon &1000 [BRAZ]O 2
Indicador D14
de siempre
ON
000002 POSICION BRAZO 3
(000052)
CF113 MOVL [OP1]
; 91 [op2
rPon__ 81500 [BRAZ]O 3
Indicador D16
de siempre
000003 POSICION BRAZO 4
(000054)
CF113 MOVL [OP1]
. (498) [OPZ]i
P On 2000 || graz0 4
Indicador D18
de siempre
ON
000004 POSICION BRAZO 5
(000056)
CF113 MOVL [OP1]
} 4% 1 or2
Pon_ 82500 [BRAZ]O 5
Indicador D20
de siempre
ON
000005 POSICION BRAZO 6
(000058)
CF113 MOVL [OP1]
; &1 [op2
Pon 83000 l[3RAZ]O 6
Indicador D22
de siempre
ON
000006 POSICION BRAZO 7
(000060)
CF113 MOVL [OP1]
] } (498) [OiPZ]
P On &3500 BRAZO 7
Indicador D24
de siempre
ON
000007 POSICION BRAZO 8
(000062)
CF113 MOVL [OP1]
} i OoP2
ron sa000 || [0 o
Indicador D26
de siempre
ON
000008 POSICION BRAZO 9
(000064)




000009
(000066)

000010
(000068)

000011
(000070)

000012
(000072)

000013
(000074)

000014
(000076)

000015
(000078)

000016
(000080)

de siempre
ON

CF113 MOVL
i | (498)
P_On &4500
Indicador D28
de siempre
ON
POSICION BRAZO 10
CF113 MOVL
} (498)
P_On &5000
Indicador D30
de siempre
ON
POSICION BRAZO 11
CF113 MOVL
f (498)
P_On &5500
Indicador D32
de siempre
ON
POSICION BRAZO 12
CF113 MOVL
} (498)
P_On 86000
Indicador D34
de siempre
ON
POSICION BRAZO 13
CF113 MOVL
i | (498)
P_On &6500
Indicador D36
de siempre
ON
POSICION BRAZO 14
CF113 MOVL
} (498)
P_On &7000
Indicador D38
de siempre
ON
POSICION BRAZO 15
CF113 MOVL
i | (498)
P_On &7500
Indicador D40
de siempre
ON
POSICION BRAZO 16
CF113 MOVL
} (498)
P_On &8000
Indicador D42
de siempre
ON
POSICION BRAZO 17
CF113 MOVL
i | (498)
P_On &8500
Indicador D44

[OP1]

[OP2]
BRAZO 9

[OP1]

[OP2]
BRAZO 10

[OP1]

[OP2]
BRAZO 11

[OP1]

[OP2]
BRAZO 12

[OP1]

[OP2]
BRAZO 13

[OP1]

[OP2]
BRAZO 14

[OP1]

[OP2]
BRAZO 15

[OP1]

[OP2]
BRAZO 16

[OP1]

[OP2]
BRAZO 17



000017
(000082)

000018
(000084)

POSICION BRAZO 18

de siempre
ON

CF113 MOVL
} (498)
P_On &9000
Indicador D46
de siempre
ON
POSICION BRAZO 19
CF113 MOVL
—1 | (498)
P_On &9500
Indicador D48

[OP1]

[OP2]
BRAZO 18

[OP1]

[OP2]
BRAZO 19



000000
(000087)

000001
(000090)

[Nombre de programa : ENTRADAS_SALIDAS]
MOVIMIENTO DE ENTRADAS DIGITALES A MARCAS W

[Nombre de seccion : Pos_GF_estiraje]

Mueve posicion estiraje GF

CF113 CF114 MOVL | [OPT]
— —— | o
[OP2]
POn_ _ POff 8500 || edida Perfil GF
Indicador  Indicador D54 estirado desde PT
de siempre  de siempre -
ON OFF <cD00054>
c091
CF113 MOVL || [OP1]

} (498) Medida Perfil GF
POn D54 estirado desde PT
Indicador D56 <cD00054>
de si
OBNSIGmpI‘e c089

[OP2]

AUX Medida GF
estirado



000000
(000093)

[Nombre de programa : ENTRADAS_SALIDAS]
MOVIMIENTO DE ENTRADAS DIGITALES A MARCAS W

[Nombre de seccién : END]

END
(001)




000000
(000000)

000001
(000041)

[Nombre de programa : Gracet_Control]
[Nombre de seccion : Seccién1]
ESPERAINICIO
W0.01 W0.02 W0.03 W0.04 W0.05 W0.00
—— : ol 14 4+
ET1 ET2 ET3 ET4 ET5 ETO
Etapa 1 Etapa 2 Etapa 3 Etapa 4 Etapa 5
W0.03
ET3
Etapa 3
W0.05
ET5
Etapa 5
W0.03 W300.03  W303.00 W300.04 W303.01
| 1] 1l 1l 1l
f 1T 1T 1 T 1 T
ET3 PE_GF PE_GM PP_GF PP_GM
Etapa 3 Pulsador Pulsador Pulsador Pulsador
lemergencia emergencia paro GF paro GM
GF GM
W500.03  W503.00 W500.04  W503.01
L | I I 1|
f 1T 1T 1T
PT_PE_GF PT_PE_GM PT_PP_GF PT_PP_GM
PT PT PT PT
Pulsador Pulsador Pulsador Pulsador
emergencia emergencia paro GF paro GM
GF GM
W0.05 W300.03  W303.00 W300.04 W303.01 W300.05
| 11 I I I I
f 1T 1T 1T 1 T 1 T
ET5 PE_GF PE_GM PP_GF PP_GM PR_GF
Etapa 5 Pulsador Pulsador Pulsador Pulsador Pulsador de
lemergencia emergencia paro GF paro GM rearme GF
GF GM
W500.03  W503.00 W500.04  W503.01 W303.02
L | I I 1 1|
f 1T 1T 1T 1 T
PT_PE_GF PT_PE_GM PT_PP_GF PT_PP_GM [PR_GM
PT PT PT PT Pulsador de
Pulsador Pulsador Pulsador Pulsador rearme GM
emergencia emergencia paro GF paro GM
GF GM
W500.05
PT_PR_GF
PT
Pulsador de
rearme GF
W503.02
PT_PR_GM
PT
Pulsador de
rearme GM
W0.00 WO0.01 W0.04
| | ]
I I
ETO ET1 ET4
Etapa 0 Etapa 1 Etapa 4
FUNCIONAMIENTO AUTOMATICO
W0.00 W300.00 W302.13 W0.01
} | | | | O—
ETO SL_AUTO_ SL_AUTO_ ET1
Etapa 0 GF GM
Selector Selector
automatico  automatico
GF GM
W0.04 W500.00 W502.13
| 11 1l
T T

Etapa 0
<W000.00>
a036 a041 b102
a105 b129

Etapa 1
<W000.01>
b000 b037 a049
a054 a106 b115



000002
(000054)

000003
(000080)

000004
(000105)

ET4 PT_SL_AU PT_SL_AU
Etapa 4 TO_GF TO_GM
PT Selector PT Selector
automatico  automatico
GF
WO0.01 W0.02 WO0.04
} raln raln 1
ET1 ET2 ET4
Etapa 1 Etapa 2 Etapa 4
FUNCIONAMIENTO NORMAL
W0.01 W300.03 W303.00 W300.04 W303.01 W302.00 W303.13  W302.15 W0.02
} {1 | | | | | | | | {1 O—
ET1 PE_GF PE_GM PP_GF PP_GM SAVE_GF SAVE_GM |PM_GM ET2
Etapa 1 Pulsador Pulsador Pulsador Pulsador Barrera GF  Barrera GM  |Pulsador
lemergencia emergencia paro GF paro GM marcha GM
GF GM
W500.03  W503.00 W500.04  W503.01 W502.00 W503.13 | W300.02
| | | | | | | | | | | | | 4
f 1T 1T 1T 1T 1T 1T
PT_PE_GF PT_PE_GM PT_PP_GF PT_PP_GM PT_SAVE_ PT_SAVE_ |PM_LINEA
PT PT PT PT GF GM Pulsador
Pulsador Pulsador Pulsador Pulsador PT Barrera PT Barrera |marcha GF
emergencia emergencia paro GF paro GM GF GM
GF GM
W0.02 W0.03 W0.05 W0.04 W302.15
—— | | 1
ET2 ET3 ET5 ET4 PM_GM
Etapa 2 Etapa 3 Etapa 5 Etapa 4 Pulsador
marcha GM
W300.02
PM_LINEA
Pulsador
marcha GF
FUNCIONAMIENTO EN PARO DE CICLO
W0.02 W300.03 W303.00 W302.00 W303.13 W300.04 W302.15  W300.02 W0.03
} | | | | 1 4 4+ 4 O—
ET2 PE_GF PE_GM SAVE_GF SAVE_GM |PP_GF PM_GM PM_LINEA ET3
Etapa 2 Pulsador Pulsador Barrera GF  Barrera GM |Pulsador Pulsador Pulsador
lemergencia emergencia marcha GM  marcha GF
GF GM
PP_GM
Pulsador
paro GM
W500.03  W503.00 W502.00 W503.13  W500.04 W502.15  W500.02
L | | | | | | | | | | 4
f 1T 1T 1T f f
PT_PE_GF PT_PE_GM PT_SAVE_ PT_SAVE_ PT_PM_G PT_PM_LI
PT PT GF GM M NEA
Pulsador Pulsador PT Barrera PT Barrera PT PT
emergencia emergencia GF Pulsador Pulsador
GF GM marcha GM marcha GF
PT_PP_GM
PT
Pulsador
paro GM
W0.03 W0.00
| | ]
I
ET3 ETO
Etapa 3 Etapa 0
FUNCIONAMIENTO MODO MANUAL
W0.00 W300.01 W302.14 W0.04
* |} | | O—
ETO SL_MANUA SL_MANUA ET4
Etapa 0 L_GF L_GM
Selector Selector
manual GF manual GM

Etapa 2
<W000.02>
b003 b050 a069
a080 a107 a118

Etapa 3
<W000.03>
a001 b004 a007
b070 a101

Etapa 4
<W000.04>
b005 b038 a042
b051 b072 a114



000005
(000118)

W500.01 W502.14
I 1

1T 1T
PT_SL_MA PT_SL_MA

ET1
Etapa 1 NUAL_GF  NUAL_GM
PT Selector PT Selector
manual GF manual GM
W0.02
ET2
Etapa 2
W0.04 W0.01
et
ET4 ET1
Etapa 4 Etapa 1

FUNCIONAMIENTO MODO EMERGENCIA

W0.02

W300.03
|

W0.05

1
I

W0.05

ET5

f
PE_GF
Pulsador
lemergencia
GF

W303.00

PE_GM
Pulsador

lemergencia
GM

W302.00

SAVE_GF
Barrera GF

W303.13

SAVE_GM
Barrera GM
W500.03

PT_PE_GF
PT
Pulsador
lemergencia
GF

W503.00

PT_PE_GM
PT
Pulsador
lemergencia
GM

W502.00

PT_SAVE_
GF
PT Barrera
GF

W503.13

Etapa 5

PT_SAVE_
GM

PT Barrera
GM

W0.00

ETO
Etapa 0

ET5

Etapa 5
<W000.05>
a002 b006 a019
b071 a128



000000
(000133)

[Nombre de programa : Gracet_Control]

[Nombre de seccién : END]

END
(001)




000000
(000000)

000001
(000020)

000002
(000027)

000003
(000034)

[Nombre de seccion : Seccién1]

[Nombre de programa : Gracet_Gato_Fijo]

W10.01 W10.02 W10.03 W10.04 W10.05 W10.06 W10.07 W10.08 W10.09
| | | | | | | | 1
f f f f f f f f f
ET101 ET102 ET103 ET104 ET105 ET106 ET107 ET108 ET109
Etapa101 Etapa102 Etapa103 Etapa104 Etapa105 Etapa106 Etapa107 Etapa108 Etapa109
W10.11 W302.09
— | 7]
ET111 S_CIL_EST
Etapat111  [IRADO_AT
RAS
Sensor
cilindro
estiraje en
recogido
GF
L (330) 3
D8
POSICIO
N_MM_G
M
&0
[OP1]
Valor del
encoder en
milimetros
GM
[OP2]
W10.00 W10.01
—— EN
ET100 ET101
Etapa100 Etapa101
W10.10 W10.11 W10.00
L 1 | |1 .
ET110 ET111 ET100
Etapa110 Etapa111
L 2
N
N
HABILITACION MODO NORMAL
W10.00 W0.02 W0.05 W10.01
| | | |
f 1T f
ET100 ET2 ET5 ET101
Etapa100 Etapa 2 Etapa 5
W10.01 W10.02
ET101 ET102
Etapa101 Etapa102
SACAEL TOPE DEL PERFIL DEL GATO FIJO
W10.01 W7.04 WO0.05 W10.02
‘ | | 3
ET101 ET74 ET5 ET102
Etapa101 Etapa74 Etapa 5
W10.02 W10.03
ET102 ET103
Etapa102 Etapa103
SUBE LA MESA DEL GATO FIJO
W10.02 W302.07 W0.05 W10.03
| | | |
f 1 T f L
ET102 ‘SiTOPEiP ‘ETS ET103

Etapa100
<W010.00>
a016 a020 b105

Etapa101
<W010.01>
b000 b017 a022
a027

Etapa102
<W010.02>
b001 b023 a029
a034

Etapa103
<W010.03>



000004
(000043)

000005
(000052)

000006
(000061)

000007
(000068)

Etapa102 [ERFIL_ABA |Etapa 5

PT_S_TOP
E_PERFIL_
ABAJO_GF
PT Tope
perfil
puesto GF

W10.03 W10.04

ET103 ET104
Etapa103 Etapa104

BAJA GARRA DEL GATO FIJO

W10.03 W302.11 W0.05 W10.04
} { | 3 ¢
ET103 S_MESA_A [ET5 ET104
Etapa103 [BAJO_GF |Etapa5
PT_S_MES
A_ABAJO_
GF_____
PT Mesa
abajo GF
W10.04 W10.05
ET104 ET105
Etapa104 Etapa105
ESPERA A POSICIONAMIENTO DEL GATO MOVIL
W10.04 W302.05 W0.05 W10.05
| | | |
f 1T f
ET104 S_GARRA_ [ET5 ET105
Etapa104 |ABAJO_GF |Etapa 5
PT_S_GAR
RA_ABAJO
_GF
PT Garra
puesta GF
W10.05 W10.06
ET105 ET106
Etapa105 Etapa106
INICIA ESTIRAJE DEL PERFIL HASTA LA POSICION DETERMINADA
W10.05 W13.12 W0.05 W10.06
| | | |
f 1T f
ET105 ET142 ET5 ET106
Etapa105 Etapa142 Etapa 5
W10.06 W10.07
ET106 ET107
Etapa106 Etapa107
SUBE GARRA DEL GATO FIJO DESPUES DE ESTIRADO
W10.06 = W0.05 W10.07
—{ (300 i L
ET106 D2 ET5 ET107

Etapa106 POSICIO | |Etapa 5

N_MM_G

b002 b030 a038
a043

Etapa104
<W010.04>
b003 b039 a047
a052

Etapa105
<W010.05>
b004 b048 a056
a061

Etapa106
<W010.06>
b005 b057 a063
a068

Etapa107
<W010.07>
b006 b064 a070
a075



000008
(000075)

000009
(000084)

000010
(000093)

W10.07

ET107

Etapa107

F
D56

[OP1]
Valor del
encoder en
milimetros
GF
[OP2]
AUX
Medida GF
estirado

W10.08

ET108
Etapa108

BAJA LA MESA DEL GATO FIJO

F

W10.07 W302.04 W0.05 W10.08
| I |
f 1T f
ET107 S_GARRA_ [ET5 ET108
Etapa107 |ARRIBA_G |Etapa 5
F
Garra
recogida
GF
W502.04
PT_S_GAR
RA_ARRIB
A_GF
PT Garra
recogida
GF
W10.08 W10.09
ET108 ET109
Etapa108 Etapa109
RECOGE TOPE DE PERFILES DEL GATO MOVIL
W10.08 W302.11 W0.05 W10.09
| |1 |
f 1T f
ET108 S_MESA_A [ET5 ET109
Etapa108 Etapa 5
PT_S_MES
A_ABAJO_
GF_____
PT Mesa
abajo GF
W10.09 W10.10
ET109 ET110
Etapa109 Etapa110
ESPERA DE MOVIMIENTO DE PERFIL POR LA BANDA 3
W10.09 W302.06 W0.05 W10.10
} |1 4+
ET109 S_TOPE_P |ET5 ET110
Etapa109 [ERFIL_AR [Etapa5
RIBA_GF
|Tope perfil
recogido
GF
W502.06
PT_S_TOP
E_PERFIL_
ARRIBA_G

Etapa108
<W010.08>
b007 b071 a079
a084

Etapa109
<W010.09>
b008 b080 a088
a093

Etapa110
<W010.10>
b009 b089 a097
a102



000011
(000102)

W10.10

ET110
Etapa110

PT Tope
perfil
recogido
GF

W10.11

ET111
Etapa111

POSICIONA CILINDRO ESTIRAJE EN REPOSO

W10.10 W7.06 W0.05 W10.11
} | | 3
ET110 ET76 ET5 ET111
Etapa110 Etapa76 Etapa 5
W10.11 W10.00
ET111 ET100
Etapa111 Etapa100

Etapa111
<W010.11>
b010 a011 b098
al04



000000
(000110)

[Nombre de programa : Gracet_Gato_Fijo]

[Nombre de seccién : END]

END
(001)




000000
(000000)

000001
(000023)

000002
(000030)

000003
(000039)

000004
(000046)

[Nombre de programa : Gracet_Gato_Movil]

[Nombre de seccion : Seccién1]

W13.01 W13.02 W13.03 W13.04 W13.05 W13.06 W13.07 W13.08 W13.09
f |+ |4 |4 | > an 4+ |+ > en 1] 1
ET131 ET132 ET133 ET134 ET135 ET136 ET137 ET138 ET139
Etapa131 Etapa132 Etapa133 Etapa134 Etapa135 Etapa136 Etapa137 Etapa138 Etapa139
W13.00 W13.01
; - 7] |
ET130 ET131
Etapa130 Etapa131
W14.00 W7.06
} | | [3] A
ET146 ET76
Etapa146 Etapa76
W13.10 W13.11 W13.12 W13.13 W13.14 W13.15 W14.00 W13.00
1 | ; | ; | ; | ; | ; | ; | ; ( )
ET140 ET141 ET142 ET143 ET144 ET145 ET146 ET130
Etapa140 Etapa141 Etapa142 Etapa143 Etapa144 Etapa145 Etapa146
[z} |
3] |
HABILITACION MODO NORMAL
W13.00 W0.02 W0.05 W13.01
| | | |
1T f
ET130 ET2 ET5 ET131
Etapa130 Etapa 2 Etapa 5
W13.01 W13.02
ET131 ET132
Etapa131 Etapa132
ESPERA DATO DE LA POSICION AL BAJAR LA MESA KEVLAR
W13.01 W4.03 W0.05 W13.02
| I |
I 1T \
ET131 ET43 ET5 ET132
Etapa131 Etapa43 Etapa 5
W13.02 W13.03 W13.05 W13.07
| | | | 4
f f f f
ET132 ET133 ET135 ET137
Etapa132 Etapa133 Etapa135 Etapa137
SUBE FRENO BLOQUEO
W13.02 <= W0.05 W13.03
(315) ;
ET132 D8 ET5 ET133
Etapa132 POSICIO | |[Etapa 5
N_MM_G
M
D52
[OP1]
Valor del
encoder en
milimetros
GM
[OP2]
AUX
medida de
perfil en
rodillos
W13.03 W13.04
ET133 ET134
Etapa133 Etapa134

UNICIA APROXIMACION SE ALEJA DE TOPE FIJO, SUMA DISTANCIA

Etapa130
<W013.00>
a016 a023 b153

Etapa131
<W013.01>
b000 b017 a025
a030

Epats2
<W013.02>

b001 b026 a032
2039 a055 a071

Etapa133
<W013.03>
b002 b033 a041
a046



000005
(000055)

000006
(000062)

000007
(000071)

M

W13.03 W303.15 W0.05 W13.04
} | 3 C
ET133 S_FRENO_ [ET5 ET134
Etapa133 ':\ARRBA_G Etapa 5
Freno
recogido
GM
W503.15
PT_S_FRE
NO_ARRIB
A_GM
PT Freno
recogido
GM
W13.04 W13.07
ET134 ET137
Etapa134 Etapa137
SUBE FRENO BLOQUEO
W13.02 >= W0.05 W13.05
(325) i S
ET132 D8 ET5 ET135
Etapa132 POSICIO | [Etapa 5
N_MM_G
M
D52
[OP1]
Valor del
encoder en
milimetros
GM
[OP2]
AUX
medida de
perfil en
rodillos
W13.05 W13.06
ET135 ET136
Etapa135 Etapa136
UNICIA APROXIMACION SE APROXIMAAL TOPE FIJO, RESTA DISTANCIA
W13.05 W303.15 W0.05 W13.06
} I | oy
ET135 S_FRENO_ [ET5 ET136
Etapa135 ':\ARRBA_G Etapa 5
Freno
recogido
GM
W503.15
PT_S_FRE
NO_ARRIB
A_GM
PT Freno
recogido
GM
W13.06 W13.07
ET136 ET137
Etapa136 Etapa137
APROXIMACION REALIZADA POSICIONAMIENTO OK
W13.02 = W0.05 W13.07
(300) ; L
ET132 D8 ET5 ET137
Etapa132 POSICIO | |[Etapa 5
N_MM_G

Etapa134
<W013.04>
b003 b042 a050
a072

Etapa135
<W013.05>
b004 b034 a057
a062

Etapa136
<W013.06>
b005 b058 a066
a073

Etapa137
<W013.07>
b006 b035 b051
b067 a075 a080



D52
[OP1]
\Valor del
lencoder en
milimetros
[OP2]
IAUX
medida de
perfil en
rodillos
W13.04
ET134
Etapa134
W13.06
ET136
Etapa136
W13.07 W13.08
ET137 ET138
Etapa137 Etapa138
000008 SACA EL TOPE DEL PERFIL
(000080)
W13.07 W304.00 W0.05 W13.08
| 11 ]
f 1T I .
ET137 S_FRENO_ [ET5 ET138
Etapa137 (ABAJO_G [Etapa5
Freno
puesto GM
W504.00
PT_S_FRE
NO_ABAJO
_GM
PT Freno
puesto GM
W13.08 W13.09
ET138 ET139
Etapa138 Etapa139
000009 ESPERAA QUE LLEGUE EL PERFIL A LA POSICION DE AGARRE DE LA MORDAZA
(000089)
W13.08 W304.04 W0.05 W13.09
} | 3
ET138 S_TOPE_P [ET5 ET139
Etapa138 [ERFIL_ABA |Etapa 5
PT_S_TOP
E_PERFIL_
ABAJO_G
Mi
PT Tope
perfil
puesto GM
W13.09 W13.10
ET139 ET140
Etapa139 Etapa140
000010 SUME LA MESA DEL GATO MOVIL
(000098)
W13.09 W7.04 W0.05 W13.10
} | | raln C
ET139 ET74 ET5 ET140
Etapa139 Etapa74 Etapa 5

Etapa138
<W013.08>
b007 b076 a084
a089

Etapa139
<W013.09>
b008 b085 a093
a098

Etapa140
<W013.10>
b009 b094 a100
a105



W13.10 W13.11
ET140 ET141
Etapa140 Etapa141
000011 BAJA LAS GARRAS DEL GATO MOVIL
(000105)
W13.10 W304.07 W0.05 W13.11
} { | 3F ¢
ET140 S_MESA_A [ET5 ET141
Etapa140 |[RRIBA_GM |Etapa 5
Mesa arriba
PT_S_MES
A_ARRIBA
_GM
PT Mesa
arriba GM
W13.11 W13.11
ET141 ET141
Etapa141  Etapa141
000012 ESPERAA QUE SE REALICE EL ESTIRADO DEL PERFIL
(000114)
W13.11 W304.02 W0.05 W13.12
} i | 3 C
ET141 S_GARRA_ [ET5 ET142
Etapa141 (ABAJO_G [Etapa5
Garra
puesta GM
W504.02
PT_S_GAR
RA_ABAJO
_GM
PT Garra
puesta GM
W13.12 W13.13
ET142 ET143
Etapa142 Etapa143
000013 SUBE LAS GARRAS DEL GATO MOVIL
(000123)
W13.12 W10.07 WO0.05 W13.13
} | | e
ET142 ET107 ET5 ET143
Etapa142 Etapa107 Etapa 5
W13.13 W13.14
ET143 ET144
Etapa143 Etapa144
000014 BAJA LA MESA DEL GATO MOVIL
(000130)
W13.13 W304.01 W0.05 W13.14
| | | |
f 1T f
ET143 S_GARRA_ [ET5 ET144
Etapa143 ',;‘\ARRIBA,G Etapa 5
Garra
recogida
GM
W504.01
PT_S_GAR
RA_ARRIB
A_GM
PT Garra
recogida

GM

Etapa141
<W013.11>
b010 b101 a109
b110 a114

Etapa142
<W013.12>
b011 a118 a123

Etapa143
<W013.13>
b012 b119 a125
a130

Etapa144
<W013.14>
b013 b126 a134
al139



W13.14 W13.15
ET144 ET145
Etapa144 Etapa145
000015 SUBE EL TOPE DEL PERFIL
(000139)
W13.14 W304.06 W0.05 W13.15
} { | 3F ¢
ET144 S_MESA_A [ET5 ET145
Etapat144 [BAJO_GM |Etapa 5
Mesa abajo
GM
W504.06
PT_S_MES
A_ABAJO_
GM
PT Mesa
abajo GM
W13.15 W14.00
ET145 ET146
Etapa145 Etapa146
000016 ESPERAA QUE SAQUE EL PERFIL DE LA POSICION DEL GATO
(000148)
W13.15 W304.03 W0.05 W14.00
} { | 3 ¢
ET145 S_TOPE_P [ET5 ET146
Etapa145 [ERFIL_AR [Etapa5
RIBA_GM
Tope perfil
recogido
GM
W504.03
PT_S_TOP
E_PERFIL_
ARRIBA_G
Mi
PT Tope
perfil
recogido
GM
W14.00 W13.00
ET146 ET130
Etapa146 Etapa130

Etapa145
<W013.15>
b014 b135 a143
al148

Etapa146
<W014.00>
b015 a019 b144
a152



000000
(000158)

[Nombre de programa : Gracet_Gato_Movil]

[Nombre de seccién : END]

END
(001)




000000
(000000)

000001
(000014)

000002
(000022)

000003
(000031)

[Nombre de programa : Gracet_Mesa_Kevlar]

[Nombre de seccion : Seccién1]

!

W4.01 W4.02 W4.03 W0.05 W4.00
f | |4 J (O—
ET41 ET42 ET43 ET5 ET40
Etapa41 Etapa42 Etapa43 Etapa 5
W4.02 W304.08
| 1] ]
1 T
ET42 S_MESA_K
Etapa42 EVLAR_AR
RIBA
Sensor
mesa kevlar
arriba
W4.03 W5.03
| | | 4
f 1T
ET43 ET53
Etapa43 Etapa53
W4.00 W4.01
} - 1
ET40 ET41
Etapa40 Etapa41
POSICIONANDO MESA ARRIBA EN INICIO S| ESTAABAJO
W4.00 W0.02 W0.05 W4.01
‘ I gy (
ET40 ET2 ET5 ET41
Etapa40 Etapa 2 Etapa 5
W4.01 W4.02 W4.03
| | | 4
I I I
ET41 ET42 ET43
Etapa41 Etapa42 Etapa43
POSICIONANDO MESA ARRIBA
W4.01 W304.09 W0.05 W4.02
| | | |
I 1T I
ET41 S_MESA_K [ET5 ET42
Etapa41 EVLAR_AB |Etapa 5
IAJO
Sensor
mesa kevlar
abajo
W504.09
PT_S_MES
A_KEVLAR
_ABAJO
PT Sensor
mesa kevlar
abajo
W4.02 W4.00
ET42 ET40
Etapa42 Etapa40
POSICIONANDO MESA ABAJO CUANDO HA DESCARGADO EL PULLER
W4.01 W304.08  W316.00 W0.05 W4.03
| 1] 1l ]
1 T 1T
ET41 S_MESA_K |PULLER_D [ET5 ET43
Etapad EVLAR_AR |[ESCARGA |Etapa 5
RIBA DO
Sensor Sefial de
mesa kevlar |perfil
arriba descargado
en la mesa
kevlar
W504.08

Etapa40
<W004.00>
a009 a014 b027
b037

Etapa41
<W004.01>
b000 b010 a016
2022 a031

Etapa42
<W004.02>
b001 a003 b017
2026

Etapa43
<W004.03>
b002 a006 b018
a036 a041 a044



000004
(000041)

000005
(000044)

PT_S_MES
A_KEVLAR
_ARRIBA
PT Sensor
mesa kevlar
arriba

W4.03 W4.00

| |

I I
ET43 ET40
Etapa43 Etapa40

PASAMOS EL DATO DE LA MEDIDA DEL PERFIL AL AREA DE ALMACENAMIENTO

W4.03 CF114 MOVL [OP1]
. 7o05°]| [OP2]
ET43 P_Off 87000 || egida de perfil en
Etapa43 Indicador D50 rodillos desde PT
de siempre S —
OFF <cD00050>
c045
W4.03 MOVL || [OP1]
| (498) Medida de perfil en
ET43 D50 || rodillos desde PT
Etapa43 D52 <cD00050>
c043
[OP2]
AUX medida de

perfil en rodillos



000000
(000047)

[Nombre de programa : Gracet_Mesa_Kevlar]

[Nombre de seccién : END]

END
(001)




000000
(000000)

000001
(000015)

000002
(000022)

000003
(000031)

[Nombre de programa : Gracet_Mesa_Sierra]

[Nombre de seccion : Seccién1]

W12.01 W12.02 W12.03 W12.04 W0.05 W12.00
T | 41 |1 J C
ET121 ET122 ET123 ET124 ET5 ET120
Etapa121 Etapa122 Etapa123 Etapa124 Etapa 5
W12.02 W304.11
| 1]
f 1 T
ET122 S_MESA_S
Etapa122 IERRA_AB
AJO
Sensor
mesa sierra
abajo
W12.04 W307.09
| Iy |
f 1V T
ET124 S_PERFIL_
Etapa124 EN_SIERR
Ai
Sensor
detecta
perfil ZONA
de sierra
fuera de la
linea
W12.00 W12.01
| |
f f
ET120 ET121
Etapa120 Etapa121
HABILITACION MODO NORMAL
W12.00 W0.02 W0.05 W12.01
} I 3
ET120 ET2 ET5 ET121
Etapa120 Etapa 2 Etapa 5
W12.01 W12.02
ET121 ET122
Etapa121 Etapa122
BAJA MESA DE RODILLOS DE LA SIERRA
W12.01 W304.10 WO0.05 W12.02
} | oy
ET121 S_MESA_S [ET5 ET122
Etapa121 [ERRA_AR [Etapa5
PT_S_MES
A_SIERRA
_ARRIBA
PT Sensor
mesa sierra
arriba
W12.02 W12.03
ET122 ET123
Etapa122 Etapa123
SUBE MESA DE RODILLOS DE LA SIERRA
W12.01 W304.11 W9.05 W0.05 W12.03
| | | | | |
f 1T 1T L
ET121 S_MESA_S [ET95 ET5 ET123

Etapa121 [[ERRA_AB |Etapa9s Etapa 5

IAJO
Sensor

Etapa120
<W012.00>
a010 a015 b046

Etapa121
<W012.01>
b000 b011 a017
2022 a031

Etapa122
<W012.02>
b001 a004 b018
a026

Etapa123
<W012.03>
b002 b027 a036
a041



000004
(000041)

W12.03
|

mesa sierra
abajo

W504.11

PT_S_MES
A_SIERRA
_ABAJO
PT Sensor
mesa sierra
abajo

W12.04
|

I
ET123

Etapa123

I
ET124
Etapa124

RODILLOS MESA SIERRO ON

W12.03
|

W304.10
|}

W0.05
|

W12.04

I
ET123

Etapa123

W12.04

ET124

Etapa124

1
S_MESA_S
IERRA_AR
RIBA
Sensor
mesa sierra
arriba

W504.10

PT_S_MES
A_SIERRA
_ARRIBA
PT Sensor
mesa sierra
arriba

W12.00

ET120
Etapa120

I
ET5

Etapa 5

\
ET124

Etapa124
<W012.04>
b003 a007 b037
a045



000000
(000051)

[Nombre de programa : Gracet_Mesa_Sierra]

[Nombre de seccién : END]

END
(001)




000000
(000000)

000001
(000012)

000002
(000019)

000003
(000026)

000004
(000035)

[Nombre de programa : Grafcet_Banda_1_FIJA]

[Nombre de seccion : Seccién1]

W5.01 W5.02 W5.03 W5.04 W0.05 W5.00
[ s 4F 4-F J O—
ET51 ET52 ET53 ET54 ET5 ET50
Etapa51 Etapa52 Etapa53 Etapa54 Etapa 5
W5.04 T0001
— | | | 1
ET54 Transferenc
Etapa54 ia de perfil
de la banda
1ala2
W5.00 W5.01
| | 4
f f
ET50 ET51
Etapa50 Etapa51
HABILITACION MODO NORMAL
W5.00 W0.02 W0.05 W5.01
} I raln C
ET50 ET2 ET5 ET51
Etapa50 Etapa 2 Etapa 5
W5.01 W5.02
ET51 ET52
Etapa51 Etapa52
BANDA 1 ON MOVIENDO PERFIL HASTA S1 ENTRE BANDA 1Y 2
W5.01 W4.03 W0.05 W5.02
] 2 C
ET51 ET43 ET5 ET52
Etapa51 Etapa43 Etapa 5
W5.02 W5.03
ET52 ET53
Etapa52 Etapa53
BANDA 1 ON MOVIENDO PERFIL PARA ENDEREZARLO ENTRE BANDA 1Y 2
W5.02 W304.13 W0.05 W5.03
| | | |
f 1 T f
ET52 S_PERFIL_ [ET5 ET53
Etapa52 B1_B2 Etapa 5
Sensor
detecta
perfil entre
banda 1y2
W504.13
PT_S_PER
FIL_B1_B2
PT Sensor
detecta
perfil entre
banda 1y2
W5.03 W5.04
ET53 ET54
Etapa53 Etapa54
TEMPORIZADO DE 10 SEGUNDOS DESPLAZAMIENTO PERFIL ENTRE BANDA 1Y 2, ENDEREZADO
W5.03 TIM
|
f
ET53 0000
Etapa53 #100

Etapa50
<W005.00>
a007 a012 b040

Etapa51
<W005.01>
b000 b008 a014
a019

Etapa52
<W005.02>
b001 b015 a021
2026

Etapa53
<W005.03>
b002 b022 a030
a035 a037

[OP1]
Temporizado perfil
entre bandas
posicionamiento
<T0000(bit)>
a038



000005
(000037)

000006
(000044)

BANDA 1 ON TRNASFIERE EL PERFIL DE LABANDA 1ALA2

W5.03 T0000 W0.05 W5.04
| | | |
1T f
ET53 Temporizad [ET5 ET54
Etapa53 o perfil Etapa 5
entre
bandas
posicionami
ento
W5.04 W5.00
ET54 ET50
Etapa54 Etapa50
TEMPORIZADO TRANFERENCIA PERFIL DE LABANDA 1 ALA 2
W5.04 TIM
|
ET54 0001
Etapa54 #100

[OP2]

Etapa54
<W005.04>
b003 a004 b031
a039 a044

[OP1]
Transferencia de
perfil de la banda 1
ala2

<T0001 (bit)>
a005

[OP2]



000000
(000047)

[Nombre de programa : Grafcet_Banda_1_FIJA]

[Nombre de seccién : END]

END
(001)




000000
(000000)

000001
(000012)

000002
(000019)

000003
(000026)

000004
(000035)

[Nombre de programa : Grafcet_Banda_2_FIJA]

[Nombre de seccion : Seccién1]

W6.01 W6.02 W6.03 W6.04 W6.05 W6.00
[ ol ol 4F 4+ O—
ET61 ET62 ET63 ET64 ET65 ET60
Etapa61 Etapa62 Etapa63 Etapa64 Etapa65
W6.05 T0002
| I ]
f 1T
ET65 Temporizad
Etapa65 o
transferenci
a perfil
entre banda
2y3
W6.00 W6.01
| | ]
I
ET60 ET61
Etapa60 Etapa61
HABILITACION MODO NORMAL
W6.00 W0.02 W0.05 W6.01
} {1 gy C
ET60 ET2 ET5 ET61
Etapa60 Etapa 2 Etapa 5
W6.01 W6.02
ET61 ET62
Etapa61 Etapa62
BANDA 2 ON DESPLAZANDO PERFIL HASTA S2, PERFIL EN MEDIO DE LA BANDA
W6.01 W5.04 W0.05 W6.02
| | | |
1T I
ET61 ET54 ET5 ET62
Etapa61 Etapa54 Etapa 5
W6.02 W6.03
ET62 ET63
Etapa62 Etapa63
ESPERAA EXTRAER BANDAS MOVILES
W6.02 W304.14 WO0.05 W6.03
} | oy
ET62 S_PERFIL_ [ET5 ET63
Etapa62 B2 Etapa 5
Sensor
detecta
perfil entre
banda 2
W504.14
PT_S_PER
FIL_B2
PT Sensor
detecta
perfil entre
banda 2
W6.03 W6.04
ET63 ET64
Etapa63 Etapa64
BANDA 2 ON DESPLAZANDO PERFIL HASTA S3 ENTRE BANDA 2 Y 3
W6.03 W7.03 W0.05 W6.04
} | | raln O—
ET63 ET73 ET5 ET64
Etapa63 Etapa73 Etapa 5

Etapa60
<W006.00>
a008 a012 b047

Etapa61
<W006.01>
b000 b009 a014
a019

Etapa62
<W006.02>
b001 b015 a021
2026

Etapa63
<W006.03>
b002 b022 a030
a035

Etapa64
<W006.04>
b003 b031 a037
a042



000005
(000042)

000006
(000051)

W6.04 W6.05

ET64 ET65
Etapa64 Etapa65

BANDA 2 ON TRNASFIERE PERFIL DE LABANDA2ALA 3

W6.04 W304.15 W0.05 W6.05
} i | 3F O—
ET64 S_PERFIL_ [ET5 ET65
Etapa64 B2_B3 Etapa 5
Sensor
detecta
perfil entre
banda2y3
W504.15
PT_S_PER
FIL_B2_B3
PT Sensor
detecta
perfil entre
banda2y3
W6.05 W6.00
ET65 ET60
Etapa65 Etapa60
TEMPORIZADO DE TRANSFERENCIA PERFIL DE LABANDA2ALA 3
W6.05 TIM
|
ET65 0002
Etapa65 #50

Etapa65
<W006.05>
b004 a005 b038
a046 a051

[OP1]
Temporizado
transferencia perfil
entre banda 2y 3
<T0002(bit)>
a006

[OP2]



000000
(000054)

[Nombre de programa : Grafcet_Banda_2_FIJA]

[Nombre de seccién : END]

END
(001)




000000
(000000)

000001
(000013)

000002
(000020)

000003
(000028)

000004
(000037)

[Nombre de programa : Grafcet_Banda_3_MOVIL]

[Nombre de seccion : Seccién1]

W7.01 W7.02 W7.03 W7.04 W7.05 W7.06 W7.00 Etapa70
[ 4F JF JF 4+ 4+ (O)—— <W007.00>
ET71 ET72 ET73 ET74 ET75 ET76 ET70
a009 a013 b062
Etapa71 Etapa72 Etapa73 Etapa74 Etapa75 Etapa76
W7.06 T0003
| I ]
f 1T
ET76 Temporizad
Etapa76 o
transferenci
a de perfil
de la banda
3ala4
W7.00 W7.01
| | ]
I
ET70 ET71
Etapa70 Etapa71
HABILITACION MODO NORMAL
W7.00 W0.02 W0.05 W7.01 Etapa71
} i 3-F ( <W007.01>
EEZZ70 Elfaz Elfas Er b000 b010 2015
P P P 2020
W7.01 W7.02
ET71 ET72
Etapa71 Etapa72
SACAR BANDAS HASTA LA POSICION DEL GATO MOVIL
W7.01 W13.07 W316.01 W0.05 W7.02 Etapa72
| | | | | %
ET71 [ ET1‘37[ AU)‘< [ ET5 [ ET72 <W007.02>
— — b001 b016 a023
Etapa71 Etapa137 BANDAS  |Etapa5
FUERA a028
W7.02 W7.03
| | ]
I I
ET72 ET73
Etapa72 Etapa73
BANDA 3 ON DESPLAZANDO PERFIL HASTA SENSOR EN MORDAZA
W7.02 W304.05 W0.05 W7.03 Etapa73
ET72 | S, F{'ER}FIL ET%M/ ET73 <\W007.03>
———  IMcC N o b002 b024 a032
Etapa72 MORDAZA  |Etapa 5
| GM a037
Sensor de
perfil
posicionado
len mordaza
W504.05
PT_S_PER
FIL_MORD
AZA_GM
PT Sensor
de perfil
posicionado
en mordaza
GM
W7.03 W7.04
ET73 ET74
Etapa73 Etapa74
ESPERA DE ESTIRADO DE PERFIL
W7.03 W302.08  W304.05 W0.05 W7.04 Etapa74
— | || |1 4+ <W007.04>
ET73 S_PERFIL_ S_PERFIL_ [ET5 ET74

Etapa73 MORDAZA  MORDAZA  Etapa 5

b003 b033 a044




000005
(000049)

000006
(000057)

000007
(000066)

| GF _GM
Sensorde  Sensor de
perfil perfil
posicionado posicionado
en mordaza en mordaza
GF M
W502.08  W504.05
PT_S_PER PT_S_PER
FIL_MORD FIL_MORD
AZA_GF  AZA_GM
PT Sensor  PT Sensor
de perfil de perfil
posicionado posicionado
enmordaza en mordaza
GF M
W7.04 W7.05
| |
f f
ET74 ET75
Etapa74 Etapa75

BANDA 3 ON DESPLAZANDO PERFIL DEL GATO HASTA SENSOR ENTRE BANDA4 Y 5

W7.04 W10.10 W14.00 W0.05 W7.05
| | | | | |
f 1T 1T f L
ET74 ET110 ET146 ET5 ET75
Etapa74 Etapa110 Etapa146 Etapa 5
W7.05 W7.06
| |
I I
ET75 ET76
Etapa75 Etapa76
BANDA 3 ON TRANSFIERE PERFIL A BANDA 4
W7.05 W307.06 W0.05 W7.06
| 1] ]
1T I \
ET75 S_PERFIL_ [ET5 ET76
Etapa75 B3_B4 Etapa 5
Sensor
detecta
perfil entre
banda 3 y 4
W507.06
PT_S_PER
FIL_B3 B4
PT Sensor
detecta
perfil entre
banda3y4
W7.06 W7.00
ET76 ET70
Etapa76 Etapa70
TEMPORIZADO DE TRANSFERENCIA PERFIL DE LABANDA3ALA 4
W7.06 TIM
|
ET76 0003
Etapa76 #50

a049

Etapa75
<W007.05>
b004 b045 a052
a057

Etapa76
<W007.06>
b005 a006 b053
a061 a066

[OP1]
Temporizado
transferencia de
perfil de la banda 3
ala4

<T0003 (bit)>
a007

[OP2]



000000
(000069)

[Nombre de programa : Grafcet_Banda_3_MOVIL]

[Nombre de seccién : END]

END
(001)




000000
(000000)

000001
(000010)

000002
(000017)

000003
(000024)

000004
(000033)

[Nombre de programa : Grafcet_Banda_4_FIJA]
[Nombre de seccion : Seccién1]
W8.01 W8.02 W8.03 W8.00
[ s s O—
ET81 ET82 ET83 ET80
Etapa81 Etapa82 Etapa83
W8.03 T0004
| I ]
f 1T
ET83 Temporizad
Etapa83 o
transferenci
a de perfil
de la banda
4alab
W8.00 W8.01
| | ]
I
ET80 ET81
Etapa80 Etapa81
HABILITACION MODO NORMAL
W8.00 W0.02 W0.05 W8.01
} {1 gy C
ET80 ET2 ET5 ET81
Etapa80 Etapa 2 Etapa 5
W8.01 W8.02
ET81 ET82
Etapa81 Etapa82
BANDA 4 ON HASTA SENSOR ENTRE LABANDA 4 Y 5
W8.01 W7.06 W0.05 W8.02
‘ | | 4+
ET81 ET76 ET5 ET82
Etapa81 Etapa76 Etapa 5
W8.02 W8.03
ET82 ET83
Etapa82 Etapa83
BANDA 4 ON TRANSFIERE PERFIL ENTRE LABANDA4Y 5
W8.02 W307.07 W0.05 W8.03
} | oy
ET82 S_PERFIL_ [ET5 ET83
Etapa82 B4_B5S Etapa 5
Sensor
detecta
perfil entre
banda4y5
W507.07
PT_S_PER
FIL_B4 B5
PT Sensor
detecta
perfil entre
banda4y5
W8.03 W8.00
ET83 ET80
Etapa83 Etapa80
TEMPORIZADO DE TRANSFERENCIA PERFIL DE LABANDA4 ALA 5
W8.03 TIM
|
f
ET83 0004
Etapa83 #50

Etapa80
<W008.00>
a006 a010 b029

Etapa81
<W008.01>
b000 b007 a012
a017

Etapa82
<W008.02>
b001 b013 a019
a024

Etapa83
<W008.03>
b002 a003 b020
2028 a033

[OP1]
Temporizado
transferencia de
perfil de la banda 4
alab

<T0004 (bit)>



a004
[OP2]



000000
(000036)

[Nombre de programa : Grafcet_Banda_4_FIJA]

[Nombre de seccién : END]

END
(001)




000000
(000000)

000001
(000012)

000002
(000019)

000003
(000026)

000004
(000035)

[Nombre de programa : Grafcet_Banda_5_FIJA]

[Nombre de seccion : Seccién1]

W9.01 W9.02 W9.03 W9.04 W9.05 W9.00
f o 14 14 o (O—
ET91 ET92 ET93 ET94 ET95 ET90
Etapa91 Etapa92 Etapa93 Etapa%4 Etapa95
W9.05 W12.03
| I ]
I 1T
ET95 ET123
Etapa95 Etapa123
W9.00 W9.01
| | ]
I I
ET90 ET91
Etapa90 Etapa91
HABILITACION MODO NORMAL
W9.00 W0.02 W0.05 W9.01
‘ i | gy C
ET90 ET2 ET5 ET91
Etapa90 Etapa 2 Etapa 5
W9.01 W9.02
ET91 ET92
Etapa91 Etapa92
BANDA 5 ON DESPLAZANDO PERFIL A MESA DE RODILLOS SIERRA
W9.01 W8.03 W0.05 W9.02
| | | |
f 1T f
ET91 ET83 ET5 ET92
Etapa91 Etapa83 Etapa 5
W9.02 W9.03
ET92 ET93
Etapa92 Etapa93
ESPERAA QUE LA MESA DE RODILLOS DE LA SIRREA ESTE ABAJO
W9.02 W307.08 W0.05 W9.03
‘ i | 3 C
ET92 S_PERFIL_ [ET5 ET93
Etapa92 B5 Etapa 5
Sensor
detecta
perfil entre
5y mesa
sierra
W507.08
PT_S_PER
FIL_B5
PT Sensor
detecta
perfil entre
5ymesa
sierra
W9.03 W9.04
ET93 ET94
Etapa93 Etapa%4
BANDA 5 ON DESPLAZA EL PERFIL HASTA LA MESA DE RODILLOS DE LA SIERRA
W9.03 W304.11 W0.05 W9.04
} { | 1 O—
ET93 S_MESA_S [ET5 ET94
Etapa93 IERRA_AB  |Etapa 5
IAJO
Sensor
mesa sierra

abajo

Etapa90
<W009.00>
a008 a012 b049

Etapa91
<W009.01>
b000 b009 a014
a019

Etapa92
<W009.02>
b001 b015 a021
2026

Etapa93
<W009.03>
b002 b022 a030
a035

Etapa94
<W009.04>
b003 b031 a039
a044



000005
(000044)

W9.04

ET94
Etapa94

W504.11

PT_S_MES
A_SIERRA
_ABAJO
PT Sensor
mesa sierra
abajo

W9.05

ET95
Etapa95

PERFIL POSICIONADO OK

W304.12
| |

W0.05

W9.05

W9.05

ET95
Etapa9s

IA_SIERRA
Sensor
POSICION
IADO perfil
en rodillos
mesa sierra

W504.12

PT_S_PER
FIL_MESA_
SIERRA
PT Sensor
perfil en
rodillos
mesa sierra

W9.00

ET90
Etapa90

1T
S_POS_PE [ET5
RFIL_MES |Etapa5

|
I

ET95

Etapa95
<W009.05>
b004 a005 b040
a048




000000
(000054)

[Nombre de programa : Grafcet_Banda_5_FIJA]

[Nombre de seccién : END]

END
(001)




000000
(000000)

[Nombre de programa : Acc_Gato_Fijo]

[Nombre de seccion : Seccién1]

ACTIVACION MOTOR DE BOMBA HIDRAHULICA BLOQUES CILINDRO ESTIRAJE, MESA KEVLAR Y MESA SIERRA

W10.06 W0.05 W315.09
| |
I S
ET106 £T5 M_BOMBA
Etapa106 Etapa 5 _ESTIRAJE
W10.11
| 4
f
ET111
Etapa111
WO0.04 W301.09  W301.08
| | | | 4
f 1T f
ET4 SL_CIL_ES SL _CIL_ES
Etapa 4 ITIRADO_A TIRADO_A
DELANTE TRAS
Selector Selector
cilindro cilindro
estiraje estiraje
extendido  recogido
GF GF
W301.08  W301.09
SL_CIL_ES SL _CIL_ES
ITIRADO_A TIRADO_A
ITRAS DELANTE
Selector Selector
cilindro cilindro
estiraje estiraje
recogido extendido
GF GF
W501.09  W501.08
PT_SL_CIL PT_SL CIL
| ESTIRAD _ESTIRAD
O_ADELAN O_ATRAS
ITE PT Selector
PT Selector cilindro
cilindro estiraje
estiraje recogido
extendido GF
GF
W501.08  W501.09
PT_SL_CIL PT_SL CIL
_ESTIRAD _ESTIRAD
O_ATRAS O_ADELAN
PT Selector TE
cilindro PT Selector
estiraje cilindro
recogido estiraje
GF extendido
GF
W4.02
| 4
f
ET42
Etapa42
W4.03
| ]
I
ET43
Etapa43
WO0.04 W301.12 W301.13
— | | | | 1
ET4 SL_MESA_ SL_MESA_
Etapa 4 KEVLAR_A KEVLAR_A
RRIBA BAJO
Selector Selector
mesa kevlar mesa kevlar
arriba abajo
W301.13  W301.12
SL_MESA_ SL_MESA_

Motor bomba
estiraje

<W315.09>

a051



000001

(000051) —1

W12.02
|

KEVLAR_A
BAJO
Selector
mesa kevlar
abajo

W501.12

—4
PT_SL_ME
SA_KEVLA
R_ARRIBA
PT Selector
mesa kevlar
arriba

W501.13

PT_SL_ME
SA_KEVLA
R_ABAJO
PT Selector
mesa kevlar
abajo

KEVLAR_A
RRIBA
Selector
mesa kevlar
arriba

W501.13

PT_SL_ME
SA_KEVLA
R_ABAJO
PT Selector
mesa kevlar
abajo

W501.12

PT_SL_ME
SA_KEVLA
R_ARRIBA
PT Selector
mesa kevlar
arriba

f
ET122
Etapa122

W12.03
|

I
ET123
Etapa123

W12.04
|

I
ET124
Etapa124

W0.04

-

W301.15
| |
I

W301.14
|

ET4
Etapa 4

W315.09
|

1
SL_MESA_
SIERRA_A
BAJO
Selector
mesa sierra
abajo

W301.14

SL_MESA_
SIERRA_A
RRIBA
Selector
mesa sierra
arriba

W501.15

PT_SL_ME
SA_SIERR
IA_ABAJO
PT Selector
mesa sierra
abajo

W501.14

PT_SL_ME
SA_SIERR
A_ARRIBA
PT Selector
mesa sierra
arriba

f
SL_MESA_
SIERRA_A
RRIBA
Selector
mesa sierra
arriba

W301.15

SL_MESA_
SIERRA_A
BAJO
Selector
mesa sierra
abajo

W501.14

PT_SL_ME
SA_SIERR
A_ARRIBA
PT Selector
mesa sierra
arriba

W501.15

PT_SL_ME
SA_SIERR
A_ABAJO
PT Selector
mesa sierra
abajo

f
M_BOMBA
_ESTIRAJE
Motor
bomba
estiraje

TIM

0009

#10

[OP1]
<T0009(bit)>
a053

[OP2]



000002 ACTIVACION ELECTROVALVULA PUESTA EN CARGA BLOQUE CILINDRO ESTIRAJE
(000053)
T0009 W310.14
— C
EV_PUEST
A_CARGA _
ESTIRADO
000003 ACTIVACION ELECTROVALVULA ELEVACION CILINDRO ESTIRAJE EXTENDIDO ( ESTIRANDO)
(000055)
W10.06 W302.10  W310.13  W310.14 W0.05 TIM
} ol =+ | all
ET106 S_CIL_EST |[EV_CIL_ES EV_PUEST ET5 0010
Etapa106 IRADO_FU [TINE_REC A_CARGA_ Etapa 5 #10
ERA OGIDO ESTIRADO
Sensor Cilindro Puesta en
cilindro estiraje carga
estiraje en  [recogido bloque
fuera GF estirado
W0.04 W301.09
| | | 4
f 1T
ET4 SL_CIL_ES
Etapa 4 ITIRADO_A
DELANTE
Selector
cilindro
estiraje
lextendido
GF
W501.09  W502.10
PT_SL_CIL PT_S_CIL_
_ESTIRAD ESTIRADO
O_ADELAN _FUERA
TE PT Sensor
PT Selector cilindro
cilindro estiraje en
estiraje fuera GF
extendido
GF
T0010 W310.12
000004
(000069) — |
EV_CIL_ES
TIE_EXTE
NDIDO
000005 ACTIVACION ELECTROVALVULA ELEVACION CILINDRO ESTIRAJE RECOGIDO (EN REPOSO)
(000071)
W10.11 W302.09 W310.12  W310.14 W0.05 TIM
} 3t 1 | i
ET111 S_CIL_EST [EV_CIL_ES EV_PUEST ET5 0011
Etapai1l IRADO_AT [TIJE_EXTE A_CARGA_ Etapa5 #10
RAS NDIDO ESTIRADO
Sensor Cilindro Puesta en
cilindro estiraje carga
estiraje en  [fuera bloque
recogido estirado
GF
W0.04 W301.08
| | | 4
f 1T
ET4 SL_CIL_ES
Etapa 4 ITIRADO_A
ITRAS
Selector
cilindro
estiraje
recogido
GF
W501.08  W502.09
PT_SL CIL PT_S_CIL_
_ESTIRAD ESTIRADO
O_ATRAS _ATRAS
PT Selector PT Sensor
cilindro cilindro
estiraje estiraje en
recogido recogido
GF GF
T0011 W310.13
000006
(000085) — ¥ O—

Puesta en carga
bloque estirado

<W310.14>
2066 a082

[OP1]
<T0010(bit)>
a069
[OP2]

Cilindro estiraje
fuera

<W310.12>
b081

[OP1]
<T0011(bit)>
a085

[OP2]

Cilindro estiraje
recogido



000007
(000087)

EV_CIL_ES
TIE_REC
OGIDO
ACTIVACION MOTOR DE BOMBA HIDRAHULICA BLOQUE GATO FIJO
W10.02 W0.05 W315.07
| |
f \
ET102 ET5 M_BOMBA
Etapa102 Etapa 5 _GF
W10.03
| ]
I
ET103
Etapa103
W10.04
| ]
I
ET104
Etapa104
W10.07
| 4
I
ET107
Etapa107
W10.08
| 4
f
ET108
Etapa108
W10.09
| ]
I
ET109
Etapa109
W0.04 W301.07  W301.06
— | | | % 1
ET4 SL_TOPE_ SL_TOPE_
Etapa 4 PERFIL_AB PERFIL_A
IAJO_GF RRIBA_GF
Selector Selector
tope perfil  tope perfil
extendido  recogido
GF GF
W301.06  W301.07
SL_TOPE_ SL_TOPE_
PERFIL_A PERFIL_AB
RRIBA_GF AJO_GF
Selector Selector
tope perfil  tope perfil
recogido extendido
GF GF
W301.10  W301.11
SL_MESA_ SL_MESA_
IABAJO_GF ARRIBA_G
Selector F
mesa abajo Selector
GF mesa arriba
GF
W301.11 W301.10
SL_MESA_ SL_MESA_
IARRIBA_G ABAJO_GF
F Selector
Selector mesa abajo
mesa arriba  GF
GF
W301.05  Wa301.04
SL_GARRA SL_GARRA
| ABAJO_G _ARRIBA_
F GF
Selector Selector
garra garra
extendida recogida
GF GF
W301.04  W301.05
SL_GARRA SL_GARRA

<W310.13>
b065

Motor bomba GF
<W315.07>
al133



LARRIBA_ _ABAJO_G

GF

Selector Selector
garra garra
recogida extendida
GF GF

W501.07  W501.06

PT_SL_TO PT_SL_TO
PE_PERFIL PE_PERFIL
| ABAJO_G _ARRIBA_
F GF

PT Selector PT Selector
tope perfil  tope perfil
extendido  recogido
GF GF

W501.06  W501.07

PT_SL_TO PT_SL_TO
PE_PERFIL PE_PERFIL
| ARRIBA_ _ABAJO_G
GF F

PT Selector PT Selector
tope perfil  tope perfil
recogido extendido
GF GF

W501.10  W501.11

PT_SL_ME PT_SL_ME
SA_ABAJO SA_ARRIB
| GF A_GF

PT Selector PT Selector
mesa abajo mesa arriba
GF GF

W501.11 W501.10

PT_SL_ME PT_SL_ME
SA_ARRIB SA_ABAJO
IA_GF _GF

PT Selector PT Selector
mesa arriba mesa abajo
GF GF

W501.05  W501.04

PT_SL_GA PT SL_GA
RRA_ABAJ RRA_ARRI

O_GF BA_GF
PTSelector PT Selector
garra garra
extendida recogida
GF GF

W501.04  W501.05

PT_SL_GA PT_SL GA
RRA_ARRI RRA_ABAJ
BA_GF O_GF

PT Selector PTSelector

garra garra
recogida extendida
GF GF
000008 W315\.07 ™ [0P1]
(000133) \ <T0012(bit)>
M_BOMBA 0012 13
GF #0 al35
Motor [OP2]
bomba GF
000009 ACTIVACION ELECTROVALVULA PUESTA EN CARGA BLOQUE GATO FIJO
(000135)
T0012 W310.15 Puesta en carga
’—+ } (O)—— blogue GF

EV_PUEST | <W310.15>
o ROA-| a147 at622177
a192 a207 a222




000010 ACTIVACION ELECTROVALVULA TOPE DE PERFIL PUESTO GATO FIJO

(000137)
W10.02 W301.06 W310.08 W310.15 W0.05 TIM
} I 4 | i
ET102 SL_TOPE_ [EV_TOPE_ EV_PUEST ET5 0013
Etapa102 PERFIL_A |PERFIL_A A CARGA_ Etapa5 #10
RRIBA_GF [RRIBA_GF GF
Selector ITope perfil  Puesta en
tope perfil recogido carga
recogido gato fijo bloque GF
GF
W0.04 W301.07 | W501.06
} { | -
ET4 SL_TOPE_ |PT_SL_TO
Etapa 4 PERFIL_AB |PE_PERFIL
IAJO_.GF | ARRIBA_
Selector GF
tope perfil PT Selector
extendido  [tope perfil
GF recogido
GF
W501.07
PT_SL_TO
PE_PERFIL
_ABAJO_G
Fi
PT Selector
tope perfil
extendido
GF
T0013 W310.09
000011
(000150) — ¥ C
EV_TOPE_
PERFIL_AB
AJO_GF
000012 ACTIVACION ELECTROVALVULA TOPE DE PERFIL RECOGIDO GATO FIJO
(000152)
W10.09 W301.06 W310.09 W310.15 W0.05 TIM
| ] ] I |
f f f 1T I
ET109 SL_TOPE_ [EV_TOPE_ EV_PUEST ET5 0014
Etapal09 PERFIL_A |PERFIL_AB A_CARGA_ Etapa5 #10
RRIBA_GF |AJO_GF GF
Selector ITope perfil  Puesta en
tope perfil puesto gato carga
recogido ffijo bloque GF
GF
W0.04 W301.06 |W501.06
| | | |
f 1T f
ET4 SL_TOPE_ [PT_SL_TO
Etapa 4 PERFIL_A |PE_PERFIL
RRIBA_GF | ARRIBA_
Selector GF
tope perfil  [PT Selector
recogido tope perfil
GF recogido
GF
W501.06
PT_SL_TO
PE_PERFIL
_ARRIBA_
GF
PT Selector
tope perfil
recogido
GF
T0014 W310.08
000013
(000165) — ¥
EV_TOPE_
PERFIL_A
RRIBA_GF
000014 ACTIVACION ELECTROVALVULA MESA ARRIBA GATO FIJO
(000167)
W10.03 W301.10  W310.11 W310.15 W0.05 TIM
| | | | | |
f f f 1T f
ET103 SL_MESA_ |EV_MESA EV_PUEST ET5 0015
Etapa103 IABAJO_GF [GF_ABAJO A_CARGA_ Etapa 5 #10

[OP1]
<T0013(bit)>
a150

[OP2]

Tope perfil puesto
gato fijo

<W310.09>
b161

[OP1]
<T0014(bit)>
al165

[OP2]

Tope perfil recogido
gato fijo
<W310.08>

b146

[OP1]
<T0015(bit)>
a180



000015
(000180)

000016
(000182)

000017
(000195)

Selector Mesa abajo
mesa abajo |del gato fijo
GF

W0.04 W301.11 W501.10
| | | |

I
PT_SL_ME

GF
Puesta en
carga
bloque GF

[OP2]

ET4
Etapa 4 SA_ABAJO
L GF
PT Selector
mesa abajo
GF
PT_SL_ME
SA_ARRIB
A_GF
PT Selector
mesa arriba
GF
T0015 W310.10 Mesa arriba del gato
} fijo
EV_MESA
GF_ARRIB
A
ACTIVACION ELECTROVALVULA MESA ABAJO GATO FIJO
W10.08 W301.11 W312.02  W310.15 W0.05 TIM [OP1]
} 3t 3 ¥ ol <T0016(bit)>
ET108 SL_MESA_ [EV_MESA_ EV_PUEST ET5 0016
Etapal0s ARRIBA_G [SIERRA_A A _CARGA_ Etapa5 w0 | 2193
F RRIBA GF [OP2]
Selector Electrovalv  Puesta en
mesa arriba |ula mesa carga
GF sierra arriba  bloque GF
W0.04 W301.10 | W301.11
} { | 4F 1
ET4 SL_MESA_ [SL_MESA_
Etapa4  |ABAJO_GF |ARRIBA_G
Selector F
mesa abajo (Selector
GF mesa arriba
GF
W501.10
PT_SL_ME
SA_ABAJO
_GF
PT Selector
mesa abajo
GF
T0016 W310.11 Mesa abajo del gato
f C fijo
EV_MESA | <W310.11>

000018
(000197)

GF_ABAJO | | .-c

ACTIVACION ELECTROVALVULA GARRAS ABAJO GATO FIJO

I 1T I
ET4 SL_GARRA [PT_SL_GA

Etapa 4 | ABAJO_G |RRA_ARRI
F BA_GF

Selector PT Selector

W10.04 W301.04 W310.06 W310.15 W0.05 TIM [OP1]
} 4+ 1 | ol <T0017(bit)>
ET104 SL_GARRA |[EV_GARR EV_PUEST ET5 0017
Etapa104 | ARRIBA_ |A_ARRIBA A_CARGA_ Etapa 5 #10 a210
GF | GF GF [OP2]
Selector Garra Puesta en
garra recogida carga
recogida gato fijo bloque GF
GF
WO0.04 W301.05 |W501.04
| I | ]




000019
(000210)

000020
(000212)

000021
(000225)

garra garra
extendida  |recogida
GF GF
W501.05
PT_SL_GA
RRA_ABAJ
O_GF
PTSelector
garra
extendida
GF
T0017 W310.07
|
f
EV_GARR
A_ABAJO_
GF
ACTIVACION ELECTROVALVULA GARRA ARRIBA GATO FIJO
W10.07 W301.05 W310.07 W310.15 W0.05 TIM
} 4 4+ | J
ET107 SL_GARRA [EV_GARR EV_PUEST ET5 0018
Etapa107 | ABAJO_G |A_ ABAJO_ A _CARGA_ Etapa5 #10
F GF GF
Selector Garra Puesta en
garra puesta gato carga
extendida  ffijo bloque GF
GF
WO0.04 W301.04 | W501.05
| 11 ] ]
f 1T f
ET4 SL_GARRA |PT_SL_GA
Etapa 4 | ARRIBA_ [RRA_ABAJ
GF O_GF
Selector PTSelector
garra garra
recogida extendida
GF GF
W501.04
PT_SL_GA
RRA_ARRI
BA_GF
PT Selector
garra
recogida
GF
T0018 W310.06
|
I
EV_GARR
A_ARRIBA

_GF

Garra puesta gato
fijo

<W310.07>
b221

[OP1]
<T0018(bit)>
a225

[OP2]

Garra recogida gato
fijo

<W310.06>

b206



000000
(000228)

[Nombre de programa : Acc_Gato_Fijo]

[Nombre de seccién : END]

END
(001)




[Nombre de programa : Acc_Gato_Movil]
[Nombre de seccion : Seccién1]
000000 W13.06 W303.12  W311.14 W0.05 W311.13
(000000) —1 | - 4+ e (O—
ET136 SL_RETRO [M_RETOR ET5 M_AVANCE
Etapa136 CESO_GM [CESO_GM Etapa5 _GM
Selector Motor
mesa arriba |retroceso
gato movil
WO0.04 W303.11 W503.12

| | | | 4

f 1T I
ET4 SL_AVANC |PT_SL_RE
Etapa 4 E_GM ITROCESO

Selector | GM
mesa arriba [PT Selector
GM mesa arriba
GM
W503.11
PT_SL_AV
ANCE_GM
PT Selector
mesa arriba
GM
000001 W13.04 W303.11 W311.13 W0.05 W311.14
000012) —— | +4F +4F J
ET134 SL_AVANC [M_AVANCE ET5 M_RETOR
Etapa134 E_GM | GM Etapa 5 CESO_GM
Selector Motor
mesa arriba |avance
gato movil
WO0.04 W303.12 | W503.11

| | | | 4

f 1T f
ET4 SL_RETRO [PT_SL_AV
Etapa 4 CESO_GM |ANCE_GM

Selector PT Selector
mesa arriba [mesa arriba
GM GM
W503.12
PT_SL_RE
TROCESO
_GM
PT Selector
mesa arriba
GM
000002 ACTIVACION MOTOR DE BOMBA HIDRAHULICA BLOQUE GATO MOVIL
(000024)
W13.03 W0.05 W315.08

| ]

I .
ET133 ET5 M_BOMBA
Etapa133 Etapa 5 _GM

W13.05

| 4

I
ET135
Etapa135

W13.07

| 4

f
ET137
Etapa137

W13.08

| 4

f
ET138
Etapa138

W13.10

| ]

I
ET140
Etapa140

Motor avance gato
movil

<W311.13>
b021

Motor retroceso
gato movil

<W311.14>
b009

Motor bomba GM
<W315.08>
a073



W13.11
|

I
ET141

Etapatdl
W13.13
|
I
ET143
Etapa143
W13.14
|
f
ET144
Etapa144
W13.15
|
f
ET145
Etapa145
WO0.04 W303.08  W303.07
| 1] ]
f 1T f
ET4 SL_TOPE_ SL_TOPE_
Etapa 4 PERFIL_AB PERFIL_A
IAJO_.GM  RRIBA_GM
Selector Selector
tope perfil  tope perfil
extendido  recogido
GM GM
W303.07  W303.08
SL_TOPE_ SL_TOPE_
PERFIL_A PERFIL_AB
RRIBA_GM AJO_GM
Selector Selector
tope perfil  tope perfil
recogido extendido
GM GM
W303.09  W303.10
SL_MESA_ SL_MESA_
IABAJO_G ARRIBA_G
M M
Selector Selector
mesa abajo mesa arriba
GM GM
W303.10  W303.09
SL_MESA_ SL_MESA_
IARRIBA_G ABAJO_G
M M
Selector Selector
mesa arriba mesa abajo
GM GM
W303.06  W303.05
SL_GARRA SL_GARRA
| ABAJO_G _ARRIBA_
M GM
Selector Selector
garra garra
extendida  recogida
GM GM
W503.05  W503.06
PT_SL_GA PT_SL GA
RRA_ARRI RRA_ABAJ
BA_GM O_GM
PT Selector PT Selector
garra garra
recogida extendida
GM GM
W503.08  W503.07
PT_SL_TO PT_SL TO
PE_PERFIL PE_PERFIL
| ABAJO_G _ARRIBA_
M GM
PT Selector PT Selector
tope perfil  tope perfil
extendido  recogido




000003
(000073)

000004
(000075)

000005
(000077)

GM GM
W503.07  W503.08
PT_SL_TO PT_SL_TO
PE_PERFIL PE_PERFIL
L ARRIBA_ _ABAJO_G
GM M
PT Selector PT Selector
tope perfil  tope perfil
recogido extendido
GM GM
W503.09  W503.10
PT_SL_ME PT_SL_ME
SA_ABAJO SA_ARRIB
| GM A_GM
PT Selector PT Selector
mesa abajo mesa arriba
GM GM
W503.10  W503.09
PT_SL_ME PT_SL_ME
SA_ARRIB SA_ABAJO
IA_GM _GM
PT Selector PT Selector
mesa arriba mesa abajo
GM GM
W503.06  W503.05
PT_SL_GA PT_SL_GA
RRA_ABAJ RRA_ARRI
0_GM BA_GM
PT Selector PT Selector
garra garra
extendida recogida
GM GM
W503.05  W503.06
PT_SL_GA PT_SL_GA
RRA_ARRI RRA_ABAJ
BA_GM 0_GM
PT Selector PT Selector
garra garra
recogida extendida
GM GM
W315.08 TIM
|
f
M_BOMBA 0019
_GM #10
Motor
bomba GM
ACTIVACION ELECTROVALVULA PUESTA EN CARGA BLOQUE GATO MOVIL
TO019 W311.12
} C
EV_PUEST
A_CARGA_
GM
ACTIVACION ELECTROVALVULA SUBE FRENO GATO MOVIL
W13.03 W303.04 W311.05  W311.12 W0.05 TIM
| | | | | |
f f f 1T f
ET133 SL_FRENO |[EV_FRENO EV_PUEST ET5 0020
Etapa133 | ABAJO_G | ABAJO_G A _CARGA_ Etapa 5 #10
M M GM
Selector Freno Puesta en
extiende puesto gato carga GM
freno GM movil
W13.05 W503.04
} - 1
ET135 PT_SL_FR
Etapa135 ENO_ABAJ

O_GM

[OP1]
<T0019(bit)>
a075

[OP2]

Puesta en carga GM
<W311.12>

a088 a103 a118
al133 a148 a163
a178 a193

[OP1]
<T0020(bit)>
a091

[OP2]



PT Selector
extiende
freno GM
W0.04 W303.03
ET4 SL_FRENO
Etapa4 | ARRIBA_
Selector
recoge
freno GM
W503.03
PT_SL_FR
ENO_ARRI
BA_GM
PT Selector
recoge
freno GM
000006 | 10020 W311.04 | Freno recogido gato
(000091) — ¥ O—— movi
EV_FRENO | <W311.04>
_ARRIBA_
GM b102
000007 ACTIVACION ELECTROVALVULA BAJA FRENO GATO MOVIL
(000093)
W13.07 W303.03  W311.04 W311.12 W0.05 TIM [OP1]
} 4+ -+ | 4+ <T0021(bit)>
ET137 SL_FRENO |[EV_FRENO EV_PUEST ET5 0021
Etapa137 | ARRIBA_ [ ARRIBA_ A_CARGA_ Etapa 5 710 a106
GM GM GM [OP2]
Selector Freno Puesta en
recoge recogido carga GM
freno GM gato movil
WO0.04 W303.04 |W503.03
| I | ]
f 1T f
ET4 SL_FRENO |PT_SL_FR
Etapa 4 | ABAJO_G [ENO_ARRI
M___ BAGM
Selector PT Selector
extiende recoge
freno GM freno GM
W503.04
PT_SL_FR
ENO_ABAJ
0_GM
PT Selector
extiende
freno GM
oooops | T0021 W311.05 fn'iv”.? puesto gato
(000106) —1 | O—F movil
EV_FRENO| <W311.05>
K/IABAJofG b087
000009 ACTIVACION ELECTROVALVULA TOPE PERFIL FUERA GATO MOVIL
(000108)
W13.08 W303.07 W311.08  W311.12 W0.05 TIM [OP1]
| ] ] 1l ] .
f I I 1T 4 <T0022(bit)>
ET138 SL_TOPE_ |EV_TOPE_ EV_PUEST ET5 0022
Etapaids PERFILA [PERFILA A_CARGA_ Etapa5 210 2121
RRIBA_GM [RRIBA_GM GM [OP2]
Selector ITope perfil  Puesta en
tope perfil  [recogido carga GM
recogido gato movil
GM
WO0.04 W303.08 |W503.07
| I | ]
f 1T f
ET4 SL_TOPE_ |PT_SL_TO
Etapa 4 PERFIL_AB |PE_PERFIL
IAJO_GM | ARRIBA_
Selector GM
tope perfil PT Selector




extendido tope perfil
GM recogido
GM
W503.08
PT_SL_TO
PE_PERFIL
_ABAJO_G
Mi
PT Selector
tope perfil
extendido
GM
000010 TOO%Z W311.09
(000121) f L
EV_TOPE_
PERFIL_AB
AJO_GM
000011 ACTIVACION ELECTROVALVULA TOPE PERFIL RECOGIDO GATO MOVIL
(000123)
W13.15 W303.08 W311.09  W311.12 W0.05 TIM
} 4 I | ol
ET145 SL_TOPE_ |EV_TOPE_ EV_PUEST ET5 0023
Etapatds PERFIL_AB |PERFIL_AB A_CARGA_ Etapa5 #10
IAJO_GM IAJO_GM GM
Selector ITope perfil  Puesta en
tope perfil puesto gato carga GM
extendido  [movil
GM
WO0.04 W303.07 | W503.08
} {1 - 1
ET4 SL_TOPE_ |PT_SL_TO
Etapa 4 PERFIL_A |PE_PERFIL
RRIBA_GM | ABAJO_G
Selector M
tope perfil  [PT Selector
recogido tope perfil
GM lextendido
GM
W503.07
PT_SL_TO
PE_PERFIL
_ARRIBA_
GM
PT Selector
tope perfil
recogido
GM
T0023 W311.08
000012
(000136) — ¥
EV_TOPE_
PERFIL_A
RRIBA_GM
000013 ACTIVACION ELECTROVALVULA SUBE MESA GATO MOVIL
(000138)
W13.10 W303.09 W311.11 W311.12 W0.05 TIM
} L4 4+ | ol
ET140 SL_MESA_ [EV_MESA EV_PUEST ET5 0024
Etapa140 IABAJO_G |GM_ABAJ A_CARGA_ Etapa5 #10
M o GM
Selector Mesa abajo Puesta en
mesa abajo |del gato carga GM
GM movil
W0.04 W303.10 | W503.09
| 1] ] ]
f 1T f
ET4 SL_MESA_ |PT_SL_ME
Etapa 4 IARRIBA_G [SA_ABAJO
M | GM
Selector PT Selector
mesa arriba |mesa abajo
M
W503.10
PT_SL_ME

SA_ARRIB

Tope perfil puesto
gato movil
<W311.09>
b132

[OP1]
<T0023(bit)>
a136
[OP2]

Tope perfil recogido
gato movil

<W311.08>
b117

[OP1]
<T0024 (bit)>
al51

[OP2]



A_GM
PT Selector
mesa arriba
GM
000014 TOO%4 W311.10
(000151) f
EV_MESA
GM_ARRIB
A
000015 ACTIVACION ELECTROVALVULA BAJA MESA GATO MOVIL
(000153)
W13.14 W303.10  W311.10 W311.12 W0.05 TIM
| | | | | |
f f f 1T f
ET144 SL_MESA_ [EV_MESA EV_PUEST ET5 0025
Etapal44 IARRIBA_G [GM_ARRIB A_CARGA_ Etapa 5 #10
M A GM
Selector Mesa arriba Puesta en
mesa arriba |del gato carga GM
GM movil
W0.04 W303.09 |W503.10
} { | —F
ET4 SL_MESA_ |PT_SL_ME
Etapa 4 IABAJO_G [SA_ARRIB
M IA_GM
Selector PT Selector
mesa abajo |mesa arriba
GM GM
W503.09
PT_SL_ME
SA_ABAJO
_GM
PT Selector
mesa abajo
GM
T0025 W311.11
000016
(00o166) [ | C
EV_MESA
GM_ABAJ
(0]
000017 ACTIVACION ELECTROVALVULA BAJA GARRA GATO MOVIL
(000168)
W13.11 W303.05 W310.06 W311.12 W0.05 TIM
| ] ] | ]
f f I 1T I
ET141 SL_GARRA |[EV_GARR EV_PUEST ET5 0026
Etapal141 | ARRIBA_ |A_ARRIBA A_CARGA_ Etapa 5 #10
GM | GF GM
Selector Garra Puesta en
garra recogida carga GM
recogida gato fijo
GM
W0.04 W303.06 |W503.05
| | | |
1T f
ET4 SL_GARRA |PT_SL_GA
Etapa 4 | ABAJO_G [RRA_ARRI
M BA_GM
Selector PT Selector
garra garra
extendida recogida
GM GM
W503.06
PT_SL_GA
RRA_ABAJ
O_GM
PT Selector
garra
extendida
GM
T0026 W311.07
000018
(00181) — | C
EV_GARR
A_ABAJO_
GM

Mesa arriba del gato
movil

<W311.10>
b162

[OP1]
<T0025(bit)>
a166
[OP2]

Mesa abajo del gato
movil

<W311.11>
b147

[OP1]
<T0026(bit)>
a181

[OP2]

Garra puesta gato
movil

<W311.07>
b192



ACTIVACION ELECTROVALVULA SUBE GARRA GATO MOVIL

000019
(000183)
W13.13 W303.06 W311.07  W311.12 W0.05 TIM
} 4 I | i
ET143 SL_GARRA [EV_GARR EV_PUEST ET5 0027
Etapa143 | ABAJO_G |A ABAJO_ A _CARGA_ Etapa 5 #10
M GM GM
Selector Garra Puesta en
garra puesta gato carga GM
extendida movil
GM
W0.04 W303.05 |W503.06
| 1] ]
1T f
ETa SL_GARRA |PT_SL_GA
Etapa 4 | ARRIBA_ [RRA_ABAJ
GM O_GM
Selector PT Selector
garra garra
recogida extendida
GM GM
W503.05
PT_SL_GA
RRA_ARRI
BA_GM
PT Selector
garra
recogida
GM
T0027 W311.06
000020
(000196) — |
EV_GARR
A_ARRIBA

_GM

[OP1]
<T0027 (bit)>
a196

[OP2]

Garra recogida gato
movil



000000
(000199)

[Nombre de programa : Acc_Gato_Movil]

[Nombre de seccién : END]

END
(001)




[Nombre de programa : Acc_Mesa_Kevlar]
[Nombre de seccion : Seccién1]
W10.06 W0.05 W351.03
000000
(000000) ——1 | J (O—
ET106 ET5 M_BOMBA
Etapa106 Etapa 5 _MESAS_E
LEVACION
W4.02
| ]
I
ET42
Etapa42
W4.03
| 4
f
ET43
Etapa43
WO0.04 W301.12  W301.13
— | { | 4+ ]
ET4 SL_MESA_ SL_MESA_
Etapa 4 KEVLAR_A KEVLAR_A
RRIBA BAJO
Selector Selector
mesa kevlar mesa kevlar
arriba abajo
W301.13  W301.12
SL_MESA_ SL_MESA_
KEVLAR_A KEVLAR_A
BAJO RRIBA
Selector Selector
mesa kevlar mesa kevlar
abajo arriba
W501.12  W501.13
PT_SL_ME PT_SL_ME
SA_KEVLA SA_KEVLA
R_ARRIBA R_ABAJO
PT Selector PT Selector
mesa kevlar mesa kevlar
arriba abajo
W501.13  W501.12
PT_SL_ME PT_SL ME
SA_KEVLA SA_KEVLA
R_ABAJO R_ARRIBA
PT Selector PT Selector
mesa kevlar mesa kevlar
abajo arriba
W12.02
| 4
f
ET122
Etapa122
W12.03
| ]
I
ET123
Etapa123
W12.04
| 4
I
ET124
Etapa124
WO0.04 W301.15  W301.14
| | | | 4
f 1T f
ET4 SL_MESA_ SL_MESA_
Etapa 4 SIERRA_A SIERRA_A
BAJO RRIBA
Selector Selector
mesa sierra mesa sierra
abajo arriba
W301.14  W301.15

Motor bomba mesas
elevacion



000001
(000036)

000002
(000038)

000003
(000050)

000004
(000052)

SL_MESA_
SIERRA_A
RRIBA
Selector
mesa sierra
arriba

W501.15

PT_SL_ME
SA_SIERR
IA_ABAJO
PT Selector
mesa sierra
abajo

W501.14

H
PT_SL_ME
SA_SIERR
A_ARRIBA
PT Selector
mesa sierra
arriba

SL_MESA_
SIERRA_A
BAJO
Selector
mesa sierra
abajo

W501.14

PT_SL_ME
SA_SIERR
A_ARRIBA
PT Selector
mesa sierra
arriba

W501.15

PT_SL_ME
SA_SIERR
A_ABAJO
PT Selector
mesa sierra
abajo

ACTIVACION ELECTROVALVULA PUESTA EN CARGA MESA DE RODILLOS KEVLAR

kevlar

T0009 W312.01
|
f
EV_PUEST
A_CARGA _
MESA_KE
VLAR
ACTIVACION ELECTROVALVULA ELEVACION MESA DE RODILLOS KEVLAR
W4.02 W312.01 W0.05 TIM
| I ]
1T
ET42 EV_PUEST ET5 0005
Etapa42 IA_CARGA_ Etapa 5 #10
MESA_KE
IVLAR
Puesta en
carga mesa
kevlar
W0.04 W301.12  W304.08
| | | |
f 1T f
ET4 SL_MESA_ S_MESA_K
Etapa 4 KEVLAR_A EVLAR_AR
RRIBA RIBA
Selector Sensor
mesa kevlar mesa kevlar
arriba arriba
W501.12  W504.08
PT_SL_ME PT_S_MES
SA_KEVLA A_KEVLAR
R_ARRIBA _ARRIBA
PT Selector PT Sensor
mesa kevlar mesa kevlar
arriba arriba
TO005 W311.15
|
f
EV_MESA_
KEVLAR_A
RRIBA
ACTIVACION ELECTROVALVULA DESCENSO MESA DE RODILLOS KEVLAR
W4.03 W0.05 W312.01 W0.05 TIM
| | | | |
1T
ET43 ET5 EV_PUEST ET5 0006
Etapa43 Etapa 5 IA_CARGA_ Etapa 5 #10
MESA_KE
IVLAR
Puesta en
carga mesa

Puesta en carga
mesa kevlar

<W312.01>
a047 a062

[OP1]
<T0005 (bit)>
a050
[OP2]

Electrovalvula mesa
kevlar arriba

[OP1]
<T0006(bit)>
a065

[OP2]



000005
(000065)

W0.04 W301.13  W304.09
| 1] ]
ETa SLJMI%SA_ s_MEéA_K
Etapa 4 KEVLAR_A EVLAR_AB
BAJO AJO
Selector Sensor
mesa kevlar mesa kevlar
abajo abajo
W501.13  W504.09
PT_SL_ME PT_S_MES
SA_KEVLA A_KEVLAR
R_ABAJO _ABAJO
PT Selector PT Sensor
mesa kevlar mesa kevlar
abajo abajo

T0006
|

W312.00

L
EV_MESA_
KEVLAR_A
BAJO

Electrovalvula mesa
kevlar abajo



000000
(000068)

[Nombre de programa : Acc_Mesa_Kevlar]

[Nombre de seccién : END]

END
(001)




000000
(000000)

000001
(000002)

000002
(000014)

000003
(000016)

000004
(000028)

[Nombre de programa : Acc_Mesa_Sierra]

[Nombre de seccion : Seccién1]

ACTIVACION ELECTROVALVULA PUESTA EN CARGA MESA DE RODILLOS SIERRA

T0009 W312.06
— C
EV_PUEST
A_CARGA_
MESA_SIE
RRA
ACTIVACION ELECTROVALVULA ELEVACION MESA DE RODILLOS SIERRA
W12.02 W312.06 WO0.05 TIM
| | | |
f 1T
ET122 EV_PUEST ET5 0007
Etapa122 IA_CARGA_ Etapa 5 #10
MESA_SIE
RRA
Puesta en
carga mesa
sierra
WO0.04 W301.15  W304.11
| 11 ] ]
f 1T I
ET4 SL_MESA_ S_MESA_S
Etapa 4 SIERRA_A |ERRA_AB
BAJO AJO
Selector Sensor
mesa sierra  mesa sierra
abajo abajo
W501.15  W504.11
PT_SL_ME PT_S_MES
SA_SIERR A_SIERRA
A_ABAJO _ABAJO
PT Selector PT Sensor
mesa sierra mesa sierra
abajo abajo
TO007 W312.03
} C
EV_MESA_
SIERRA_A
BAJO
ACTIVACION ELECTROVALVULA DESCENSO MESA DE RODILLOS SIERRA
W12.03 W312.06 W0.05 TIM
| I ]
f 1T
ET123 EV_PUEST ET5 0008
Etapa123 IA_CARGA_ Etapa 5 #10
MESA_SIE
RRA
Puesta en
carga mesa
sierra
WO0.04 W301.14  W304.10
} {1 iy
ET4 SL_MESA_ S_MESA_S
Etapa 4 SIERRA_A |[ERRA_AR
RRIBA RIBA
Selector Sensor
mesa sierra mesa sierra
arriba arriba
W501.14 W504.10
PT_SL_ME PT_S_MES
SA_SIERR A_SIERRA
A_ARRIBA _ARRIBA
PT Selector PT Sensor
mesa sierra mesa sierra
arriba arriba
W312.02

T0008
|

L
EV_MESA_

Puesta en carga
mesa sierra

<W312.06>
a011 a025

[OP1]
<T0007 (bit)>
a014
[OP2]

Electrovalvula mesa
sierra abajo

[OP1]
<T0008 (bit)>
a028
[OP2]

Electrovalvula mesa
sierra arriba



000005
(000030)

000006
(000039)

SIERRA_A

RRIBA
ACTIVACION RODILLOS SENTIDO HORARIO MESA DE RODILLOS SIERRA
W12.04 W0.05 W312.04
| |
I
ET124 ET5 M_RODILL
Etapa124 Etapa 5 OS_AVANC
E_SIERRA
WO0.04 W307.10  W312.05
| 1] ] ]
UL I
ET4 P_AVANCE [M_RODILL
Etapa 4 | RODILLO |0S_RETR
S_SIERRA |OCESO_SI
Selector ERRA
avance Motor
mesa de retroceso
rodillos de  [rodillos de
la sierra la mesa de
la sierra
W507.10
PT_P_AVA
NCE_RODI
LLOS_SIE
RRA
PT
Pulsador
avance
mesa de
rodillos de
la sierra
ACTIVACION RODILLOS SENTIDO ANTIHORARIO MESA DE RODILLOS SIERRA
W0.04 W307.11 W312.04 W0.05 W312.05
\ {1 J4F J |
ET4 P_RETRO |M_RODILL ET5 M_RODILL
Etapa 4 CESO_RO |OS_AVANC Etapa 5 OS_RETR
DILLOS_SI [E_SIERRA OCESO_SI
ERRA Motor ERRA
Selector avance
retroceso rodillos de
mesa de la mesa de
rodillos de  [la sierra
la sierra
W507.11
PT_P_RET
ROCESO_
RODILLOS
_SIERRA
PT
Pulsador
retroceso
mesa de
rodillos de

la sierra

Motor avance
rodillos de la mesa
de la sierra
<W312.04>
b043

Motor retroceso
rodillos de la mesa
de la sierra
<W312.05>
b035



000000
(000047)

[Nombre de programa : Acc_Mesa_Sierra]

[Nombre de seccién : END]

END
(001)




000000
(000000)

000001
(000011)

[Nombre de programa : Acc_Banda_1_FIJA]

[Nombre de seccion : Seccién1]

ACTIVACION BANDA 1 SENTIDO HORARIO

antihorario

W5.02 W0.05 W312.07
| - \
ET52 ET5 M_BANDA
Etapa52 Etapa 5 1_AVANCE
W5.03
| 4
f
ET53
Etapa53
W5.04
| 4
f
ET54
Etapa54
W0.04 W300.06  W312.08
| | ]
I I
ET4 M_BANDA_
Etapa 4 1_RETROC
ESO
Motor
retroceso
banda 1
PT_P_BAN
DA1_ON_A
VANCE
PT
Pulsador
banda 1 run
horario
ACTIVACION BANDA 1 SENTIDO ANTIHORARIO
W0.04 W300.07  W312.07 W0.05 W312.08
‘ || 3£ J
ET4 P_BANDA1 [M_BANDA_ ET5 M_BANDA _
Etapa 4 | ON_RETR [1_AVANCE Etapa 5 1_RETROC
OCESO Motor ESO
Pulsador avance
banda 1 run |banda 1
antihorario
W500.07
PT_P_BAN
DA1_ON_R
ETROCES
o
PT
Pulsador
banda 1 run

Motor avance banda
1

<W312.07>
b015

Motor retroceso
banda 1

<W312.08>
b007



000000
(000019)

[Nombre de programa : Acc_Banda_1_FIJA]

[Nombre de seccién : END]

END
(001)




000000
(000000)

000001
(000011)

[Nombre de programa : Acc_Banda_2_FIJA]

[Nombre de seccion : Seccién1]

ACTIVACION BANDA 2 SENTIDO HORARIO

antihorario

W6.02 W0.05 W312.09
| % .
ET62 ET5 M_BANDA
Etapa62 Etapa 5 2_AVANCE
W6.04
| 4
f
ET64
Etapa64
W6.05
| 4
f
ET65
Etapa65
W0.04 W300.08  W312.10
| | ]
I I
ET4 M_BANDA_
Etapa 4 2_RETROC
ESO
Motor
retroceso
banda 2
PT_P_BAN
DA2_ON_A
VANCE
PT
Pulsador
banda 2 run
horario
ACTIVACION BANDA 2 SENTIDO ANTIHORARIO
W0.04 W300.09  W312.09 W312.10
‘ || 3£
ET4 P_BANDA2 [M_BANDA _ M_BANDA _
Etapa 4 | ON_RETR [2_AVANCE 2_RETROC
OCESO Motor ESO
Pulsador avance
banda 2 run [banda 2
antihorario
W500.09
PT_P_BAN
DA2_ON_R
ETROCES
o
PT
Pulsador
banda 2 run

Motor avance banda
2

<W312.09>
b015

Motor retroceso
banda 2

<W312.10>
b007



000000
(000018)

[Nombre de programa : Acc_Banda_2_FIJA]

[Nombre de seccién : END]

END
(001)




000000
(000000)

[Nombre de programa : Acc_Banda_3_MOVIL]

[Nombre de seccion : Seccién1]

ACTIVACION BANDA 3 SENTIDO HORARIO

000002
(000011)

000003
(000018)

000004
(000020)

W7.03 W0.05

W315.01 Motor avance banda
3

} gy
ET73 ET5
Etapa73 Etapa 5

W7.05
|

f
ET75
Etapa75
W7.06
|
f
ET76
Etapa76
W0.04 W300.10  W315.02
| ]
I I
M_BANDA_

ET4
Etapa 4 3_RETROC
ESO
Motor
retroceso
banda 3
PT_P_BAN
DA3_ON_A
VANCE
PT
Pulsador
banda 3 run
horario

C [
M_BANDA_| <W315.01>
3_AVANCE b015

ACTIVACION BANDA 3 SENTIDO ANTIHORARIO

W315.01

W0.05

W315.02 Motor retroceso

W0.04 W300.11
} { | ol } banda 3
ET4 P_BANDA3 [M_BANDA_ ET5 M_BANDA_ | <W315.02>
Etapa 4 | ON_RETR [3_AVANCE  Etapa 5 3_RETROC | |07
OCESO Motor ESO
Pulsador avance
banda 3 run |banda 3
antihorario
W500.11
PT_P_BAN
DA3_ON_R
ETROCES
07
PT
Pulsador
banda 3 run
antihorario
COMPARACION POSICION BANDA MOVIL 1 CON GATO MOVIL
CF1T3 BRAZO_1
! ]
P_On POS_BRAZO
Indicador EN ENO
do?\‘siempre POSICION— POS_BR OUT_BR[—
D12 —POS.G OUT_BR[— AUX_BRA
OUT BR[—
ACTIVACION ELECTROVALVULA 1 SACA BANDA MOVIL 1
W7.02 W350.00 W0.05 W312.11 Electrovalvula brazo
} { } | f C 1 fuera
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 O_1.0K  Etapa5 _1_FUERA

Banda 1 ok




000005 [ _ACTIVACION ELECTROVALVULA 1 RETROCEDE BANDA MOVIL
(000024)
W7.02 W350.00 W0.05 W312.12 | Electrovalvula brazo
f 4 A |1 ()—— 1 recogido
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 O_1.0K  Etapa5 _1_RECOG
Banda 1 ok IDO
000006 | _COMPARACION POSICION BANDA MOVIL 2 CON GATO MOVIL
(000028)
CF113 BRAZO_2
i | ]
P On POS_BRAZO
Indicador EN ENO
doe’\f'empfe POSICION— POS_BR OUT_BR[—
D14 —POS_G OUT_BR[— AUX_BRA
OUT BR[—
000007 [ _ACTIVACION ELECTROVALVULA 2 SACA BANDA MOVIL 2
(000030)
W7.02 W350.01 W0.05 W312.13 Electrovalvula brazo
} { } | ; C 2 fuera
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 0_2 OK Etapa 5 _2_FUERA
Banda 2 ok
000008 [ _ACTIVACION ELECTROVALVULA 2 RETROCEDE BANDA MOVIL 2
(000034)
W7.02 W350.01 W0.05 W312.14 | Electrovalvula brazo
f |+ H A+ 2 recogido
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 02 OK  Etapa5s _2 RECOG
Banda 2 ok IDO
000009 |—_COMPARACION POSICION BANDA MOVIL 3 CON GATO MOVIL
(000038)
CF113 BRAZO_3
| ]
P On POS_BRAZO
Indicador EN ENO
do?fiempre POSICION— POS_BR OUT_BR[—
D16 —POS.G OUT_BR[— AUX_BRA
OUT BR[—
000010 [ _ACTIVACION ELECTROVALVULA 3 SACA BANDA MOVIL 3
(000040)
W7.02 W350.02 W0.05 W312.15 | Electrovalvula brazo
} { } | f 3 fuera
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 0_3 OK Etapa 5 _3_FUERA
Banda 3 ok
000011 ACTIVACION ELECTROVALVULA 3 RETROCEDE BANDA MOVIL 3
(000044)
W7.02 W350.02 W0.05 W313.00 | Electrovalvula brazo
f 4 |1 3 recogido
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 03 OK  Etapa5 _3 RECOG
Banda 3 ok IDO
000012 [_COMPARACION POSICION BANDA MOVIL 4 CON GATO MOVIL
(000048)
CF113 BRAZO_4
i | ]
P On POS_BRAZO
Indicador EN ENO
doi‘SiemPFE POSICION—] POS_BR OUT_BR[—
D18  —POS_G OUT_BR[— AUX_BRA
OUT BR[—
000014 [ _ACTIVACION ELECTROVALVULA 4 SACA BANDAMOVIL 4
(000050)
W7.02 W350.03 W0.05 W313.01 | Electrovalvula brazo
L { } | ; C 4 fuera
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 0_4_OK Etapa 5 _4 FUERA
Banda 4 ok




000015 [ _ACTIVACION ELECTROVALVULA 4 RETROCEDE BANDA MOVIL 4
(000054)
W7.02 W350.03 W0.05 W313.02 | Electrovalvula brazo
} % | ; O— 4 recogido
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 0_4 OK  Etapa5 _4 RECOG
Banda 4 ok IDO
000016 [ _COMPARACION POSICION BANDA MOVIL5 CON GATO MOVIL
(000058)
CF113 BRAZO_5
1 | ]
P On POS_BRAZO
Indicador EN ENO
doe’\f'empfe POSICION— POS_BR OUT_BR[—
D20 —PpPOS_G OUT_BR[— AUX_BRA
OUT BR[—
000017 [ _ACTIVACION ELECTROVALVULA 5 SACA BANDA MOVIL 5
(000060)
W7.02 W350.04 W0.05 W313.03 Electrovalvula brazo
} o ] ; C 5 fuera
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 0_5 OK Etapa 5 _5_FUERA
Banda 5 ok
000018 [ _ACTIVACION ELECTROVALVULA 5 RETROCEDE BANDA MOVIL 5
(000064)
W7.02 W350.04 W0.05 W313.04 | Electrovalvula brazo
f |+ H A+ 5 recogido
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 05 0K  Etapa5s _5 RECOG
Banda 5 ok IDO
000019 | _COMPARACION POSICION BANDA MOVIL 6 CON GATO MOVIL
(000068)
CF113 BRAZO 6
1 | ]
P On POS_BRAZO
Indicador EN ENO
dOeNsiempre POSICION— POS_BR OUT_BR[—
D22 —POS_G OUT_BR[— AUX_BRA
OUT BR[—
000020 | _ACTIVACION ELECTROVALVULA 6 SACA BANDA MOVIL 6
(000070)
W7.02 W350.05 W0.05 W313.05 Electrovalvula brazo
f | | |1 6 fuera
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 0_6_OK Etapa 5 _6_FUERA
Banda 6 ok
000021 ACTIVACION ELECTROVALVULA 6 RETROCEDE BANDA MOVIL 6
(000074)
W7.02 W350.05 W0.05 W313.06 | Electrovalvula brazo
} +4F 1 6 recogido
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 0_6_ OK  Etapa5 _6_RECOG
Banda 6 ok IDO
000022 | _COMPARACION POSICION BANDA MOVIL 7 CON GATO MOVIL
(000078)
CF113 BRAZO_7
1 | ]
P On POS_BRAZO
Indicador EN ENO
doeNsiempre POSICION—] POS_BR OUT_BR[—
D24 —POS_G OUT_BR[— AUX_BRA
OUT BR[—
000023 [ _ACTIVACION ELECTROVALVULA7 SACA BANDAMOVIL 7
(000080)
W7.02 W350.06 W0.05 W313.07 | Electrovalvula brazo
L { } | ; C 7 fuera
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 O_7_OK Etapa 5 _7_FUERA
Banda 7 ok




000024 ACTIVACION ELECTROVALVULA 7 RETROCEDE BANDA MOVIL 7
(000084)
W7.02  W350.06  WO0.05 W313.08
} % | F O__
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 0_7. 0K  Etapa5 _7_RECOG
Banda 7 ok IDO
000025 COMPARACION POSICION BANDA MOVIL 8 CON GATO MOVIL
(000088)
CF113 BRAZO_8
'P_An ! POS_BRAZO 1
Indicador EN ENO
de siempre POSICION— POS_BR OUT_BR[—
N D26 —POS_G OUT_BR[— AUX_BRA
OUT BR[—
000026 | _ACTIVACION ELECTROVALVULA 8 SACA BANDA MOVIL 8
(000090)
w7.?2 w3}50\.o7 vvJo.os W313.09
ET72 AU)‘(iE[’,RAZ ET5 [ EVjBRAZO
Etapa72 0_8 OK Etapa 5 _8_FUERA
Banda 8 ok
000027 | _ACTIVACION ELECTROVALVULA 8 RETROCEDE BANDA MOVIL 8
(000094)
W7.?2 wsjso.o7 wjo.os W313.10
ET72 [ AUX_ISLRAZ ET5 [ EV_BRAZO
Etapa72 0_8 OK  FEtapa5 _8 RECOG
Banda 8 ok IDO
000028 COMPARACION POSICION BANDA MOVIL 9 CON GATO MOVIL
(000098)
CF113 BRAZO_9
'P__én ! POS_BRAZO 1
Indicador EN ENO
de siempre POSICION— POS_BR OUT_BR[—
oN D28 —POS_ G OUT_BR[— AUX_BRA
OUT_BR[—
000029 ACTIVACION ELECTROVALVULA 9 SACA BANDA MOVIL 9
(000100)
wn\)z weJ,so(os vvJvos W313.11
ET72 [ AU)‘<_E[5RAZ ET5 [ EV_BRAZO
Etapa72 0_9_OK Etapa 5 _9_FUERA
Banda 9 ok
000030 ACTIVACION ELECTROVALVULA 9 RETROCEDE BANDA MOVIL 9
(000104)
W7.02  W350.08  WO0.05 W313.12
} 4+ al
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 09 OK  Etapa5 _9 RECOG
Banda 9 ok IDO
000031 COMPARACION POSICION BANDA MOVIL 10 CON GATO MOVIL
(000108)
CF113 BRAZO_10
'P__én ! POS_BRAZO 1
Indicador EN ENO
de siempre POSICION— POS_BR OUT_BR[—
oN D30 —POS_G OUT_BR[— AUX_BRA
OUT BR[—
000032 ACTIVACION ELECTROVALVULA 10 SACA BANDA MOVIL 10
(000110)
W7.02  W350.09  WO0.05 W313.13
‘ { | 3+ C
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 O_10_OK  Etapa5 _10_FUER
Banda 10 A

Electrovalvula brazo
7 recogido

Electrovalvula brazo
8 fuera

Electrovalvula brazo
8 recogido

Electrovalvula brazo
9 fuera

Electrovalvula brazo
9 recogido

Electrovalvula brazo
10 fuera



000033
(000114)

000034
(000118)

000035
(000120)

000036
(000124)

000037
(000128)

000038
(000130)

000039
(000134)

000040
(000138)

ok

ACTIVACION ELECTROVALVULA 10 RETROCEDE BANDA MOVIL 10

W7.02 W350.09 W0.05
| |

W313.14

|
I I I
ET72 AUX_BRAZ ET5

Etapa72 0_10 OK  Etapa5
Banda 10
ok

L
EV_BRAZO
_10_RECO
GIDO

COMPARACION POSICION BANDA MOVIL 11 CON GATO MOVIL

CF1]3 BRAZO_11
’p—An ! POS_BRAZO
Indicador EN ENO
de siempre POSICION—{ POS_BR OUT_BR [—
ON D32 —PpOS.G OUT_BR[— AUX_BRA
OUT_BR[—

ACTIVACION ELECTROVALVULA 11 SACA BANDA MOVIL 11

W7.02 W350.10 W0.05 W313.15
| | | |
f 1T f L
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 O_M1_OK  Etapa5s _1_FUER
Banda 11 A
ok
ACTIVACION ELECTROVALVULA 11 RETROCEDE BANDA MOVIL 11
W7.02 W350.10 W0.05 W314.00
— | 4 3
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etaparz  O_M_OK  Etapas _11_RECO
Banda 11 GIDO
ok

COMPARACION POSICION BANDA MOVIL 12 CON GATO MOVIL

CF1?3 BRAZO_12
’P—_gn ! POS_BRAZO
Indicador EN ENO
doe;\‘ siempre POSICION— POS_BR OUT_BR[—
D34 —POS_G OUT_BR[— AUX_BRA
OUT_BR[—

ACTIVACION ELECTROVALVULA 12 SACA BANDA MOVIL 12

W7.02 W350.11 W0.05 W314.01
| I |
f 1T f
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa’2 0_12. 0K  Etapa5 _12_FUER
Banda 12 A
ok
ACTIVACION ELECTROVALVULA 12 RETROCEDE BANDA MOVIL 12
W7.02 W350.11 W0.05 W314.02
| | |
f f f
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 0O_12 OK  Etapa5 _12_RECO
Banda 12 GIDO
ok

COMPARACION POSICION BANDA MOVIL 13 CON GATO MOVIL

CF1T3 BRAZO_13
—@n ! POS_BRAZO
Indicador EN ENO
de siempre POSICION— POS_BR OUT_BR[—
ON D36 —POS_G OUT_BR[— AUX_BRA
OUT BR|—

Electrovalvula brazo
10 recogido

Electrovalvula brazo
11 fuera

Electrovalvula brazo
11 recogido

Electrovalvula brazo
12 fuera

Electrovalvula brazo
12 recogido



000041
(000140)

000042
(000144)

000043
(000148)

000044
(000150)

000045
(000154)

000046
(000158)

000047
(000160)

000048
(000164)

000049
(000168)

ACTIVACION ELECTROVALVULA 13 SACA BANDA MOVIL 13

W7.02 W350.12 W0.05 W314.03
| | | |
I 1T I K
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 0_13 OK  Etapa5 _13_FUER
Banda 13 A
ok
ACTIVACION ELECTROVALVULA 13 RETROCEDE BANDA MOVIL 13
W7.02 W350.12 W0.05 W314.04
| | L |
1T I
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 O_13 OK  Etapa5 _13_RECO
Banda 13 GIDO
ok
COMPARACION POSICION BANDA MOVIL 14_CON GATO MOVIL
CF1T3 BRAZO_14
' POS_BRAZO il
P_On -
Indicador EN ENO
doifiempre POSICION— POS_BR OUT_BR[—
D38 —PpOSG OUT_BR[— AUX_BRA
OUT BR[—
ACTIVACION ELECTROVALVULA 14 SACA BANDA MOVIL 14
W7.02 W350.13 W0.05 W314.05
| | L |
1T [ L
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 O_14_OK  Etapa5 _14_FUER
Banda 14 A
ok
ACTIVACION ELECTROVALVULA 14 RETROCEDE BANDA MOVIL 14
W7.02 W350.13 W0.05 W314.06
} 41 ol
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 O_14 OK  FEtapab _14_RECO
Banda 14 GIDO
ok
COMPARACION POSICION BANDA MOVIL 15_CON GATO MOVIL
CF1T3 BRAZO_15
L | ]
P On POS_BRAZO
Indicador EN ENO
do?\‘SlemPfe POSICION— POS_BR OUT_BR[—
D40 —POS_G OUT_BR[— AUX_BRA
OUT BR[—
ACTIVACION ELECTROVALVULA 15 SACA BANDA MOVIL 15
W7.02 W350.14 W0.05 W314.07
| | L |
1T [ -
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 O_15_OK  Etapa5 _15_FUER
Banda 15 A
ok
ACTIVACION ELECTROVALVULA 15 RETROCEDE BANDA MOVIL 15
W7.02 W350.14 W0.05 W314.08
| | |
I I I
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 O_15_ OK  Etapa5 _15_RECO
Banda 15 GIDO
ok

COMPARACION POSICION BANDA MOVIL 16 CON GATO MOVIL

Electrovalvula brazo
13 fuera

Electrovalvula brazo
13 recogido

Electrovalvula brazo
14 fuera

Electrovalvula brazo
14 recogido

Electrovalvula brazo
15 fuera

Electrovalvula brazo
15 recogido



000050
(000170)

000051
(000174)

000052
(000178)

000053
(000180)

000054
(000184)

000055
(000188)

000056
(000190)

000057
(000194)

CF113

|
P_On
Indicador
de siempre
ON

BRAZO_16
POS_BRAZO
EN ENO
POSICION—| POS_BR OUT_BR
D42 —

POS_G OUT_BR
OUT_BR

— AUX_BRA

ACTIVACION ELECTROVALVULA 16 SACA BANDA MOVIL 16

— |

W7.02 W350.15 W0.05 W314.09
| | L |
1T I
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 O_16_OK  Etapa5 _16_FUER
Banda 16 A
ok
ACTIVACION ELECTROVALVULA 16 RETROCEDE BANDA MOVIL 16
W7.02 W350.15 W0.05 W314.10
—— O
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 0_16_ OK  Etapa5 _16_RECO
Banda 16 GIDO
ok
COMPARACION POSICION BANDA MOVIL 17_CON GATO MOVIL
CF1?3 BRAZO_17
L | ]
P On POS_BRAZO
Indicador EN ENO
dOeNSiemPfe POSICION—] POS_BR OUT_BR[—
D44 —POS.G OUT_BR[— AUX_BRA
OUT BR[—
ACTIVACION ELECTROVALVULA 17 SACA BANDA MOVIL 17
W7.02 W351.00 W0.05 W314.11
| | | |
[ 1T I
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 O_17_OK  FEtapab _17_FUER
Banda 17 A
ok
ACTIVACION ELECTROVALVULA 17 RETROCEDE BANDA MOVIL 17
W7.02 W351.00 W0.05 W314.12
} 4+ 4+
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapar2  O_17.0K FEpas5 _17_RECO
Banda 17 GIDO
ok
COMPARACION POSICION BANDA MOVIL 18_CON GATO MOVIL
CF1?3 BRAZO_18
| ]
P On POS_BRAZO
Indicador EN ENO
doifiempfe POSICION— POS_BR OUT_BR[—
D46  —POS_G OUT_BR[— AUX_BRA
OUT BR[—
ACTIVACION ELECTROVALVULA 18 SACA BANDA MOVIL 18
W7.02 W351.01 W0.05 W314.13
| | | |
1T I
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 O_18 OK  Etapa5 _18_FUER
Banda 18 A
ok
ACTIVACION ELECTROVALVULA 18 RETROCEDE BANDA MOVIL 18
W7.02 W351.01 W0.05 W314.14

="

Electrovalvula brazo
16 fuera

Electrovalvula brazo
16 recogido

Electrovalvula brazo
17 fuera

Electrovalvula brazo
17 recogido

Electrovalvula brazo
18 fuera

Electrovalvula brazo
18 recogido



000058
(000198)

000059
(000200)

000060
(000204)

000061
(000208)

ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 O_18 OK  Etapa5 _18_RECO
Banda 18 GIDO
ok
COMPARACION POSICION BANDA MOVIL 19_CON GATO MOVIL
CF113 BRAZO_19
f ]
P_On POS_BRAZO
Indicador EN ENO
dOeNSiemPfe POSICION— POS_BR OUT_BR[—
D48 —POS_G OUT_BR[— AUX_BRA
OUT_BR[—
ACTIVACION ELECTROVALVULA 19 SACA BANDA MOVIL 19
W7.02 W351.02 W0.05 W314.15
| 11 |
1T I L
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 O_19 OK  Etapa5 _19_FUER
Banda 19 A
ok
ACTIVACION ELECTROVALVULA 19 RETROCEDE BANDA MOVIL 19
W7.02 W351.02 W0.05 W315.00
} 4t i
ET72 AUX_BRAZ ET5 EV_BRAZO
Etapa72 0_19 OK  Etapa5 _19_RECO
Banda 19 GIDO
ok
W350.00 W505.01 CF114 W316.01
| I ||
f 1T 1T
AUX_BRAZ PT_S_BRA [|P_Off
O_1_0K Z0O_1_REC |indicador
Banda 1ok OGIDO de siempre
PT Sensor  |OFF
brazo 1
recogido
W350.01 W505.03
AUX_BRAZ PT_S_BRA
02 0K ZO 2 REC
Banda2 ok OGIDO
PT Sensor
brazo 2
recogido
W350.02  W505.05
AUX_BRAZ PT_S_BRA
0.3_0K ZO_3 REC
Banda3 ok OGIDO
PT Sensor
brazo 3
recogido
W350.03  W505.07
AUX_BRAZ PT_S_BRA
0_4_OK  ZO_4 REC
Banda4 ok OGIDO
PT Sensor
brazo 4
recogido
W350.04  W505.09
AUX_BRAZ PT_S_BRA
05 0K ZO 5 REC
Banda5ok OGIDO
PT Sensor
brazo 5
recogido
W350.05  W505.11
_H f— 4

Electrovalvula brazo
19 fuera

Electrovalvula brazo
19 recogido

AUX BANDAS
FUERA



AUX_BRAZ
0_6_OK
Banda 6 ok

W350.06

AUX_BRAZ
0_7_OK
Banda 7 ok

W350.07

AUX_BRAZ
0_8_OK
Banda 8 ok

W350.08

AUX_BRAZ
0_9 OK
Banda 9 ok

W350.09

AUX_BRAZ
0_10_OK
Banda 10
ok

W350.10

AUX_BRAZ
O_11_OK
Banda 11
ok

W350.11

AUX_BRAZ
0_12_0K
Banda 12
ok

W350.12

AUX_BRAZ
O_13_OK
Banda 13
ok

W350.13

AUX_BRAZ
0_14_OK
Banda 14
ok

W350.14

-

PT_S_BRA
Z0O_6_REC
OGIDO

PT Sensor
brazo 6
recogido

W505.13

PT_S_BRA
Z0_7_REC
OGIDO

PT Sensor
brazo 7
recogido

W505.15

PT_S_BRA
ZO_8_REC
OGIDO

PT Sensor
brazo 8
recogido

W506.01

PT_S_BRA
Z0O_9_REC
OGIDO

PT Sensor
brazo 9
recogido

W506.03

PT_S_BRA
ZO_10_RE
COGIDO
PT Sensor
brazo 10
recogido

W506.05

PT_S_BRA
ZO_11_RE
COGIDO
PT Sensor
brazo 11
recogido

W506.07

PT_S_BRA
Z0_12_RE
COGIDO
PT Sensor
brazo 12
recogido

W506.09

PT_S_BRA
ZO_13_RE
COGIDO
PT Sensor
brazo 13
recogido

W506.11

PT_S_BRA
Z0_14_RE
COGIDO
PT Sensor
brazo 14
recogido

W506.13

f—




AUX_BRAZ
0O_15_OK
Banda 15
ok

W350.15

AUX_BRAZ
0O_16_OK
Banda 16
ok

W351.00

AUX_BRAZ
0O_17_OK
Banda 17
ok

W351.01

AUX_BRAZ
0O_18_OK
Banda 18
ok

W351.02

AUX_BRAZ
0_19_OK
Banda 19
ok

PT_S_BRA
ZO_15_RE
COGIDO
PT Sensor
brazo 15
recogido

W506.15

PT_S_BRA
Z0O_16_RE
COGIDO
PT Sensor
brazo 16
recogido

W507.01

PT_S_BRA
ZO_17_RE
COGIDO
PT Sensor
brazo 17
recogido

W507.03

PT_S_BRA
ZO_18_RE
COGIDO
PT Sensor
brazo 18
recogido

W507.05

PT_S_BRA
ZO_19_RE
COGIDO
PT Sensor
brazo 19
recogido




000000
(000267)

[Nombre de programa : Acc_Banda_3_MOVIL]

[Nombre de seccién : END]

END
(001)




000000
(000000)

000001
(000010)

[Nombre de seccion : Seccién1]

[Nombre de programa : Acc_Banda_4_FIJA]

ACTIVACION BANDA 4 SENTIDO HORARIO

antihorario

W8.02 W0.05 W315.03
| % .
ET82 ET5 M_BANDA
Etapa82 Etapa 5 4_AVANCE
W8.03
| 4
f
ET83
Etapa83
WO0.04 W300.12  W315.04
} 4 1
ET4 M_BANDA _
Etapa 4 4_RETROC
ESO
Motor
retroceso
banda 4
PT_P_BAN
DA4_ON_A
VANCE
PT
Pulsador
banda 4 run
horario
ACTIVACION BANDA 4 SENTIDO ANTIHORARIO
W0.04 W300.13  W315.03 W315.04
I } { | ol O—
ET4 P_BANDA4 [M_BANDA_ M_BANDA_
Etapa 4 | ON_RETR [4_AVANCE 4_RETROC
OCESO Motor ESO
Pulsador avance
banda 4 run |banda 4
antihorario
W500.13
L _{ 4
PT_P_BAN
DA4_ON_R
ETROCES
o
PT
Pulsador
banda 4 run

Motor avance banda
4

<W315.03>
b014

Motor retroceso
banda 4

<W315.04>
b006




000000
(000017)

[Nombre de programa : Acc_Banda_4_FIJA]

[Nombre de seccién : END]

END
(001)




000000
(000000)

000001
(000010)

[Nombre de seccion : Seccién1]

[Nombre de programa : Acc_Banda_5_FIJA]

ACTIVACION BANDA 5 SENTIDO HORARIO

antihorario

W9.02 W0.05 W315.05
| % .
ET92 ET5 M_BANDA
Etapa92 Etapa 5 5_AVANCE
W9.04
| 4
f
ET94
Etapa94
WO0.04 W300.14  W315.06
} 4 1
ET4 M_BANDA _
Etapa 4 5_RETROC
ESO
Motor
retroceso
banda 5
PT_P_BAN
DA5_ON_A
VANCE
PT
Pulsador
banda 5 run
horario
ACTIVACION BANDA 5 SENTIDO ANTIHORARIO
W0.04 W300.15  W315.05 W0.05 W315.06
— | | 1 J O—
ET4 P_BANDAS5 [M_BANDA_ ET5 M_BANDA _
Etapa 4 | ON_RETR [5_AVANCE Etapa 5 5_RETROC
OCESO Motor ESO
Pulsador avance
banda 5 run |banda 5
antihorario
W500.15
PT_P_BAN
DA5_ON_R
ETROCES
o
PT
Pulsador
banda 5 run

Motor avance banda
5

<W315.05>
b014

Motor retroceso
banda 5

<W315.06>
b006




000000
(000018)

[Nombre de programa : Acc_Banda_5_FIJA]

[Nombre de seccién : END]

END
(001)




000000
(000000)

000001
(000002)

000002
(000004)

000003
(000006)

000004
(000008)

000005
(000010)

000006
(000012)

000007
(000014)

000008
(000016)

[Nombre de programa : Pantalla]
ALARMAS DE TERMICOS

[Nombre de seccién : Alarmas]

W315.10

W510.00

I
TER B_ES
TIRAJE
TERMICO
BOMBA
ESTIRAJE

W315.11

W510.01

f
TER_B_ME
SAS_ELEV
ACION
Termico
bomba
mesas de
elevacion

W302.01

W510.02

f
TER_CH_G
F

Termico
central
hidraulica
GF

W303.14

W510.03

I
TER_CH_ G
M
Termico
central
hidraulica
GM

W315.12

W510.04

f
TER B1
Termico
banda
transportad
ora 1

W315.13

W510.05

I
TER B2
Termico
banda
transportad
ora 2

W315.14

W510.06

f
TER_B3
Termico
banda
transportad
ora3

W315.15

W510.07

f
TER_B4
Termico
banda
transportad
ora 4

W316.02

W510.08

f
TER_B5
Termico
banda
transportad
ora5

ALARMA EN PT
TERMICO
ESTIRAJE

ALARMAEN PT
TERMICO MESAS
ELEVACION

ALARMAEN PT
TERMICO GATO
FIJO

ALARMAEN PT
TERMICO GATO
MOVIL

ALARMA EN PT
TERMICO BANDA
TRANSPORTADOR
A1

ALARMA EN PT
TERMICO BANDA
TRANSPORTADOR
A2

ALARMA EN PT
TERMICO BANDA
TRANSPORTADOR
A3

ALARMAEN PT
TERMICO BANDA
TRANSPORTADOR
A4

ALARMAEN PT
TERMICO BANDA
TRANSPORTADOR
A5



000000
(000019)

[Nombre de programa : Pantalla]
ALARMAS DE TERMICOS

[Nombre de seccién : END]

END
(001)




0 ENTRADAS_SALIDAS \W000.02 Gracet_Gato_Fijo
ENTRADAS DIGITALES 1 Etapa 2
Mueve_entradas_salidas Seccion1
043 IN: a021
2 ENTRADAS_SALIDAS Gracet_Gato_Movil
ENTRADAS DIGITALES 2 Etapa 2
Mueve_entradas_salidas Seccion1
044 IN: a024
4 ENTRADAS_SALIDAS Gracet_Mesa_Kevlar
ENTRADAS DIGITALES 3 Etapa 2
Mueve_entradas_salidas Seccion1
045 IN: a015
6 ENTRADAS_SALIDAS Gracet_Mesa_Sierra
ENTRADAS DIGITALES 4 Etapa 2
Mueve_entradas_salidas Seccion1
046 IN: a016
8 ENTRADAS_SALIDAS Grafcet_Banda_1_FIJA
SALIDAS DIGITALES 1 Etapa 2
Mueve_entradas_salidas Seccion1
039 IN: a013
10 ENTRADAS_SALIDAS Grafcet_Banda_2_FIJA
SALIDAS DIGITALES 2 Etapa 2
Mueve_entradas_salidas Seccion1
040 IN: a013
12 ENTRADAS_SALIDAS Grafcet_Banda_3_MOVIL
SALIDAS DIGITALES 3 Etapa 2
Mueve_entradas_salidas Seccion1
041 IN: a014
2101 ENTRADAS_SALIDAS Grafcet_Banda_4_FIJA
Etapa 2
Mueve_entradas_salidas Seccion1
031 IN: a011
2102 ENTRADAS_SALIDAS Grafcet_Banda_5_FIJA
Etapa 2
Mueve_entradas_salidas Seccion1
032 IN: a013
2104 ENTRADAS_SALIDAS \W000.03 Gracet_Control
Etapa 3
Mueve_entradas_salidas Seccion1
035 OUT: a104
2105 ENTRADAS_SALIDAS IN: a001 b004 a007 b070 a101
\W000.04 ENTRADAS_SALIDAS
Mueve_entradas_salidas Etapa 4
036 Mueve_entradas_salidas
2119 ENTRADAS_SALIDAS IN: a001 a009 a017 a024
Gracet_Control
Mueve_entradas_salidas Etapa 4
033 Seccion1
2123 ENTRADAS_SALIDAS OUT: a117
IN: b005 b038 a042 b051 b072 al14
Mueve_entradas_salidas Acc_Gato_Fijo
037 Etapa 4
\W000.00 Gracet_Control Seccion1
Etapa 0 IN: a002 a018 a035 a056 a072 a093 a138 a153
Secciond a168 a183 a198 a213
OUT:  a040 Acc_Gato_Movil
IN: a036 a041 b102 a105 b129 Etapad
\W000.01 Gracet_Control Seccion1
Etapa 1 IN: a001 a013 a033 a079 a094 a109 a124 a139
Seccion a154 a169 a184
OUT: a053 Acc_Mesa_Kevlar
IN: b000 b037 a049 a054 a106 b115 Etapa 4
\W000.02 Gracet_Control Seccion1
Etapa 2 IN: a003 a020 a039 a054
Seccion1 Acc_Mesa_Sierra
OUT: a079 Etapa 4
IN: b003 b050 a069 a080 a107 a118 Secciond
IN: a003 a017 a031 a039




\W000.04

Acc_Banda_1_FIJA

Etapa 4

Seccion1
IN: a003 a011

Acc_Banda_2_FIJA

Etapa 4

Seccion1
IN: 2003 a011

Acc_Banda_3_MOVIL

Etapa 4

Seccion1
IN: a003 a011

Acc_Banda_4_FIJA

Etapa 4

Seccion1
IN: a002 a010

Acc_Banda_5_FIJA

Etapa 4

Seccion1
IN: a002 a010

\W000.05

Gracet_Control

Etapa 5

Secciont

OUT: a131
IN: a002 b006 a019

b071

a128

Gracet_Gato_Fijo

Etapa 5

Seccion1

IN: b025 b032 b041
b091 b100 b107

b050

b059 b066 b073 b082

Gracet_Gato_Movil

Etapa 5

Seccion1

IN: b028 b037 b044
b096 b103 b112

b053
b121

b060 b069 b078 b087
b128 b137 b146 b155

Gracet_Mesa_Kevlar

\W000.05

Acc_Gato_Movil

Etapa 5

Seccion1

IN: b010 b022 b071
b164 b179 b194

b089 b104 b119 b134 b149

Acc_Mesa_Kevlar

Etapa 5

Seccion1
IN: b034 b048 b053

b063

Acc_Mesa_Sierra

Etapa 5

Seccion1
IN: b012 b026 b037

b044

Acc_Banda_1_FIJA

Etapa 5

Seccion1
IN: b009 b016

Acc_Banda_2_FIJA

Etapa 5

Seccion1
IN: b009

Acc_Banda_3_MOVIL

Etapa 5

Seccion1

IN: b009 b016 b022
b052 b056 b062
b092 b096 b102
b132 b136 b142
b172 b176 b182

b026 b032 b036 b042 b046
b066 b072 b076 b082 b086
b106 b112 b116 b122 b126
b146 b152 b156 b162 b166
b186 b192 b196 b202 b206

Acc_Banda_4_FIJA

Etapa 5

Seccion1
IN: b008

Acc_Banda_5_FIJA

Etapa 5

Seccion1
IN: b008 b015

Etapa 5 \W004.00 Gracet_Mesa_Kevlar
Secciont Etapad0

IN: b012 b020 b029 b039 Seccion1
Gracet_Mesa_Sierra OL‘JT: a013

Etapa 5 IN: a009 a014 b027 b037
Seccion1 W004.01 Gracet_Mesa_Kevlar
IN: b013 b020 b029 b039 b048 Etapad1
Grafcet_Banda_1_FIJA Seccion1

Etapa 5 OUT: a021
Secciond IN: b000 b010 a016 a022 a031
IN: b010 b017 b024 b033 b042 \W004.02 Gracet_Mesa_Kevlar
Grafcet_Banda_2_FIJA Etapa42

Etapa 5 Seccion1

Seccion1 OUT: a030

IN:  b017 b024 b033 b040 b049 IN: ~ b001 2003 b017 2026
Grafcet_Banda_3_MOVIL Acc_Gato_Fijo
Etapa 5 Etapa42

Seccion1 Seccion1

IN: b018 b026 b035 b047 b055 b064 IN: a016
Grafcet_Banda_4_FIJA Acc_Mesa_Kevlar
Etapa 5 Etapa42

Seccion1 Seccion1

IN: b015 b022 b031 IN: a001 a038
Grafcet_Banda_5_FIJA \W004.03 Gracet_Gato_Movil
Etapa 5 Etapa43

Seccion1 Seccion1

IN: b017 b024 b033 b042 b051 IN: a031
Acc_Gato_Fijo Gracet_Mesa_Kevlar
Etapa 5 Etapa43

Seccion1 Seccion1

IN: b049 b067 b083 b131 b148 b163 b178 b193 OUT:  a040

b208 b223

IN: b002 a006 b018

a036 a041 a044




\W004.03 Grafcet_Banda_1_FIJA W006.02 Grafcet_Banda_2_FIJA
Etapa43 Etapa62
Seccion1 Seccion1
IN: a020 OUT: a025
Acc_Gato_Fijo IN: b001 b015 a021 a026
Etapa43 Acc_Banda_2_FIJA
Seccion1 Etapa62
IN: a017 Seccién1
Acc_Mesa_Kevlar IN: a000
Etapa43 W006.03 Grafcet_Banda_2_FIJA
Seccion1 Etapa63
IN: a002 a052 Seccion1

W005.00 Grafcet_Banda_1_FIJA OUT. a034
Etapas0 IN: b002 b022 a030 a035
Secciont \W006.04 Grafcet_Banda_2_FIJA
OUT: a011 Etapa64
IN: a007 a012 b040 Seccion

W005.01 Grafcet_Banda_1_FIJA OUT:  a041
Etapas IN: b003 b031 a037 a042
Seccion1 Acc_Banda_2_FIJA
OUT: a018 Etapab4
IN: b000 b008 a014 a019 Seccion

W005.02 Grafcet_Banda_1_FIJA IN: a001
Etapa52 \W006.05 Grafcet_Banda_2_FIJA
Secciont Etapa65
OUT: a025 Seccion1
IN: b001 b015 a021 a026 OUT  a050
Acc_Banda_1_FIIA IN: b004 a005 b038 a046 a051
Etapa52 Acc_Banda_2_FIJA
Secciont Etapa65
IN: a000 Seccion1

\W005.03 Gracet_Mesa_Kevlar IN: a002
Etapa53 \W007.00 Grafcet_Banda_3_MOVIL
Seccion1 Etapa70
IN: a007 Seccion1
Grafcet_Banda_1_FIJA OUT: a012
Etapas3 IN: a009 a013 b062
Seccion1 W007.01 Grafcet_Banda_3_MOVIL
OUT: a034 Etapa71
IN: b002 b022 a030 a035 a037 Secciond
Acc_Banda_1_FIJA OUT: a019
Etapas3 IN: b000 b010 a015 a020
Seccion1 \W007.02 Grafcet_Banda_3_MOVIL
IN: a001 Etapa72

\W005.04 Grafcet_Banda_1_FIJA Secciont
Etapa54 OUT: a027
Secciond IN: b001 b016 a023 a028
OUT:  a043 Acc_Banda_3_MOVIL
IN: b003 a004 b031 a039 a044 Etapar2
Grafcet_Banda_2_FIJA Seccion1
Etapa54 IN: a020 a024 a030 a034 a040 a044 a050 a054
Secciont a060 a064 a070 a074 a080 a084 a090 a094

a100 a104 a110 a114 a120 a124 a130 a134

IN: a020 a140 a144 a150 a154 a160 a164 a170 a174
Acc Banda 1 FIJA a180 a184 a190 a194 a200 a204
Etapa54 \W007.03 Grafcet_Banda_2_FIJA
Seccion1 Etapa73
IN: a002 Seccion1

\W006.00 Grafcet_Banda_2_FIJA IN: a036
Etapa60 Grafcet_Banda_3_MOVIL
Secciont Etapa73
OUT: a011 Seccion1
IN: a008 a012 b047 OUT:  a036

\W006.01 Grafcet_Banda_2_FIJA IN: 002 b024 a032 a037

Etapa61

Seccion1

OUT: a018
IN: b000 b009 a014 a019

Acc_Banda_3_MOVIL

Etapa73

Seccion1
IN: a000




\W007.04 Gracet_Gato_Fijo W008.03 Grafcet_Banda_5_FIJA
Etapa74 Etapa83
Seccion1 Seccion1
IN: a028 IN: a020
Gracet_Gato_Movil Acc_Banda_4_FIJA
Etapa74 Etapa83
Seccion1 Seccion1
IN: a099 IN: a001
Grafcet_Banda_3_MOVIL \W009.00 Grafcet_Banda_5_FIJA
Etapa74 Etapa90
Seccion1 Seccion1
OUT: a048 OUT: a011
IN: b003 b033 a044 a049 IN: a008 a012 b049
\W007.05 Grafcet_Banda_3_MOVIL W009.01 Grafcet_Banda_5_FIJA
Etapa75 Etapa91
Secciont Seccion1
OUT: a056 OUT: a018
IN: b004 b045 a052 a057 IN: b000 b009 a014 a019
Acc_Banda_3_MOVIL W009.02 Grafcet_Banda_5_FIJA
Etapa75 Etapa92
Seccion1 Seccion1
IN: a001 OUT: a025
\W007.06 Gracet_Gato_Fijo IN: b001 b015 2021 a026
Etapa76 Acc_Banda_5_FIJA
Secciont Etapa92
IN: a103 Seccion1
Gracet_Gato_Movil IN: a000
Etapa76 W009.03 Grafcet_Banda_5_FIJA
Seccion1 Etapa93
IN: a020 Seccion1
Grafcet_Banda_3_MOVIL OUT: a034
Etapa’6 IN: b002 b022 a030 a035
Secciont \W009.04 Grafcet_Banda_5_FIJA
OUT: a065 Etapa%
IN: b005 a006 b053 a061 a066 Secciond
Grafcet_Banda_4_FIJA OUT: a043
Etapa’6 IN: b003 b031 a039 a044
Seccion1 Acc_Banda_5_FIJA
IN: a018 Etapa94
Acc_Banda_3_MOVIL Seccion1
Etapa76 IN: a001
Secciont \W009.05 Gracet_ Mesa_Sierra
IN: a002 Etapa95
\W008.00 Grafcet_Banda_4_FIJA Seccion1
Etapa80 IN: a035
Seccion1 Grafcet_Banda_5_FIJA
OUT: a009 Etapa95
IN: a006 a010 b029 Secciond
\W008.01 Grafcet_Banda_4_FIJA OUT. a052
Etanas] IN: b004 a005 b040 a048
P:
Secciont \W010.00 Gracet_Gato_Fijo
OUT: a016 Etapa100
IN: b000 b007 a012 a017 Seccion
\W008.02 Grafcet_Banda_4_FIJA OUT: a019
Etapas2 IN: a016 a020 b105
Seccion1 W010.01 Gracet_Gato_Fijo
OUT: a023 Etapa101
IN: b001 b013 a019 a024 Seccion
Acc_Banda_4_FIJA OUT. a026
Etapag2 IN: b000 b017 a022 a027
P:
Seccion1 \W010.02 Gracet_Gato_Fijo
IN: a000 Etapa102
\W008.03 Grafcet_Banda_4_FIJA Seccion1
Etapa83 OUT: a033
Secciénd IN: b001 b023 a029 a034
OUT: a032

IN: b002 a003 b020 a028 a033

Acc_Gato_Fijo

Etapa102

Seccion1
IN: a087 a137




W010.03 Gracet_Gato_Fijo W010.09 Acc_Gato_Fijo
Etapa103 Etapa109
Seccion1 Seccion1
OUT: a042 IN: a092 a152
IN: b002 b030 a038 a043 \W010.10 Gracet_Gato_Fijo
Acc_Gato_Fijo Etapa110
Etapa103 Seccion1
Secciont OUT: a101
IN: 2088 a167 IN: b009 b089 a097 a102
W010.04 Gracet_Gato_Fijo Grafcet_Banda_3_MOVIL
Etapa104 Etapa110
Seccion1 Seccion1
OUT:  a051 IN: a050
IN:~ b003 b039 2047 2052 W010.11 ENTRADAS_SALIDAS
Acc_Gato_Fijo Etapa111
Etapa104 Mueve_entradas_salidas
Seccion1 IN: a008
IN: a089 a197 Gracet_Gato_Fijo
W010.05 Gracet_Gato_Fijo Etapa111
Etapa105 Seccion1
Seccion1 OUT: a108
OUT  a060 IN: b010 a011 b098 a104
IN: b004 b048 a056 a061 Acc_Gato_Fijo
W010.06 ENTRADAS_SALIDAS Etapa111
Etapa106 Seccion1
Mueve_entradas_salidas IN: a001 a071
IN: a000 \W012.00 Gracet_ Mesa_Sierra
Gracet_Gato_Fijo Etapa120
Etapa106 Seccion1
Seccion1 OUT. a014
OUT  a067 IN: a010 a015 b046
IN: b005 b057 a063 a068 W012.01 Gracet_Mesa_Sierra
Acc_Gato_Fijo Etapa121
Etapa106 Seccion1
Seccion1 OUT: a021
IN: 2000 2055 IN: b000 b011 a017 a022 a031
Acc_Mesa_Kevlar W012.02 Gracet_Mesa_Sierra
Etapa106 Etapa122
Seccion1 Seccion1
IN: a000 OUT:  a030
W010.07 Gracet_Gato_Fijo IN:~ b001 2004 b018 2026
Etapa107 Acc_Gato_Fijo
Seccion1 Etapa122
OUT: a074 Seccion1
IN: b006 b064 a070 a075 IN: 2032
Gracet_Gato_Movil Acc_Mesa_Kevlar
Etapa107 Etapa122
Seccion1 Seccion1
IN: al24 IN: a017
Acc_Gato_Fijo Acc_Mesa_Sierra
Etapa107 Etapa122
Seccion1 Seccion1
IN: a090 a212 IN: a002
\W010.08 Gracet_Gato_Fijo W012.03 Gracet_Mesa_Sierra
Etapa108 Etapa123
Seccion1 Seccion1
OUT: a083 OUT:  a040
IN: b007 b071 a079 a084 IN: b002 b027 a036 a041
Acc_Gato_Fijo Grafcet_Banda_5_FIJA
Etapa108 Etapa123
Seccion1 Seccion1
IN: a091 a182 IN: a006
W010.09 Gracet_Gato_Fijo Acc_Gato_Fijo
Etapa109 Etapa123
Seccion1 Seccion1
OUT: a092 IN: a033

IN: b008 b080 a088 a093




W012.03 Acc_Mesa_Kevlar W013.05 Acc_Gato_Movil
Etapa123 Etapa135
Seccion1 Seccion1
IN: a018 IN: a025 a078
Acc_Mesa_Sierra \W013.06 ENTRADAS_SALIDAS
Etapa123 Etapa136
Seccion1 Mueve_entradas_salidas
IN: a016 IN: a023
W012.04 Gracet_Mesa_Sierra Gracet_Gato_Movil
Etapa124 Etapa136
Seccion1 Seccion1
OUT: a049 OUT: a070
IN: b003 a007 b037 a045 IN: b005 b058 a066 a073
Acc_Gato_Fijo Acc_Gato_Movil
Etapa124 Etapa136
Secciont Seccion1
IN: a034 IN: a000
Acc_Mesa_Kevlar W013.07 Gracet_Gato_Movil
Etapa124 Etapa137
Seccion1 Seccion1
IN: a019 OUT: a079
Acc_Mesa_Sierra IN: b006 b035 b051 b067 a075 a080
Etapa124 Grafcet_Banda_3_MOVIL
Seccion1 Etapa137
IN: a030 Seccion1
W013.00 Gracet_Gato_Movil IN: a021
Etapa130 Acc_Gato_Movil
Seccion1 Etapa137
OUT: a022 Seccion1
IN: a016 a023 b153 IN: 2026 a093
W013.01 Gracet_Gato_Movil \W013.08 Gracet_Gato_Movil
Etapa131 Etapa138
Seccion1 Seccion1
OUT: a029 OUT: a088
IN: b000 b017 a025 a030 IN: b007 b076 a084 a089
W013.02 Gracet_Gato_Movil Acc_Gato_Movil
Etapa132 Etapa138
Seccion1 Seccion1
OUT: a038 IN: a027 a108
IN: b001 b026 a032 a039 a055 a071 \W013.09 Gracel_Gato_Movil
W013.03 Gracet_Gato_Movil Etapa139
Etapa133 Seccion1
Seccion1 OUT:  a097
OUT  a045 IN: b008 b085 a093 a098
IN:~ b002 b033 2041 a046 W013.10 Gracet_Gato_Movil
Acc_Gato_Movil Etapa140
Etapa133 Seccion1
Seccion1 OUT: a104
IN: 2024 a077 IN: b009 b094 a100 a105
W013.04 ENTRADAS_SALIDAS Acc_Gato_Movil
Etapa134 Etapa140
Mueve_entradas_salidas Seccion1
IN: a016 IN: a028 a138
Gracet_Gato_Movil 'W013.11 Gracet_Gato_Movil
Etapa134 Etapa141
Seccion1 Seccion1
OUT: a054 OUT: a113
IN: b003 b042 a050 a072 IN: b010 b101 a109 b110 a114
Acc_Gato_Movil Acc_Gato_Movil
Etapa134 Etapa141
Seccion1 Seccion1
IN: a012 IN: a029 a168
W013.05 Gracet_Gato_Movil W013.12 Gracet_Gato_Fijo
Etapa135 Etapa142
Seccion1 Seccion1
OUT:  a061 IN: a062

IN: b004 b034 a057 a062




W013.12 Gracet_Gato_Movil W300.06 Acc_Banda_1_FIJA
Etapa142 Pulsador banda 1 run horario
Seccion1 Seccion1
OUT: a122 IN: a004
IN:~ b011 a118 a123 W300.07 _ |Acc Banda_1_FIJA
WO013.13 Gracet_Gato_Movil Pulsador banda 1 run antihorario
Etapa143 Seccion1
Secciont IN: a012
OUT:  a129 W300.08 Acc_Banda_2_FIJA
IN: b012 b119 2125 a130 Pulsador banda 2 run horario
Acc_Gato_Movil Seccion1
Etapa143 IN: a004
Seccion1 \W300.09 Acc_Banda_2_FIJA
IN: a030 a183 Pulsador banda 2 run antihorario
WO013.14 Gracet_Gato_Movil Seccion1
Etapal44 IN: a012
Seccion1 \W300.10 Acc_Banda_3_MOVIL
OUT: a138 Pulsador banda 3 run horario
IN: b013 b126 a134 a139 Secciond
Acc_Gato_Movil IN: a004
Etapa144 'W300.11 Acc_Banda_3_MOVIL
Seccion1 Pulsador banda 3 run antihorario
IN: a031 a153 Seccion1
W013.15 Gracet_Gato_Movil IN: a012
Etapa145 W300.12 Acc_Banda_4_FIJA
Seccion1 Pulsador banda 4 run horario
OUT: a147 Seccion1
IN: b014 b135 a143 a148 IN: 2003
Acc_Gato_Movil \W300.13 Acc_Banda_4_FIJA
Etapa145 Pulsador banda 4 run antihorario
Seccion1 Seccion1
IN: a032 a123 IN: a011
W014.00 Gracet_Gato_Movil \W300.14 Acc_Banda_5_FIJA
Etapa146 Pulsador banda 5 run horario
Seccion1 Seccion1
OUT: a156 IN: a003
IN: D015 a019 b144 a152 W30015  |Acc_Banda_5_FIJA
Grafcet_Banda_3_MOVIL Pulsador banda 5 run antihorario
Etapa146 Seccion1
Seccion1 IN: a011
IN: a051 \W301.04 Acc_Gato_Fijo
W300 ENTRADAS_SALIDAS Selector garra recogida GF
MARCAS DE ENTRADAS DIGITALES 1 Secciont
Mueve_entradas_salidas IN: b106 a108 b203 a214
043 \W301.05 Acc_Gato_Fijo
\W300.00 Gracet_Control Selector garra extendida GF
Selector automatico GF Secciont
Seccion1 IN: a105 b109 a199 b218
IN: a043 \W301.06 Acc_Gato_Fijo
\W300.01 Gracet_Control Selector tope perfil recogido GF
Selector manual GF Seccion1
Seccion1 IN: b095 a096 b143 a154 b158
IN: a108 W301.07 Acc_Gato_Fijo
\W300.02 Gracet_Control Selector tope perfil extendido GF
Pulsador marcha GF Seccion1
Seccion1 IN: a094 b097 a139
IN: a075 a077 b089 \W301.08 Acc_Gato_Fijo
\W300.03 Gracet_Control Selector cilindro estiraje recogido GF
Pulsador emergencia GF Seccion1
Secciont IN: b004 a005 a074
IN: a008 a020 a055 a081 b119 \W301.09 Acc_Gato_Fijo
W 300.04 Gracet_Control Selector cilindro estiraje extendido GF
Pulsador paro GF Seccion1
Seccion1 IN: a003 b006 a058
IN: a010 a022 a057 b085 \W301.10 Acc_Gato_Fijo
\W300.05 Gracet_Control Selector mesa abajo GF

Pulsador de rearme GF

Seccion1
IN: a030

Seccion1
IN: a099 b103 b173 a184




W301.11 Acc_Gato_Fijo W302.07 Gracet_Gato_Fijo
Selector mesa arriba GF Tope perfil puesto GF
Seccion1 Seccion1
IN: b100 a102 a169 b188 b189 IN: a035
W301.12 Acc_Gato_Fijo W302.08 Grafcet_Banda_3_MOVIL
Selector mesa kevlar arriba Sensor de perfil posicionado en mordaza GF
Seccion1 Seccion1
IN: a019 b022 IN: a038
Acc_Mesa_Kevlar W302.09 Gracet_Gato_Fijo
Selector mesa kevlar arriba Sensor cilindro estiraje en recogido GF
Seccion1 Seccion1
IN: a004 b007 a040 IN: a012
W301.13 Acc_Gato_Fijo Acc_Gato_Fijo
Selector mesa kevlar abajo Sensor cilindro estiraje en recogido GF
Seccion1 Seccion1
IN: b020 a021 IN: b076
Acc_Mesa_Kevlar W302.10 Acc_Gato_Fijo
Selector mesa kevlar abajo Sensor cilindro estiraje en fuera GF
Seccion1 Seccion1
IN: b005 a006 a055 IN: b060
W301.14 Acc_Gato_Fijo \W302.11 Gracet_Gato_Fijo
Selector mesa sierra arriba Mesa abajo GF
Secciont Seccion1
IN: b037 a038 IN: a044 a085
Acc_Mesa_Kevlar W302.13 Gracet_Control
Selector mesa sierra arriba Selector automatico GM
Seccion1 Seccion1
IN: b022 a023 IN: a044
Acc_Mesa_Sierra W302.14 Gracet_Control
Selector mesa sierra arriba Selector manual GM
Seccion1 Seccion1
IN: a018 IN: a109
W301.15 Acc_Gato_Fijo W302.15 Gracet_Control
Selector mesa sierra abajo Pulsador marcha GM
Seccion1 Seccion1
IN: a036 b039 IN: a074 a076 b088
Acc_Mesa_Kevlar W303.00 Gracet_Control
Selector mesa sierra abajo Pulsador emergencia GM
Seccion1 Seccion1
IN: a021 b024 IN: a009 a021 a056 a082 b120
Acc_Mesa_Sierra W303.01 Gracet_Control
Selector mesa sierra abajo Pulsador paro GM
Seccion1 Seccion1
IN: a004 IN: a011 a023 a058 b086
W302 ENTRADAS_SALIDAS W303.02 Gracet_Control
MARCAS DE ENTRADAS DIGITALES 2 Pulsador de rearme GM
Mueve_entradas_salidas Seccion1
044 IN: a031
W302.00 Gracet_Control \W303.03 Acc_Gato_Movil
Barrera GF Selector recoge freno GM
Seccion1 Seccion1
IN: a059 a083 b121 IN: a080 b099
W302.01 Pantalla W303.04 Acc_Gato_Movil
Termico central hidraulica GF Selector extiende freno GM
|Alarmas Seccion1
IN: b004 IN: b084 a095
\W302.04 Gracet_Gato_Fijo W303.05 Acc_Gato_Movil
Garra recogida GF Selector garra recogida GM
Secciont Seccion1
IN: a076 IN: b046 b174 a185
\W302.05 Gracet_Gato_Fijo \W303.06 Acc_Gato_Movil
Garra puesta GF Selector garra extendida GM
Seccion1 Seccion1
IN: a053 IN: a045 a170 b189
\W302.06 Gracet_Gato_Fijo W303.07 Acc_Gato_Movil

Tope perfil recogido GF

Seccion1

IN: a094

Selector tope perfil recogido GM

Seccion1
IN: b035 a036 b114 a125




\W303.08 Acc_Gato_Movil \W304.08 Gracet_Mesa_Kevlar
Selector tope perfil extendido GM Sensor mesa kevlar arriba
Seccion1 Seccion1
IN: a034 b037 a110 b129 IN: a004 a032

W303.09 Acc_Gato_Movil Acc_Mesa_Kevlar
Selector mesa abajo GM Sensor mesa kevlar arriba
Seccion1 Seccion1
IN: a039 b043 b144 a155 IN: b041

\W303.10 Acc_Gato_Movil \W304.09 Gracet_Mesa_Kevlar
Selector mesa arriba GM Sensor mesa kevlar abajo
Seccion1 Seccion1
IN: b040 a042 a140 b159 IN: a023

W303.11 Acc_Gato_Movil Acc_Mesa_Kevlar
Selector mesa arriba GM Sensor mesa kevlar abajo
Seccion1 Seccion1
IN: a002 b018 IN: b056

W303.12 Acc_Gato_Movil W304.10 Gracet_Mesa_Sierra
Selector mesa arriba GM Sensor mesa sierra arriba
Seccion1 Seccion1
IN: b006 a014 IN: a023 a042

W303.13 Gracet_Control Acc_Mesa_Sierra
Barrera GM Sensor mesa sierra arriba
Secciont Seccion1
IN: a060 a084 b122 IN: b019

W303.14 Pantalla W304.11 Gracet_Mesa_Sierra
Termico central hidraulica GM Sensor mesa sierra abajo
|Alarmas Seccion1
IN: b006 IN: a005 a032

W303.15 Gracet_Gato_Movil Grafcet_Banda_5_FIJA
Freno recogido GM Sensor mesa sierra abajo
Seccion1 Seccion1
IN: a047 a063 IN: a036

W304 ENTRADAS_SALIDAS Acc_Mesa_Sierra
MARCAS DE ENTRADAS DIGITALES 3 Sensor mesa sierra abajo
Mueve_entradas_salidas Seccion1

045 IN: b005

\W304.00 Gracet_Gato_Movil W304.12 Grafcet_Banda_5_FIJA
Freno puesto GM Sensor POSICIONADO perfil en rodillos mesa sierra
Seccion1 Seccion1
IN: a081 IN: a045

W304.01 Gracet_Gato_Movil W304.13 Grafcet_Banda_1_FIJA
Garra recogida GM Sensor detecta perfil entre banda 1y 2
Seccion1 Seccion1
IN: a131 IN: a027

\W304.02 Gracet_Gato_Movil \W304.14 Grafcet_Banda_2_FIJA
Garra puesta GM Sensor detecta perfil entre banda 2
Seccion1 Seccion1
IN: al15 IN: a027

W304.03 Gracet_Gato_Movil \W304.15 Grafcet_Banda_2_FIJA
Tope perfil recogido GM Sensor detecta perfil entre banda 2y 3
Seccion1 Seccion1
IN: a149 IN: a043

\W304.04 Gracet_Gato_Movil \W306 ENTRADAS_SALIDAS
Tope perfil puesto GM MARCAS DE ENTRADAS DIGITALES 4
Seccion1 Mueve_entradas_salidas
IN: a090 046

\W304.05 Grafcet_Banda_3_MOVIL \W307.06 Grafcet_Banda_3_MOVIL
Sensor de perfil posicionado en mordaza GM Sensor detecta perfil entre banda 3 y 4
Secciont Seccion1
IN: a029 a039 IN: a058

\W304.06 Gracet_Gato_Movil \W307.07 Grafcet_Banda_4_FIJA
Mesa abajo GM Sensor detecta perfil entre banda 4 y 5
Seccion1 Seccion1
IN: a140 IN: a025

\W304.07 Gracet_Gato_Movil \W307.08 Grafcet_Banda_5_FIJA

Mesa arriba GM

Seccion1

IN: a106

Sensor detecta perfil entre 5 y mesa sierra

Seccion1
IN: a027




\W307.09 Gracet_Mesa_Sierra W310.14 Acc_Gato_Fijo
Sensor detecta perfil ZONA de sierra fuera de la linea Puesta en carga bloque estirado
Seccion1 Seccion1
IN: a008 OUT: a054
\W307.10 Acc_Mesa_Sierra IN: a066 a082
Selector avance mesa de rodillos de la sierra \W310.15 Acc_Gato_Fijo
Seccion1 Puesta en carga bloque GF
IN: a032 Seccion1
W307.11 Acc_Mesa_Sierra OUT:  a136
Selector retroceso mesa de rodillos de la sierra IN: a147 a162 a177 a192 a207 a222
Seccion1 W311.04 Acc_Gato_Movil
IN: a040 Freno recogido gato movil
W310 ENTRADAS_SALIDAS Seccion1
MARCAS DE SALIDAS DIGITALES 1 OUT:  a092
Mueve_entradas_salidas IN: b102
039 W311.05 Acc_Gato_Movil
W310.06 Acc_Gato_Fijo Freno puesto gato movil
Garra recogida gato fijo Seccién1
Seccion1 OUT: a107
OUT: 2226 IN:-~ bo87
IN: b208 W311.06  |Acc_Gato_Movil
Acc_Gato_Movil Garra recogida gato movil
Garra recogida gato fijo Seccion1
Seccion1 OUT: a197
IN: b177 W311.07 Acc_Gato_Movil
W310.07 Acc_Gato_Fijo Garra puesta gato movil
Garra puesta gato fijo Seccion1
Seccion1 OUT: a182
ouT:  a211 IN: ~ b192
- b221 W311.08  |Acc_Gato_Movil
W310.08 Acc_Gato_Fijo Tope perfil recogido gato movil
Tope perfil recogido gato fijo Seccion1
Seccion1 OUT. a137
OUT:  a166 IN:— b117
IN: - D146 W311.00 Acc_Gato_Movil
W310.09 Acc_Gato_Fijo Tope perfil puesto gato movil
Tope perfil puesto gato fijo Seccion1
Seccion1 OUT: a122
OUT:  a151 IN: b132
N b161 W311.10  |Acc_Gato_Movil
W310.10 Acc_Gato_Fijo Mesa arriba del gato movil
Mesa arriba del gato fijo Seccion1
Seccion1 OUT: a152
OUT:  at181 IN: ~ b162
W310.11 Acc_Gato_Fijo W311.11 Acc_Gato_Movil
Mesa abajo del gato fijo Mesa abajo del gato movil
Seccion1 Seccion1
OUT: a196 OUT: a167
IN: b176 IN: b147
W310.12 ENTRADAS_SALIDAS W311.12 Acc_Gato_Movil
Cilindro estiraje fuera Puesta en carga GM
Mueve_entradas_salidas Seccion1
IN: a002 OUT: a076
Ao Gato Fio IN: a088 a103 a118 a133 a148 a163 a178 a193
a _Fl)
Cilindro estiraje fuera W311.13 ENTRADAS_SALIDAS
Seccion1 Motor avance gato movil
OUT: a070 Mueve_entradas_salidas
IN: b081 IN: 2025
W310.13 ENTRADAS_SALIDAS Acc_Gato_Movil
Cilindro estiraje recogido Motor avance gato movil
Mueve_entradas_salidas Seccion1
IN: a010 OUT: a011
Acc_Gato_Fijo IN: bo21
Cilindro estiraje recogido W311.14 ENTRADAS_SALIDAS

Seccion1
OUT: a086
IN: b065

Motor retroceso gato movil

Mueve_entradas_salidas
IN: a018




W311.14 Acc_Gato_Movil W312.11 Acc_Banda_3_MOVIL

Motor retroceso gato movil Electrovalvula brazo 1 fuera

Seccion1 Seccion1

OUT: a023 OUT: a023

IN: b009 W312.12 Acc_Banda_3_MOVIL
W311.15 Acc_Mesa_Kevlar Electrovalvula brazo 1 recogido

Electrovalvula mesa kevlar arriba Secciont

Secciont OUT: a027

OUT:  a051 W312.13 Acc_Banda_3_MOVIL
W312 ENTRADAS_SALIDAS Electrovalvula brazo 2 fuera

MARCAS DE SALIDAS DIGITALES 2 Seccion1

Mueve_entradas_salidas OUT: a033

040 W312.14 Acc_Banda_3_MOVIL

W312.00 Acc_Mesa_Kevlar Electrovalvula brazo 2 recogido

Electrovalvula mesa kevlar abajo Seccion1

Seccion1 OUT: a037

OUT:  a066 W312.15 Acc_Banda_3_MOVIL
W312.01 Acc_Mesa_Kevlar Electrovalvula brazo 3 fuera

Puesta en carga mesa kevlar Seccién1

Seccion1 OUT: a043

OUT:  a037 W313.00 Acc_Banda_3_MOVIL

IN: a047 a062 Electrovalvula brazo 3 recogido
W312.02 Acc_Gato_Fijo Seccion1

Electrovalvula mesa sierra arriba OUT:  a047

Secciont W313.01 Acc_Banda_3_MOVIL

IN: b191 Electrovalvula brazo 4 fuera

Acc_Mesa_Sierra Seccion1

Electrovalvula mesa sierra arriba OUT:  a053

Seccion1 W313.02 Acc_Banda_3_MOVIL

OUT: a029 Electrovalvula brazo 4 recogido
W312.03 Acc_Mesa_Sierra Seccion1

Electrovalvula mesa sierra abajo OUT:. a057

Seccion1 W313.03 Acc_Banda_3_MOVIL

OUT:  a015 Electrovalvula brazo 5 fuera
W312.04 Acc_Mesa_Sierra Seccion1

Motor avance rodillos de la mesa de la sierra OUT: a063

Seccion1 W313.04 Acc_Banda_3_MOVIL

OUT: a038 Electrovalvula brazo 5 recogido

IN: b043 Secciont
W312.05 Acc_Mesa_Sierra OUT:  a067

Motor retroceso rodillos de la mesa de la sierra W313.05 Acc_Banda_3_MOVIL

Seccion1 Electrovalvula brazo 6 fuera

OUT: a045 Seccion1

IN: ~ b035 OUT:  a073
W312.06 Acc_Mesa_Sierra \W313.06 Acc_Banda_3_MOVIL

Puesta en carga mesa sierra Electrovalvula brazo 6 recogido

Seccion1 Seccion1

OUT:  a001 OUT: a077

IN: 2011 2025 W313.07 _ |Acc_Banda_3_MOVIL
W312.07 Acc_Banda_1_FIJA Electrovalvula brazo 7 fuera

Motor avance banda 1 Seccion1

Seccion1 OUT: a083

OUT:  a010 W313.08 Acc_Banda_3_MOVIL

IN: b015 Electrovalvula brazo 7 recogido
W312.08 Acc_Banda_1_FIJA Seccion1

Motor retroceso banda 1 OUT: a087

Seccion1 W313.09 Acc_Banda_3_MOVIL

OUT:  a017 Electrovalvula brazo 8 fuera

IN: boo7 Seccion1
W312.09 Acc_Banda_2_FIJA OUT:  a093

Motor avance banda 2 W313.10 Acc_Banda_3_MOVIL

Seccion1 Electrovalvula brazo 8 recogido

OUT: a010 Seccion1

IN: ~ b015 OUT:  a097
W312.10 Acc_Banda_2_FIJA W313.11 Acc_Banda_3_MOVIL

Motor retroceso banda 2

Seccion1

OUT: a016
IN: b007

Electrovalvula brazo 9 fuera

Seccion1
OUT: a103




W313.12 Acc_Banda_3_MOVIL W314.12 Acc_Banda_3_MOVIL
Electrovalvula brazo 9 recogido Electrovalvula brazo 17 recogido
Seccion1 Seccion1
OUT: a107 OUT: a187

W313.13 Acc_Banda_3_MOVIL W314.13 Acc_Banda_3_MOVIL
Electrovalvula brazo 10 fuera Electrovalvula brazo 18 fuera
Seccion1 Seccion1
OUT: a113 OUT: a193

W313.14 Acc_Banda_3_MOVIL W314.14 Acc_Banda_3_MOVIL
Electrovalvula brazo 10 recogido Electrovalvula brazo 18 recogido
Seccion1 Seccion1
OUT: al17 OUT: a197

W313.15 Acc_Banda_3_MOVIL W314.15 Acc_Banda_3_MOVIL
Electrovalvula brazo 11 fuera Electrovalvula brazo 19 fuera
Seccion1 Seccion1
OUT: a123 OUT: a203

W314 ENTRADAS_SALIDAS W315.00 Acc_Banda_3_MOVIL
MARCAS DE SALIDAS DIGITALES 3 Electrovalvula brazo 19 recogido
Mueve_entradas_salidas Seccion1

041 OUT: a207

W314.00 Acc_Banda_3_MOVIL W315.01 Acc_Banda_3_MOVIL
Electrovalvula brazo 11 recogido Motor avance banda 3
Secciont Seccion1
OUT: a127 OUT: a010

W314.01 Acc_Banda_3_MOVIL IN: 015
Electrovalvula brazo 12 fuera W315.02 Acc_Banda_3_MOVIL
Seccion1 Motor retroceso banda 3
OUT: a133 Seccion1

W314.02 Acc_Banda_3_MOVIL OUT: a017
Electrovalvula brazo 12 recogido IN: b007
Seccion1 W315.03 Acc_Banda_4_FIJA
OuT:  a137 Motor avance banda 4

W314.03 Acc_Banda_3_MOVIL Seccion1
Electrovalvula brazo 13 fuera OUT:  a009
Seccioni IN: bo14
OUT:  a143 W315.04 Acc_Banda_4_FIJA

\W314.04 Acc_Banda_3_MOVIL Motor retroceso banda 4
Electrovalvula brazo 13 recogido Seccion1
Seccion1 OUT:. a015
OUT:  a147 IN:~ b00G

W314.05 Acc_Banda_3_MOVIL \W315.05 Acc_Banda_5_FIJA
Electrovalvula brazo 14 fuera Motor avance banda 5
Seccion1 Seccion1
OUT: a153 OUT: a009

W314.06  |Acc_Banda_3_MOVIL IN: b014
Electrovalvula brazo 14 recogido \W315.06 Acc_Banda_5_FIJA
Seccion1 Motor retroceso banda 5
OUT: a157 Seccion1

W314.07 Acc_Banda_3_MOVIL OUT. a016
Electrovalvula brazo 15 fuera IN: b006
Secciont W315.07 Acc_Gato_Fijo
OUT:  a163 Motor bomba GF

W314.08 Acc_Banda_3_MOVIL Secciont
Electrovalvula brazo 15 recogido OUT:  a132
Seccioni IN: a133
OUT: a167 W315.08 Acc_Gato_Movil

W314.09 Acc_Banda_3_MOVIL Motor bomba GM
Electrovalvula brazo 16 fuera Secciont
Secciont OUT. a072
oUT:  a173 IN: 2073

W314.10 Acc_Banda_3_MOVIL W315.09 Acc_Gato_Fijo
Electrovalvula brazo 16 recogido Motor bomba estiraje
Seccion1 Seccion1
OUT: al177 OUT: a050

W314.11 Acc_Banda_3_MOVIL IN: 2051
Electrovalvula brazo 17 fuera W315.10 Pantalla

Seccion1
OUT: a183

TERMICO BOMBA ESTIRAJE

Alarmas
IN: b000




W315.11 Pantalla W350.01 Acc_Banda_3_MOVIL
Termico bomba mesas de elevacion Banda 2 ok
|Alarmas Seccion1
IN: b002 OUT: a029
\W315.12 Pantalla IN: a031 b035 a210
Termico banda transportadora 1 W350.02 Acc_Banda_3_MOVIL
IAlarmas Banda 3 ok
IN: b008 Seccién1
W315.13 Pantalla OUT:  a039
Termico banda transportadora 2 IN: a041 b045 a213
Alarmas W350.03 Acc_Banda_3_MOVIL
IN: b010 Banda 4 ok
W315.14 Pantalla Seccion1
Termico banda transportadora 3 OUT:  a049
|Alarmas IN: a051 b055 a216
IN: b012 W350.04 Acc_Banda_3_MOVIL
W315.15 Pantalla Banda 5 ok
Termico banda transportadora 4 Seccién1
|Alarmas OUT: a059
IN: b014 IN: a061 b065 a219
W316.00 Gracet_Mesa_Kevlar \W350.05 Acc_Banda_3_MOVIL
Sefial de perfil descargado en la mesa kevlar Banda 6 ok
Secciont Seccion1
IN: a035 OUT:  a069
W316.01 Grafcet_Banda_3_MOVIL IN: 2071 b075 @222
AUX BANDAS FUERA W350.06 Acc_Banda_3_MOVIL
Seccion1 Banda 7 ok
IN: a022 Seccion1
Acc_Banda_3_MOVIL OUT: a079
AUX BANDAS FUERA IN: a081 b085 a225
Secciont \W350.07 Acc_Banda_3_MOVIL
OUT: a265 Banda 8 ok
W316.02 Pantalla Seccion1
Termico banda transportadora 5 OUT:  a089
IAlarmas IN: a091 b095 a228
IN: b016 W350.08 Acc_Banda_3_MOVIL
W330 ENTRADAS_SALIDAS Banda 9 ok
Palabra de control encoder 1 GF Seccion1
Mueve_entradas_salidas OUT: a099
031 IN: a101 b105 a231
W330.03 ENTRADAS_SALIDAS W350.09 Acc_Banda_3_MOVIL
Borrado contaje Banda 10 ok
Mueve_entradas_salidas Seccion1
IN: a014 OUT: a109
W331 ENTRADAS_SALIDAS IN: - al11 b115 a234
Nuevo valor de contaje a cargar a encoder 1 GF \W350.10 Acc_Banda_3_MOVIL
Mueve_entradas_salidas Banda 11 ok
032 Seccion1
w337 ENTRADAS_SALIDAS OUT:  a119
Palabra de control encoder 1 GM IN: al21 b125 2237
Mueve_entradas_salidas \W350.11 Acc_Banda_3_MOVIL
035 Banda 12 ok
W337.03 ENTRADAS_SALIDAS Seccion1
Borrado contaje OUT:  a129
Mueve_entradas_salidas IN: a131 b135 a240
IN: a028 W350.12 Acc_Banda_3_MOVIL
\W338 ENTRADAS_SALIDAS Banda 13 ok
Nuevo valor de contaje a cargar a encoder 2 GM Seccion1
Mueve_entradas_salidas OUT:. a139
036 IN: al41 a145 a243
W350.00 Acc_Banda_3_MOVIL W350.13 Acc_Banda_3_MOVIL
Banda 1 ok Banda 14 ok
Seccion1 Seccion1
OUT: a019 OUT: a149

IN: a021 b025 a208

IN: a151 b155 a246




W350.14 Acc_Banda_3_MOVIL W500.10 Acc_Banda_3_MOVIL
Banda 15 ok PT Pulsador banda 3 run horario
Seccion1 Seccion1
OUT: a159 IN: a005
IN: 2161 b165 a249 W500.11 Acc_Banda_3_MOVIL
W350.15 Acc_Banda_3_MOVIL PT Pulsador banda 3 run antihorario
Banda 16 ok Seccion1
Secciont IN: a013
OUT:  a169 W500.12 Acc_Banda_4_FIJA
IN: al71 b175 a252 PT Pulsador banda 4 run horario
W351.00 Acc_Banda_3_MOVIL Seccion1
Banda 17 ok IN: a004
Seccion1 \W500.13 Acc_Banda_4_FIJA
OUT:  a179 PT Pulsador banda 4 run antihorario
IN: a181 b185 a255 Secciond
W351.01 Acc_Banda_3_MOVIL IN: a012
Banda 18 ok W500.14 Acc_Banda_5_FIJA
Seccion1 PT Pulsador banda 5 run horario
OUT: a189 Seccion1
IN: a191 b195 a258 IN: 2004
W351.02 Acc_Banda_3_MOVIL W500.15 Acc_Banda_5_FIJA
Banda 19 ok PT Pulsador banda 5 run antihorario
Secciont Seccion1
OUT: a199 IN: a012
IN: 2201 b205 a261 W501.04  |Acc_Gato_Fijo
W351.03 Acc_Mesa_Kevlar PT Selector garra recogida GF
Motor bomba mesas elevacion Secciont
Seccion1 IN: b124 a126 b204 a215
OUT:  a035 W501.05 Acc_Gato_Fijo
\W500.00 Gracet_Control PTSelector garra extendida GF
PT Selector automatico GF Secciont
Seccion1 IN: a123 b127 a200 b219
IN: a045 W501.06 Acc_Gato_Fijo
\W500.01 Gracet_Control PT Selector tope perfil recogido GF
PT Selector manual GF Seccion1
Seccion1 IN: b112 a114 b144 a155 b159
IN: al10 W501.07 Acc_Gato_Fijo
W500.02 Gracet_Control PT Selector tope perfil extendido GF
PT Pulsador marcha GF Secciont
Seccion1 IN: a111 b115 a140
IN: b098 W501.08 Acc_Gato_Fijo
W500.03 Gracet_Control PT Selector cilindro estiraje recogido GF
PT Pulsador emergencia GF Seccion1
Seccion1 IN: b009 a011 a078
IN: a012 a024 a061 a090 b123 \W501.09 Acc_Gato_Fijo
\W500.04 Gracet_Control PT Selector cilindro estiraje extendido GF
PT Pulsador paro GF Seccion1
Seccion1 IN: a008 b012 a062
IN: a014 a026 a063 b094 \W501.10 Acc_Gato_Fijo
\W500.05 Gracet_Control PT Selector mesa abajo GF
PT Pulsador de rearme GF Seccion1
Seccion1 IN: a117 b121 b174 a185
IN: a032 W501.11 Acc_Gato_Fijo
\W500.06 Acc_Banda_1_FIJA PT Selector mesa arriba GF
PT Pulsador banda 1 run horario Seccion1
Seccion1 IN: b118 a120 a170
IN: a005 W501.12 Acc_Gato_Fijo
\W500.07 Acc_Banda_1_FIJA PT Selector mesa kevlar arriba
PT Pulsador banda 1 run antihorario Secciont
Secciont IN: a024 b028
IN: a013 Acc_Mesa_Kevlar
W500.08 Acc_Banda_2_FIJA PT Selector mesa kevlar arriba
PT Pulsador banda 2 run horario Seccion1
Seccion1 IN: a009 b013 a042
IN: a005 W501.13 Acc_Gato_Fijo
\W500.09 Acc_Banda_2_FIJA PT Selector mesa kevlar abajo

PT Pulsador banda 2 run antihorario

Seccion1
IN: a013

Seccion1
IN: b025 a027




W501.13 Acc_Mesa_Kevlar W502.14 Gracet_Control

PT Selector mesa kevlar abajo PT Selector manual GM

Seccion1 Seccion1

IN: b010 a012 a057 IN: al11
W501.14 Acc_Gato_Fijo \W502.15 Gracet_Control

PT Selector mesa sierra arriba PT Pulsador marcha GM

Seccion1 Seccion1

IN: b042 a044 IN: b097

Acc_Mesa_Kevlar \W503.00 Gracet_Control

PT Selector mesa sierra arriba PT Pulsador emergencia GM

Seccion1 Seccion1

IN: b027 a029 IN: a013 a025 a062 a091 b124

Acc_Mesa_Sierra W503.01 Gracet_Control

PT Selector mesa sierra arriba PT Pulsador paro GM

Seccion1 Seccion1

IN: a020 IN: a015 a027 a064 b095
W501.15 Acc_Gato_Fijo W503.02 Gracet_Control

PT Selector mesa sierra abajo PT Pulsador de rearme GM

Seccion1 Seccion1

IN: a041 b045 IN: a033

Acc_Mesa_Kevlar \W503.03 Acc_Gato_Movil

PT Selector mesa sierra abajo PT Selector recoge freno GM

Secciont Seccion1

IN: a026 b030 IN: a081 b100

Acc_Mesa_Sierra W503.04 Acc_Gato_Movil

PT Selector mesa sierra abajo PT Selector extiende freno GM

Seccion1 Seccion1

IN: a006 IN: b085 a096
W502.00 Gracet_Control \W503.05 Acc_Gato_Movil

PT Barrera GF PT Selector garra recogida GM

Seccion1 Seccion1

IN: a065 a092 b125 IN: a048 b064 a066 b175 a186
\W502.04 Gracet_Gato_Fijo W503.06 Acc_Gato_Movil

PT Garra recogida GF PT Selector garra extendida GM

Seccion1 Seccion1

IN: a077 IN: b049 a063 b067 a171 b190
W502.05 Gracet_Gato_Fijo W503.07 Acc_Gato_Movil

PT Garra puesta GF PT Selector tope perfil recogido GM

Seccion1 Seccion1

IN: a054 IN: b052 a054 b115 a126
W502.06 Gracet_Gato_Fijo \W503.08 Acc_Gato_Movil

PT Tope perfil recogido GF PT Selector tope perfil extendido GM

Seccion1 Seccion1

IN: a095 IN: a051 b055 a111 b130
\W502.07 Gracet_Gato_Fijo W503.09 Acc_Gato_Movil

PT Tope perfil puesto GF PT Selector mesa abajo GM

Seccion1 Seccion1

IN: a036 IN: a057 b061 b145 a156
\W502.08 Grafcet_Banda_3_MOVIL W503.10 Acc_Gato_Movil

PT Sensor de perfil posicionado en mordaza GF PT Selector mesa arriba GM

Seccion1 Seccion1

IN: a040 IN: b058 a060 a141 b160
W502.09 Acc_Gato_Fijo 'W503.11 Acc_Gato_Movil

PT Sensor cilindro estiraje en recogido GF PT Selector mesa arriba GM

Seccion1 Seccion1

IN: b079 IN: a003 b019
W502.10 Acc_Gato_Fijo W503.12 Acc_Gato_Movil

PT Sensor cilindro estiraje en fuera GF PT Selector mesa arriba GM

Secciont Seccion1

IN: b063 IN: b007 a015
W502.11 Gracet_Gato_Fijo W503.13 Gracet_Control

PT Mesa abajo GF PT Barrera GM

Seccion1 Seccion1

IN: a045 a086 IN: a066 a093 b126
W502.13 Gracet_Control \W503.15 Gracet_Gato_Movil

PT Selector automatico GM

Seccion1
IN: a046

PT Freno recogido GM

Seccion1
IN: a048 a064




\W504.00 Gracet_Gato_Movil W504.12 Grafcet_Banda_5_FIJA
PT Freno puesto GM PT Sensor perfil en rodillos mesa sierra
Seccion1 Seccion1
IN: a082 IN: a046

W504.01 Gracet_Gato_Movil \W504.13 Grafcet_Banda_1_FIJA
PT Garra recogida GM PT Sensor detecta perfil entre banda 1y 2
Seccion1 Seccion1
IN: al132 IN: a028

W504.02 Gracet_Gato_Movil \W504.14 Grafcet_Banda_2_FIJA
PT Garra puesta GM PT Sensor detecta perfil entre banda 2
Seccion1 Seccion1
IN: al16 IN: a028

W504.03 Gracet_Gato_Movil \W504.15 Grafcet_Banda_2_FIJA
PT Tope perfil recogido GM PT Sensor detecta perfil entre banda 2y 3
Seccion1 Seccion1
IN: a150 IN: a044

\W504.04 Gracet_Gato_Movil 'W505.01 Acc_Banda_3_MOVIL
PT Tope perfil puesto GM PT Sensor brazo 1 recogido
Seccion1 Seccion1
IN: a091 IN: a209

\W504.05 Grafcet_Banda_3_MOVIL W505.03 Acc_Banda_3_MOVIL
PT Sensor de perfil posicionado en mordaza GM PT Sensor brazo 2 recogido
Secciont Seccion1
IN: a030 a041 IN: a211

\W504.06 Gracet_Gato_Movil W505.05 Acc_Banda_3_MOVIL
PT Mesa abajo GM PT Sensor brazo 3 recogido
Seccion1 Seccion1
IN: al41 IN: a214

W504.07 Gracet_Gato_Movil \W505.07 Acc_Banda_3_MOVIL
PT Mesa arriba GM PT Sensor brazo 4 recogido
Seccion1 Seccion1
IN: a107 IN: a217

W504.08 Gracet_Mesa_Kevlar \W505.09 Acc_Banda_3_MOVIL
PT Sensor mesa kevlar arriba PT Sensor brazo 5 recogido
Seccion1 Seccion1
IN: a033 IN: a220
Acc_Mesa_Kevlar \W505.11 Acc_Banda_3_MOVIL
PT Sensor mesa kevlar arriba PT Sensor brazo 6 recogido
Seccion1 Seccion1
IN: b043 IN: a223

W504.09 Gracet_Mesa_Kevlar W505.13 Acc_Banda_3_MOVIL
PT Sensor mesa kevlar abajo PT Sensor brazo 7 recogido
Seccion1 Seccion1
IN: a024 IN: a226
Acc_Mesa_Kevlar \W505.15 Acc_Banda_3_MOVIL
PT Sensor mesa kevlar abajo PT Sensor brazo 8 recogido
Seccion1 Seccion1
IN: b058 IN: a229

W504.10 Gracet_Mesa_Sierra W506.01 Acc_Banda_3_MOVIL
PT Sensor mesa sierra arriba PT Sensor brazo 9 recogido
Seccion1 Seccion1
IN: a024 a043 IN: a232
Acc_Mesa_Sierra W506.03 Acc_Banda_3_MOVIL
PT Sensor mesa sierra arriba PT Sensor brazo 10 recogido
Seccion1 Seccion1
IN: b021 IN: a235

W504.11 Gracet_Mesa_Sierra \W506.05 Acc_Banda_3_MOVIL
PT Sensor mesa sierra abajo PT Sensor brazo 11 recogido
Secciont Seccion1
IN: a033 IN: a238
Grafcet_Banda_5_FIJA \W506.07 Acc_Banda_3_MOVIL
PT Sensor mesa sierra abajo PT Sensor brazo 12 recogido
Seccion1 Seccion1
IN: a037 IN: a241
Acc_Mesa_Sierra \W506.09 Acc_Banda_3_MOVIL

PT Sensor mesa sierra abajo

Seccion1

IN: b007

PT Sensor brazo 13 recogido

Seccion1

IN: a244




W506.11 Acc_Banda_3_MOVIL W510.06 Pantalla
PT Sensor brazo 14 recogido ALARMA EN PT TERMICO BANDA TRANSPORTADORA 3
Seccion1 Alarmas
IN: a247 OUT: a013
W506.13 Acc_Banda_3_MOVIL \W510.07 Pantalla
PT Sensor brazo 15 recogido ALARMA EN PT TERMICO BANDA TRANSPORTADORA 4
Seccion1 Alarmas
IN: a250 OUT: a015
W506.15 Acc_Banda_3_MOVIL W510.08 Pantalla
PT Sensor brazo 16 recogido ALARMA EN PT TERMICO BANDA TRANSPORTADORA 5
Seccion1 Alarmas
IN: a253 OUT: a017
W507.01 Acc_Banda_3_MOVIL ' TO000(bit) Grafcet_Banda_1_FIJA
PT Sensor brazo 17 recogido Temporizado perfil entre bandas posicionamiento
Seccion1 Seccion1
IN: a256 OUT: a036
W507.03  |Acc_Banda_3_MOVIL IN: 2038
PT Sensor brazo 18 recogido 'TO001(bit) Grafcet_Banda_1_FIJA
Seccion1 Transferencia de perfil de la banda 1 a la 2
IN: a259 Seccion1
W507.05 Acc_Banda_3_MOVIL OUT: a045
PT Sensor brazo 19 recogido IN: a005
Secciont T0002(bit) Grafcet_Banda_2_FIJA
IN: a262 Temporizado transferencia perfil entre banda 2 y 3
\W507.06 Grafcet_Banda_3_MOVIL Seccion1
PT Sensor detecta perfil entre banda 3 y 4 OUT:.  a052
Seccion1 IN: a006
IN: 2059 T0003(bit)  |Grafcet_Banda_3_MOVIL
\W507.07 Grafcet_Banda_4_FIJA Temporizado transferencia de perfil de la banda 3 a la 4
PT Sensor detecta perfil entre banda 4 y 5 Seccion1
Seccion1 OUT: a067
IN: 2026 IN: a007
\W507.08 Grafcet_Banda_5_FIJA TO004(bit) Grafcet_Banda_4_FIJA
PT Sensor detecta perfil entre 5 y mesa sierra Temporizado transferencia de perfil de la banda 4 a la 5
Seccion1 Seccion1
IN: a028 OUT: a034
W507.10  |Acc_Mesa_Siera IN: 004
PT Pulsador avance mesa de rodillos de la sierra 'TO005(bit) Acc_Mesa_Kevlar
Seccion1
IN: a033 Seccion1
W507.11 Acc_Mesa_Sierra OUT:  a049
PT Pulsador retroceso mesa de rodillos de la sierra IN: a050
Seccion1 T0006(bit) Acc_Mesa_Kevlar
IN: a041
W510.00 Pantalla Secciont
ALARMA EN PT TERMICO ESTIRAJE OUT:  a064
|Alarmas IN: a065
OUT:  a001 'T0007 (bit) Acc_Mesa_Sierra
W510.01 Pantalla
ALARMA EN PT TERMICO MESAS ELEVACION Seccion1
|Alarmas OUT: a013
OUT:  a003 IN: 2014
W510.02 Pantalla 'TO008(bit) Acc_Mesa_Sierra
ALARMA EN PT TERMICO GATO FIJO
|Alarmas Seccion1
OUT: a005 OUT: a027
W51003  |Pantalla IN: 8028
ALARMA EN PT TERMICO GATO MOVIL TO009(bit) Acc_Gato_Fijo
|Alarmas
OUT: a007 Seccion1
W510.04 Pantalla OUT:  a052
ALARMA EN PT TERMICO BANDA TRANSPORTADORA 1 IN: a053
IAlarmas Acc_Mesa_Kevlar
OUT: a009
W510.05 Pantalla Seccion1
ALARMA EN PT TERMICO BANDA TRANSPORTADORA 2 IN: a036

|Alarmas

OUT: a011




'TO009(bit) Acc_Mesa_Sierra 'T0023(bit) Acc_Gato_Movil
Seccion1 Seccion1
IN: a000 OUT: a135
T0010(bit) _ |Acc_Gato_Fijo IN-~ a136
T0024(bit) Acc_Gato_Movil
Seccion1
OUT: a068 Seccion1
IN: a069 OUT:  a150
T0011(bi) _ |Acc_Gato_Fijo IN: 151
T0025(bit) Acc_Gato_Movil
Seccion1
OUT:. a084 Seccion1
IN: a085 OUT: a165
T0012(bit)  |Acc_Gato_Fijo IN-~ a166
T0026(bit) Acc_Gato_Movil
Seccion1
OUT: a134 Seccion1
IN: al135 OUT: a180
T0013(bit) _ |Acc_Gato_Fijo IN: 181
T0027 (bit) Acc_Gato_Movil
Seccion1
OUT:. a149 Seccion1
IN: a150 OUT: a195
T0014(bit) _ |Acc_Gato_Fijo IN: 19
D00000 ENTRADAS_SALIDAS
Seccion1 Valor en pulsos del encoder GF
OUT: a164 Mueve_entradas_salidas
IN: al65 033
T0015(bit) Acc_Gato_Fijo D00002 ENTRADAS_SALIDAS
Valor del encoder en milimetros GF
Seccion1 Mueve_entradas_salidas
OUT: a179 005 006 007 013 015
IN: a180 Gracet_Gato_Fijo
T0016(bit) Acc_Gato_Fijo Valor del encoder en milimetros GF
Seccion1
Seccion1 069
OUT: a194 D00006 ENTRADAS_SALIDAS
IN: a195 Valor en pulsos del encoder GM
T0017(bit) Acc_Gato_Fijo Mueve_entradas_salidas
037
Seccion1 D00008 ENTRADAS_SALIDAS
OUT:  a209 Valor del encoder en milimetros GM
IN: a210 Mueve_entradas_salidas
T0018(bit) Acc_Gato_Fijo 020 021 022 027 029
Gracet_Gato_Fijo
Seccion1 Valor del encoder en milimetros GM
OUT: a224 Seccion1
IN: a225 013
T0019(bit) Acc_Gato_Movil Gracet_Gato_Movil
Valor del encoder en milimetros GM
Seccion1 Seccion1
OUT: a074 040 056 074
N~ a075 Acc_Banda_3_MOVIL
T0020(bit) Acc_Gato_Movil Valor del encoder en milimetros GM
Seccion1
Seccion1 019 (1)29 (1)%59 5)39 ?59 ?‘(139 ?79 ?89
U e 0% 15 1 1 T e T
T0021(bit) Acc_Gato_Movil D00012 ENTRADAS_SALIDAS
BRAZO 1
Seccion1 Pos_brazos_ext
OUT: a105 049
N~ a108 Acc_Banda_3_MOVIL
T0022(bit) Acc_Gato_Movil BRAZO 1
Seccion1
Seccion1 019
OUT: a120

IN: al21




D00014 ENTRADAS_SALIDAS D00030 Acc_Banda_3_MOVIL
BRAZO 2 BRAZO 10
Pos_brazos_ext Seccion1

051 109
Acc_Banda_3_MOVIL D00032 ENTRADAS_SALIDAS
BRAZO 2 BRAZO 11
Seccion1 Pos_brazos_ext

029 069

D00016 ENTRADAS_SALIDAS Acc_Banda_3_MOVIL
BRAZO 3 BRAZO 11
Pos_brazos_ext Seccion1

053 119
Acc_Banda_3_MOVIL D00034 ENTRADAS_SALIDAS
BRAZO 3 BRAZO 12
Seccion1 Pos_brazos_ext

039 071

D00018 ENTRADAS_SALIDAS Acc_Banda_3_MOVIL
BRAZO 4 BRAZO 12
Pos_brazos_ext Seccion1

055 129
Acc_Banda_3_MOVIL D00036 ENTRADAS_SALIDAS
BRAZO 4 BRAZO 13
Secciont Pos_brazos_ext

049 073

D00020 ENTRADAS_SALIDAS Acc_Banda_3_MOVIL
BRAZO 5 BRAZO 13
Pos_brazos_ext Seccion1

057 139
Acc_Banda_3_MOVIL D00038 ENTRADAS_SALIDAS
BRAZO 5 BRAZO 14
Seccion1 Pos_brazos_ext

059 075

D00022 ENTRADAS_SALIDAS Acc_Banda_3_MOVIL
BRAZO 6 BRAZO 14
Pos_brazos_ext Seccion1

059 149
Acc_Banda_3_MOVIL D00040 ENTRADAS_SALIDAS
BRAZO 6 BRAZO 15
Seccion1 Pos_brazos_ext

069 077

D00024 ENTRADAS_SALIDAS Acc_Banda_3_MOVIL
BRAZO 7 BRAZO 15
Pos_brazos_ext Seccion1

061 159
Acc_Banda_3_MOVIL D00042 ENTRADAS_SALIDAS
BRAZO 7 BRAZO 16
Seccion1 Pos_brazos_ext

079 079

D00026 ENTRADAS_SALIDAS Acc_Banda_3_MOVIL
BRAZO 8 BRAZO 16
Pos_brazos_ext Seccion1

063 169
Acc_Banda_3_MOVIL D00044 ENTRADAS_SALIDAS
BRAZO 8 BRAZO 17
Seccion1 Pos_brazos_ext

089 081

D00028 ENTRADAS_SALIDAS Acc_Banda_3_MOVIL
BRAZO 9 BRAZO 17
Pos_brazos_ext Seccion1

065 179
Acc_Banda_3_MOVIL D00046 ENTRADAS_SALIDAS
BRAZO 9 BRAZO 18
Seccion1 Pos_brazos_ext

099 083

D00030 ENTRADAS_SALIDAS Acc_Banda_3_MOVIL
BRAZO 10 BRAZO 18
Pos_brazos_ext Seccion1

067 189




D00048

ENTRADAS_SALIDAS

BRAZO 19

Pos_brazos_ext
085

Acc_Banda_3_MOVIL

BRAZO 19

Seccion1
199

D00050

Gracet_Mesa_Kevlar

Medida de perfil en rodillos desde PT

Seccion1
043 045

D00052

Gracet_Gato_Movil

AUX medida de perfil en rodillos

Seccion1
040 056 074

Gracet_Mesa_Kevlar

AUX medida de perfil en rodillos

Seccion1
045

D00054

ENTRADAS_SALIDAS

Medida Perfil GF estirado desde PT

Pos_GF_estiraje
089 091

D00056

ENTRADAS_SALIDAS

AUX Medida GF estirado

Pos_GF_estiraje
091

Gracet_Gato_Fijo

AUX Medida GF estirado

Seccion1

069




Nombre de PLC

Nombre de Programa

Nombre de Seccion

Iniciar paso nim.

Finalizar paso ndm.

Paginas

Linea_de_Estiraje

O
(=]

ENTRADAS_SALIDAS

9

Mueve_entradas_salidas 0 46 4

Pos_brazos_ext 48 85 3

Pos_GF_estiraje 87 91 1

END 93 93 1

Gracet_Control 4
Seccion 0 131 3

END 133 133 1

Gracet_Gato_Fijo 5
Seccion1 0 108 4

END 110 110 1

Gracet_Gato_Movil 6
Seccion1 0 156 5

END 158 158 1

Gracet_Mesa_Kevlar 3
Seccion1 0 45 2

END 47 47 1

Gracet_Mesa_Sierra 3
Seccion 0 49 2

END 51 51 1

Grafcet_Banda_1_FIJA 3
Seccion 0 45 2

END 47 47 1

Grafcet_Banda_2_FIJA 3
Seccion 0 52 2

END 54 54 1

Grafcet_Banda_3_MOVIL 3
Seccion 0 67 2

END 69 69 1

Grafcet_Banda_4_FIJA 3
Seccion 0 34 2

END 36 36 1

Grafcet_Banda_5_FIJA 3
Seccion 0 52 2

END 54 54 1

Acc_Gato_Fijo 9
Seccion 0 226 8

END 228 228 1

Acc_Gato_Movil 8
Seccion 0 197 7

END 199 199 1

Acc_Mesa_Kevlar 4
Seccionl 0 66 3

END 68 68 1

Acc_Mesa_Sierra 3
Seccién1 0 45 2

END 47 47 1

Acc_Banda_1_FIJA 2
Seccién1 0 17 1

END 19 19 1

Acc_Banda_2_FIJA 2
Seccion1 0 16 1

END 18 18 1

Acc_Banda_3_MOVIL 11
Seccion 0 265 10

END 267 267 1

Acc_Banda_4_FIJA 2
Seccion 0 15 1

END 17 17 1

Acc_Banda_5_FIJA 2
Seccion1 0 16 1




Nombre de PLC Nombre de Programa Nombre de Seccién Iniciar paso nim. | Finalizar paso num. Paginas
END 18 18 1
Pantalla 2
Alarmas 0 17 1
END 19 19 1




Tipo variable Nombre Tipo de dato| Retenido AT Valor inicial Comentario

Entradas | EN BOOL No FALSE Controla ejecucion del bloque de
funcion.

Entradas POS_BRAZO_MM DINT No 0

Entradas POS_GM_MM DINT No 0

Salidas ENO BOOL No FALSE Indica éxito de ejecucion del
bloque de funcion.

Salidas OUT_BRAZO_OK BOOL No FALSE

Salidas OUT_BRAZO_UP BOOL No FALSE

Salidas OUT_BRAZO_EQUAL BOOL No FALSE

[Nombre de bloque de funcién : POS_BRAZO)]

000000 >
(000000) — | (320)
P_On POS_GM OUT_BRAZ
Indicador MM O_OK
de siempre POS_BRA
ON Z0_MM
[OP1]
[OP2]
000001 | ;0
(000003) — ¥ (310) C
P_On POS_GM OUT_BRAZ
Indicador MM O_UP
de siempre POS_BRA
ON Z0_MM
[OP1]
[OP2]
000002 =
(000006) — | (300)
P_On POS_GM OUT_BRAZ
Indicador MM O_EQUAL
de siempre POS_BRA
ON Z0_MM
[OP1]

[OP2]




Nombre de PLC

ombre de bloques de funcid

Nombre de definicion FB

Tipo de lenguaje

NUm paso final / Lineas

Paginas

Linea_de_Estiraje

Bloques de funcion

POS_BRAZO

Diag. Relés




D. Programa

D-116

D-116



E Presupuesto

E.1 Presupuesto

Presupuesto general de la linea de estiraje.

E-1



FE. Presupuesto

PRESUPUESTO
COSTES DIRECTOS
Coste Coste total

1. Materiales [Magnitud |Unidades |Unitario (€) |Descripcion (€)

M1 Ud 1 1108.00 Motor trifasico de 22 KW 1108.,00

M2 Ud 1 555.00 Motor trifasico de 9 KW 555.00

M3 Ud 8 317.02 Motor trifasico de 4 KW 2536.16

M4 Ud 1 300.00 Motor trifasico de 1.1 KW 300,00
Motor trifasico de 0,75

M5 Ud 10 361.15 EW 3611,50
Variador de frecuencia de

I\5ls] Ud 10 317.02 0.75a15kW 3170,20
Variador de fracuencia de

M7 Ud 1 502414 22kKW 502414
Eelé modular Finder

Ik Ud 112 18.20 control a 24 V de 203840
Contactores control a 24

IWSEY Ud 1 30035 WV dc, potencia de 22 kKW 30035
Contactores control a 24

M10 Ud 1 140.00 WV de, potencia de 11 kW 140,00
Contactores control a 24

M11 Ud 24 70,24 WV dc, potencia de 4 KW 168576
Electrovalvulas para
accionamientos a 110V

M12 Ud 20 114.00 ac 228000
Electrovalvulas de puesta

M13 Ud 5 184.69 encargaa 110 Vac 923 45
Electrovalvulas

n14 Ud 38 120.80 neumaticas a 24 'V de 4590 40

M15 Ud 3 150.52 Transformador de 500 VA 451,56
Ventiladores refrigeracion

M16 Ud 4 6082 cuadro a 230V ac 27928
Tubo de led iluminaccion

M17 Ud 3 13.04 cuadro 3012
Toma de corriente hembra

M18 Ud 1 1042 carril DIN 10,42
Termostaco para carril

M19 Ud 2 12.60 DIN 25,20

M20 Ud 1 270,30 CIG-CPU44H OMEON 870,30
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FE.1 Presupuesto

M21

M22

M23

M24

M25

M26

M27

M28

M29

M30

M31

M32

M33

M34

M35

M36

M37

M38

M39

M40

M41

M42

M43

M44

M45

Ud

Ud

Ud

Ud

Ud

Ud

Ud

Ud

Ud

Ud

Ud

Ud

Ud

Ud

Ud

Ud

Ud

Ud

Ud

Ud

Ud

Ud

Ud

Ud

Ud

=l 2 2

38

[

10

599.12

52912

111912

203.12

509,12

199.12

115,12

324.12

44412

631.12

474.12

234.12

124,12

274.61

1907.61

5542

23.03

251.98

870.47

147.00

55,00

78.06

27.40

6,90

4.17

CIITW-ETN21 OMRON
CITW-DEM21 OMRON
CITW-CTL41-E OMRON

CITW-5RM21 OMRON
CI1TW-5CU41-V1
OMRON

CITW-ID232 OMRON
CITW-ID211 OMRON

CITW-0OD232 OMRON
CITW-0D262 OMRON
CJITW-DAOSC OMRON
CJITW-DAO21 OMRON

CI1TW-PA205R OMRON
CITW-IC101 OMRON
Fuente de alimentacion
Pantalla HMI

Sensor inductivo con
cabezal de 40 x 40 mm

Sensor magnético REED

Sensor deteccion por laser
Barreera de seguridad
Interruptor automatico de
proteccion trifasico de
3500 -5000A
Interruptor automatico de
proteccion trifasico de
20,00 -2500 A
Interruptor automatico de
proteccion trifasico de
9.00-1400A

Interruptor automatico de
proteccion trifasico de 2.5
-4,00 A

Interruptor automatico de
proteccion trifisico de
400A

Interruptor automatico de
proteccion monofasico de
400 A

599.12

529.12

1119.12

609.36

509,12

199.12

115,12

324.12

44412

1893.30

474.12

468.24

248.24

823,83

1907.61

997.56

875.14

2015.84

1740.94

147.00

55,00

624,48

274,00

6.90

25.02
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M46
M47
M48
M49
M50

M51

M52

M53

M54

M55

Mo60

M61
Mo62

M63

M64
M65

M6O

ud
Ud
ud
ud
Ud

ud

ud

ud

Ud

Ud

ud
Ud

Ud

ud

ud

ud

ud
ud

ud

bt b b b IR

2 B

(%)

(]

500
50

B

3.97
23912
25912
369.12
175000

55.46

55.46

55.46

137.34

65.84

10.40
33.73

2.90
2.80

34999

186.20
1400.00

300,00

Interruptor automatico de
proteccion monofisico de
6.00 A

SRT2-ID16-1 Omron
SRT2-0D16-1 Omron
DRT2-0D16-1 Omron
Seccionador de 125 A
Harmony XB4 - Pulsador
luminoso led 24v na+tnc
verde

Harmony XB4 - Pulsador
luminoso led 24v na+tnc
azul

Harmony XB4 - Pulsador
luminoso led 24v na+tnc
10j0

Columna de sefializacion
Harmony XVC4, LED.
con 3 elementos
Rojo/Verde/Ambar. 24 V
de

Harmony XB4 - Paro de
emergencia, metal, seta
roja, giro del gatillo para
liberar. 2 NC

Harmony XB4 - Etiqueta
emergenciagency stop 3d
Selector 3 posiciones
Manguera RV-K 4X1.5
i

Manguera BV-K 4X2 5
mm®

Manguera EV-K 4X2.5
mu®

Boma de conexion doble
piso 2.5 mm?®

Bome de paso 10 mm?
Gafas de realidad virtual -
Meta Quest 2

Encoder incremental con
gje macizo

Ordenador

Perifericos de ordenador

19.85
23912
259.12
369.12

175000

11092

110,92

110,92

137.34

131.68

20.80
809,52

531,00

1450.00
140,00

349.99

372.40
1400.00

300,00

Total

55806.19
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FE.1 Presupuesto

2. Licencias de

Coste

Coste total

sofware Magnitud |[Unidades |Unitario (€) |Descripcion (€)
Licencia KepserverEX
L1 ud 1 500 Anual 500,00
Licencia Visual Studio
L2 ud 1 579.84 2022 Professional 399.00
Licencia Omron CX-
L3 ud 1 25358 Programer 253580
Total 3434.80
Coste Coste total
3. Mano de obra |Magnitud |Unidades |Unitario (€) |Descripcion (€)
H1 h 200 15,94 Ingeniero eléctrico 318800
H2 h 160 11,5 Tecnico oficial 1840.00
H3 h 160 10,2 Pedn especialista 1632,00
H4 h 120 14,62 Programador 175440
Total 8414.40
4. Mantenimiento
equipos Coste Coste total
industriales Magnitud |[Unidades |Unitario (€) |Descripcion (€)
Operario de
01 h 1792 9.8 mantenimiento 17561.60
0z h 1792 9.4 Operario de planta 16844.80
Total 34406.40
5. Medios Coste Coste total
auxiliares Magnitud Unidades Unitario (€) Descripcion (€)
Gl % 10% costes directos 10206.1 S.I
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Total del apartado de costes fijos

1. Materiales v

componentes 55806,19
2. Licencias de
sofware 3434.80
3. Mano de obra 8414.40
4. Mantenimiento
equipos industriales 34406.40
5. Medios auxiliares 10206.18
Total costes
directos 112267,97
COSTES INDIRECTOS I
1. Energia y Potencia
suministro Magnitud |[(KW) Unidades (h) |Coste Unitario (€) Descripcion  |Coste total (€)
Consumo
El €/kWh 80 5760 0.1 eléctrico 51840
Total 51840
Total de costes directos e indirectos
Descripcion  Coste total (€)
Costes
directos 112267.97
Costes
indirectos 51840,00|
Total 164107.969
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