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RESUM

Aquest Treball Fi de Grau de la titulacié d’Enginyeria Eléctrica, forma part d’un
dels projectes realitzats durant el conveni de practiques en 1’empresa “Autis

Ingenieros”.

El projecte consisteix en el disseny i programacidé d’un sistema de control
distribuit d’una cel-la robotica per a la fixacié dels cargols de la part posterior de la
llavadora. L’ objectiu del sistema de control i supervisioé implantat és optimitzar el temps
de cicle d’un procés molt repetitiu, perd alhora que es puga controlar manualment per
un usuari, en cas de ser necessaria la seua aportacid, a més de poder controlar el procés

en ot moment.

En la documentacié de la present memoria, en els apartats corresponents als
antecedents, s’exposen de forma generalitzada els motius pels quals es realitza aquest
projecte. En els altres apartats de la memoria s’explica en detall el funcionament de

cada part de la cel-la i la tasca de la programacio.

Tal i com es presenta en el document, amb la implementacié del nou sistema de
control s’ha conseguit optimitzar el funcionament del procés de fixacido de cargols,

conseguint una major adaptacio a les noves tecnologies i augmentant la productivitat.

Aixi mateix, s’ha dotat al procés amb un sistema de detecci6 d’errades i de

seguretat per als operaris.

A més en I’Annexe es desenvolupa el codi de programacié PLC i es presenten

els esquemes eléctrics.
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1.  Objectius del treball

1.1. Objectiu del projecte

L’objectiu d’aquest treball és tractar de passar d’un sistema no automatitzat a un
automatitzat amb 1’ajuda del PLC programat amb TIA PORTAL, per a realitzar dins
d’una cinta de muntatge la fixaci6 dels 4 cargols de la part posterior de la llavadora,
diferenciant entre els 2 models diferents de les llavadores, on cadascuna d’elles té els

cargols en una posici6 diferents.

Tanmateix, en aquesta cel-la tenim en compte la seguretat dels operaris i per tant
necessitem incloure en la programacio els elements de seguretat per a que actuen sobre

el robot per a reduir la velocitat o inclos parant-se.

També s’han realitzat els esquemes eléctrics del quadre 1 proteccions corresponents

amb el software Eplan, després dOhaver realitzat el calcul de les dites proteccions.

1.2. Objectius de control
L’objectiu del sistema de control implantat pretén que personal de I’empresa puga

gestionar el procés 1’estat del mateix.
Els principals avantatges que deu aportar el sistema son:

e Control de tots els parametres i senyals de la cel-la automatica des d’un
mateix punt de forma rapida i en temps real, per a que 1’operari puga estar
informat del procés.

e Emissid de totes les dates de forma clara i senzilla a 1’usuari, amb ajuda
d’esquemes grafics.

e Possibilitat de millora del funcionament del procés, gracies a la regulacio
per control digital. que permet ajustar-se als diferents models de les
llavadores.

e [Estalvi en manteniment i despeses en reparacions.
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1.3. Integracio de sistemes

Un projecte de control i supervisié de tot un procés on intervenen varis elements i a
més ha de tindre coordinaci6 amb els altres processos, requerix un important treball
d’enginyeria d’integracié de sistemes, on s’han de tenir en compte en major o menor

mesura, els segilients sistemes:

e Control de la cinta transportadora.

e Control de brag robotic.

e Control dels Modes de Funcionament.
e Integraci6 dels sistemes de seguretat.

e Accés a la monitoritzacio i control de les instal-lacions des de I’exterior.

Ac¢0 es dura a terme a través de les diferents xarxes de comunicacidé que permetran

integrar-los en el sistema de supervisio i control, de les quals es parlara més endavant.

L’enginyeria d’integracié de sistemes, ens permetra compatibilitzar tots aquests

sistemes de les diverses xarxes, per poder-los gestionar de forma integral i centralitzada.

2.  Antecedents, motivacio i justificacio

En aquest treball el que volem és entrar un poc més a nivell de la industria, i aplicar
allo aprés en el grau. D’aquesta forma intentem profunditzar en la mencio

d’Accionaments 1 Operacidé Remota, en la que tractem la programacié de PLC’s.

Podem dir que a nivell académic el treball t¢ com a finalitat I’obtencio del titol del
Grau en Enginyeria Electrica. Aquest projecte s’ha realitzat en “AUTIS Ingenieros”,
com a peticid de I’empresa clienta 1 adaptant-nos a les necessitats d’aquesta, optimitzant

el temps de cicle i el cost del procés.

Per altra banda, esta la necessitat d’inicialitzar-se en 1’adaptacié de sistemes de
control 1 automatitzaci6 de processos, imprescindibles en el futur professional.
Tanmateix, en aquest punt tenim en compte la necessitat de ’empresa de fixar els

cargols amb un temps de cicle menor del que pot oferir un operari.

14
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Finalment, hem de citar la importancia que té con¢ixer els elements de control de la
industria, ja que dins d’un procés, com és aquest, tenim sensors, escaners, robots, PLC,

HMI, a més de les proteccions que inclouen aquests elements.

Com es pot observar, el treball té tant una finalitat académica com industrial.

3. Simatic S7 com a plataforma de control i supervisio

3.1. Introducci6 a ’automatitzacio industrial

L’automatitzacié industrial es basa en I’us de sistemes per a controlar maquinaries
/0 processos industrials substituint a operadors humans. Consisteix en dissenyar
sistemes capacos d’executar tasques repetitives fetes per les persones, i capagos de
controlar operacions sense I’ajuda d’un operador huma. No totes les industries

requerixen el mateix grau d’automatitzacio.
L’automatitzacid es pot aplicar a diversos sectors industrials:

e Tecnologia de fabricacio.
e Industria de I’automobil.
e Industria farmacéutica.

e Maquinaria.

e Construcci6 en serie.

e Industria de processos.

e Etc.

Per a D’automatitzaci6 de processos, es desenvolupen maquines controlades per
automats programables o sistemes de periferia descentralitzada, actualment de gran
aplicaci6 en industries com la textil i alimentacio. A més, les tecnologies de
I’automatitzaci6 tenen la capacitat de controlar la producci6 amb maquines de control
computeritzades 1 permeten avancar cap a sistemes d’automatitzacié majors i més

complexes.
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Aquesta tecnologia esta relacionada amb la utilitzacié de sistemes mecanics,
electronics 1 basats en ordenadors en I’operacié i control de la produccié. Hi ha tres

tipus d’automatitzacié i es poden classificar pel seu volum de producci6:

e Automatitzacié fixa: Dissenya equips especialitzats per a processar un
producte d’alt rendiment 1 amb un volum de producci6 molt alt. En
I’actualitat es substituida per 1’automatitzacio flexible explicada més
endavant.

e Automatitzacié programable: Dissenya una varietat de productes, i en
funcié del producte es programa una configuracié. Volum de produccid
baix.

e Automatitzacio flexible: Configuracié mixta de fixa i programable. La seua
principal caracteristica és que a diferéncia de 1’automatitzacié programable
que permet tornar a programar els equips per cada lot, amb 1’automatitzaciéd
flexible es poden obtenir al mateix temps en el sistema de fabricaci6. Volum
de producci6 mig.

e Automatitzacio integrada: Sistema de fabricaci6 que integra:

0 Disseny assistit per computador (CAD).
0 Enginyeria assistida per computador (CAE).
0 Fabricaci6 assistida per computador (CAM).
Aquesta Ultima sol rebre el nom de CIM (Computer Integrated Manufacturing) o

TIA (Totally Integrated Automation).
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3.2. Controlador distribuit

Per al control de la cel-la s’ha elegit un sistema de periféria descentralitzada, es
tracta d’un aparell electronic programable per un técnic encarregat d’aquesta tasca i
destinat a controlar dins d’un procés industrial maquines i processos logics seqiiencials.
Per tant, gracies a aquest component podem per reduir el treball dels usuaris, sobretot

un procés repetitiu.

En un procés de control el PLC ¢és I’element principal ja que €s 1’encarregat de
gestionar, controlar i per tant, coordinar, la resta d’elements en funcio del programa que

s’introduisca.

En el nostre cas, es tracta del SIEMENS SIMATIC ET200SP , amb el controlador
6ES7 512-1SKO01-0ABO, tractant-se d’una CPU 1512SP, la qual s’utilitza per la
seguretat dels operaris 1, a la qual li s’han afegit diferents moduls tant d’entrades com
d’eixida i, de seguretat. D’aquesta forma, el modul central podra encarregar-se tant de la
programaci6 del sistema com del correcte funcionament de, per exemple, parades
d’emergencia. Cal dir que amb aquestos elements, CPU, o amb els automats
programables, podem esborrar i tornar a carregar el programa tantes vegades com diga

necessari.

També sera 1’encarregat d’escriure els resultats obtinguts en els cicles, ja que pot

haver alguna fallada/error durant el procés.

Imatge 1. SIMATIC ET 200SP 6ES7 512-1SK01-0AB0.
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3.2.1. Software de programacio

El software que s’ha utilitzat per a programar el PLC és el TIA PORTAL V14, de
la marca SIEMENS, en el qual es poden programar totes les CPU de SIEMENS, com
moduls de periféria descentralitzada o automats programables. Aquest software és el

que més hem vist durant I’estancia de practiques i la durada de les optatives de mencio.

3.2.2. Llenguatge de programacio
El llenguatge de programacio és aquell dissenyat per a realitzar processos que son

duts a terme per maquines.

Per coneixer el llenguatge de programacio i seleccionar el del nostre programa, cal
destacar que aquests es regeixen per la norma IEC 61131-3 de I’estandard internacional,
definint aquesta dos llenguatges grafics i dos textuals per als automats. Amb aquesta
norma s’intenta respondre a la complexitat dels diferents sistemes de control i varietat

d’automats.

3.2.2.1. Literals

- Text estructurat (ST). Utilitza la programaci6 estructurada i ’estructuracié de
dades. Es un llenguatge que es composa d’una serie d’instruccions que es poden
executar de forma condicionada o en bucles seqiiencials. Es caracteritza per
tindre un codi dividit en fraccions facilment llegibles cridades funcions i sempre
les variables deuen ser declarades per poder fer s d’elles. Es un llenguatge
simple ja que utilitza un conjunt reduit de paraules clau o instruccions, i molt
flexible ja que permet la programaci6é de diverses formes. Siemens anomena
aquest llenguatge com SCL.

- Llista d’instruccions (IL). Llenguatge textual. Denominat també com a llista
d’instruccions, es pareix molt a la programaci6 d’assemblatge, buscant donar
instruccions en un nivell baix de programacid, per a que el controlador no perda
molt el temps. Encara que quan més complex ¢€s el procés, major tamany té el

codi.
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3.2.2.2. Grafics

- Diagrama de contactes (Ladder — LD). Aquest és el que més similituds t¢ amb
’utilitzat pel teécnic per a realitzar esquemes electrics, per tant, conté una facil
adaptacio a la programacio.

Un altre avantatge €s que en mode monitoritzacié mostra les entrades i eixides
connectades en cada moment, 1 per tant, facilita la forma de detectar 1’error o
averia.

- Grafcet. Diagrama funcional que descriu processos a automatitzar, tenint en
compte les accions a realitzar, i els processos intermedis que provoquen aquestes
accions. Estan compostos de etapes, accions associades i transicions.

- Blocs de funcions (FBD). Llenguatge grafic i d’alt nivell que permet resumir
funcions basiques en blocs de forma que 1’usuari sols es preocupa per la
programaci6 funcional de la seua rutina.

- Llenguatge CFC. Extensido no estandarditzada del llenguatge anterior FBD.
Llenguatge grafic, molt similar al que s’utilitza en diagrames d’electronica

digital en el que s’interconnecten diversos elements.

Una vegada s’han vist diferents tipus de llenguatge decidim quedar-nos amb LD, ja
que ¢és tracta d’una aplicacid especifica i és amb aquest llenguatge on més comode és
visualitzar algun possible error i també el funcionament de les entrades i eixides.

Cal dir que principalment s’utilitza el llenguatge anomenat anteriorment, perd que
hi ha algunes funcions que depenen de vectors i el llenguatge més comode és SCL.

Aquests dos els veurem plasmats en I’ Annexe 2 — Programa del projecte.
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4. Estrateégia de control

Per al correcte funcionament del procés hem de tindre en compte [’ordre
d’intervenci6 dels elements ja que depenent de I’element que es tracte, de la informacio

rebuda pel PLC, aquest donara unes ordres o unes altres.

Aquest procés compta amb un sistema SCADA mitjancant una pantalla tactil per
poder visualitzar-lo, perd també compta amb unes botoneres per a certes accions, ja que

son més segures, referents a que és més dificil polsar-les per equivocacio.

ERP L
5é nivell
MES
4t nivell
SCADA _
3r nivell
PLC
2n nivell
Actuadors/Sensors

1r nivell

Imatge 2. Piramide de control.

En la figura anterior queden reflectits els diferents nivells de control respecte als

diferents elements que formen el sistema.

=>» En el primer nivell, tenim els components que van connectats directament a
la maquinaria, dels quals es recullen mesures i entrades digitals per a ser
enviades al segon nivell. Aquesta xarxa es capag de transmetre informacio en
temps real.

=>» En el segon nivell, trobem els controladors del procés, en el nostre cas PLC.
Aquests equips tenen la caracteristica de poder realitzar un control distribuit,
¢s a dir, els elements que poden treballar de forma autonoma, depenent
unicament de si mateixa i no d’un nivell superior a I’hora de realitzar les
seues tasques de regulaci6 i control, d’aquesta forma evitara que una fallada

en una de les seues parts, col-lapse el sistema.
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=>» En la tercera part de la piramide, es troben els sistemes informatics dedicats
al control 1 supervisio del procés, entre altres. Interconnecta grans
computadores 1 estacions de treball. El seu trafic tipic consisteix en la
transferéncia de fitxers, lectures i escriptures en les bases de dates, i
intercanviar missatges. No es requerix prestacions en temps real, pero ¢és
necessaria una alta flexibilitat.

=>» En el quart nivell, trobem els sistemes de produccio. Concretament es tracta
de sistemes d’informacié que resideixen en la propia planta i enllacen el
tercer 1 cinqué nivell. Aquests sistemes son els encarregats de dirigir i
monitoritzar els processos de produccié en la planta, tant manuals com
automatics.

=>» En la part més alta de la piramide esta situat el sistema integrat de gestio.
Un software de gestidé empresarial compost per un conjunt de moduls
funcionals susceptibles a les necessitats de cada client. Aixi, el sistema ERP
combina la funcionalitat dels diferents programes de gestié en un sol, basant-

se en una unica base de dades centralitzada.

5. Premisses de I’estudi de viabilitat

Un estudi de viabilitat del projecte consisteix en la realitzaci6 d’un estudi de
valoraci6 per a determinar la possibilitat de dur a terme el projecte. Per tant, devem
tindre en compte els diferents aspectes tant técnics, educatius com economics.

En quan a I’aspecte académic del projecte, hem de tenir en compte que predomina
davant altre aspecte.

Referent als aspectes economics, es realitzara 1’estudi amb el pressupost que inclou
el preu amb el diferents elements del projecte.

En aquesta part hem de tenir en compte també¢ el factor huma, ja que préviament ha

de tindre uns coneixement previs per a la realitzacié del projecte.
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6. Necessitats a cobrir

Per fer un bon estudi del procés a realitzar, hem de tindre en compte tant les
condicions de I’entorn i de I’empresa, com les limitacions, ja que hem d’intentar obtenir
el major nombre de prestacions, a nivell economic i técnic, per tant, necessitarem trobar

un punt d’equilibri entre aquests aspectes.

Respecte les necessitats o limitacions de 1’equip, seran aquelles imposades pel
mateix equip, com poden ser la comunicacid, respecte els diferents elements que
conformen la cel-la o, I’abast en el cas del robot, ja que ha d’abastir certa distancia que

permeta cargolar els cargols pero al mateix temps tenir una posicio inicial sense perill.

Respecte la programacid, no s’ha trobat ninguna limitacié que no haja pogut ser
resolta amb el que s’ha vist en les assignatures del grau o, el que s’ha aprés durant les
practiques en AUTIS. El projecte es realitza amb una necessitat real per a una empresa,
per tant tot el material utilitzat I’hem tingut préviament al taller per provar el correcte

funcionament i després s’ha instal-lat i s’ha fet la posta en marxa al client.

En el procés s’han instal-lat elements de seguretat tant per a I’operari com per als
aparells electronics. A nivell de proteccid de les persones comptem amb diferencials, un
escaner de seguretat amb dos zones d’actuacid, per tant, conseguim que quan es detecte
certa distancia, el robot entre en mode reduit o es pare. Per altra banda, a nivell dels
aparells electronics comptem amb les proteccions de baixa tensidé corresponents, com

son, fusibles, guardamotors... que queden reflectides en els esquemes eléctrics.

Per a poder cobrir totes les condicions necessitem que els elements s’adapten a

estes, a més de que el PLC controle tot el procés a realitzar per la resta de components.

Respecte al programa tindra diferents funcions accessibles des de la pantalla que

queden reflectides més avant, cadascuna amb el Grafcet i caracteristiques corresponents.

Cal recordar que hem de conseguir un control exacte de tota la cel-la millorant el
control no automatitzat, ja que aquest procés es realitzat per un operari, a un control
automatitzat on 1’operari té 1’opcio de poder controlar el procés mitjancant una pantalla

tactil, per tant pot conseguir un control manual del mateix.
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7. Desenvolupament de la solucio adoptada

Hui en dia existeixen una gran varietat de components per a I’automatitzacio, aixi
com de software que permeten implementar sistemes molt simples perd, també, molt

complexos.

Nosaltres, plantegem una solucié que inclou disseny, subministrament, instal-laci6 i
posta en marxa del sistema automatic basat en un robot col-laboratiu, encarregat de

cargolar els quatre cargols per a la fixacio de la part posterior de la llavadora.

Per aconseguir aquest objectiu, es dotaria 1’estacid6 amb un sistema de visid
artificial per a que ens ajude a guiar el robot als punts de cargolat. D’altra banda, es
dissenyaria un sistema mecanic de subjeccio per evitar que la llavadora puga bolcar en

el procés de cargolat.

En el fluxgrama general segiient, es veu com interactuen els diferents components,
el PLC i el Robot, interactuen diferents vegades per aixo hi ha com una realimentacio
entre aquests dos, ja que amb els polsadors ens referim a les emergencies i la pantalla és

per interactuar amb el PLC.

POLSADORS PC

I I
L 4

PLC

MOBY HMI

ROBOT SENSORS

Imatge 3. Fluxgrama General.
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En aquest punt es pretén explicar el desenvolupament de la cel-la, com s’ha dit
anteriorment, naix de la necessitat de I’empresa d’automatitzar un procés repetitiu, per
tant es plantegen les solucions possibles a aquesta proposta i s’elegix 1’adequada, aen el
nostre cas els segiients punts expliquen el tragat, elements de la cel-la i la organitzacid

del TIA PORTAL.

Com que es tracta d’elements eléctrics i electronics, deguem tindre en compte les

corresponents proteccions descrites en 1’ Annexe d’Eplan.

7.1. Tracat
A continuacio, es presenta la proposta inicial per a 1’automatitzacio del cargolat

dels quatre cargols que s’utilitzen per a la fixacio6 de la llavadora durant el transport.

En ell es pot observar que hi ha diferents estacions on intervenen operaris, en este

cas es tractaria d’automatitzar 1’estacio on es veu esquematitzat el robot.

= . ‘GenSafc F035 ATORNILLADO
LEYENDA

1 h - s,
S i D weimmenad™
L_LLE 7 s
' _ 1 [ lmeseace L L
Akcaroe maamg Robot

.—. =iy
|
e ey
{iwl i
[ o
;‘:n(;E‘,i—

Imatge 4. Tragat proposat.

En el tragat proposat es pot apreciar la ubicaci6 del bra¢ robotic encarregat de
cargolar els quatre cargols de fixacio de la llavadora. El robot quedara instal-lat en el
seu corresponent suport, conseguint d’aquesta manera que quede a una altura adequada

per al compliment de la seua funcionalitat.
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El robot proposat per a realitzar aquesta funcidé de cargolat correspon a un UR10
d’Universal Robots. En aquest robot es trobaria el tornavis encarregat de I’operacio de
cargolat, aixi com una camera que ens permetra guiar al robot fins cadascu dels punts de
cargolat. Els cargols vindran apuntats en la llavadora, pel que no és necessari un sistema

d’alimentaci6 de cargols.

Com forma es veu representat en el tracat, el quadre eléctric de 1’estacidé quedara en

la part posterior de la linia, optimitzant aixi I’espai necessari.

La controladora del robot quedaria instal-lada en un bastidor baix de la pantalla
HMI, d’aquesta forma optimitzariem 1’espai necessari per a instal-lar el conjunt de

I’estacio.

Per ultim, s’ha previst un conjunt de tanques i escaner de seguretat que impedixen
I’accés a I’interior de la cel-la mentre estiga en automatic. En el tracat es pot observar
les distancies representades, on entraria en funcionament 1’escaner per a que el robot
entrara en mode reduit o parara. El tancat separaria la nova estacié de 1’anterior, evitant
que qualsevol operari que treballe en ella puga estar en perill. La part dreta quedaria

protegida amb I’escaner del sol.

El quadre amb el HMI quedaria fora de la zona de perill perd prop de 1’estacio per a

poder intervindre sempre que siga necessari.
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7.2. Elements de la cel-la automatica

La cel-la automatica requerix dels seglients elements:

- PLC Siemens SIMATIC ET200SP.

- Robot Col-laboratiu UR10 de Universal Robots.

- Suport i paquet energétic per al robot.

- Manipulador per a la instal-laci6 del tornavis i el sistema de visi6 artificial.

- Tornavis ATLAS COPCO.

- Controladora ATLAS COPCO.

- Sistema de visio.

- Sistema de fixaci6é superior de la llavadora, per evitar moviments inesperats
d’esta en el procés de cargolat.

- Quadre eléctric.

- Panel pneumatic per a les valvules necessaries per al control dels elements
mecanics.

- Sistema MOBY, per a identificar el model de la llavadora 1 posterior escriptura
dels resultats.

- Sistema de seguretat, tancat i escaner.

El projecte com s’ha dit abans es basa en reflectir allo aprés en el Grau, per tant es
basa en la programacié del PLC. Encara que en el projecte hagen intervingut altres

departaments de I’empresa, ja que és un cas real.

Per exemple, el departament de visi6 ¢és I’encarregat de la programacid

corresponent a la camera.
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Imatge 5. Vista 3D de la cel'la.
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7.2.1. Interface amb ’usuari

Per a controlar el procés s’ha dissenyat una pantalla HMI amb accés a diferents
pantalles on es visualitzen diferents conceptes del sistema, 1’usuari accedira al control
del sistema mitjangant aquesta. Es tracta d’un dispositiu tactil, encarregat de rebre,
enviar 1 mostrar informacié del procés accedint a les diferents pantalles dissenyades

préviament.

Amb aquesta pantalla obtenim certs avantatges com, la seua robustesa i facilitat
d’utilitzacio; a més de no tindre manteniment, sols la seua neteja. A més, la pantalla du
inclosa una SETA d’emergencia, 1 els corresponents botons de marxa, rearmament... 1

una balisa per vore 1’estat de funcionament del robot.

Imatge 6. HMI.
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7.2.2. Robot Col-laboratiu UR10
Aquest robot ofereix una gran poténcia i grau de precisio, a més, de ser el de major
tamany de la familia dels UR. Amb aquest robot també millorem el temps de cicle ja

que conseguim el mateix moviment i velocitat de forma ideéntica en cada llavadora.
A més, arriba a un gran diametre per a realitzar les seues tasques.

Per a la programacié del robot s’ha utilitzat el software de la propia marca, que es
pot obtenir facilment d’internet. Es un software de facil programacio, com es vora

reflectit en I’ Annexe, on es quedara plasmat el seu funcionament.

S’elegix un robot col-laboratiu ja que compta amb la possibilitat de reubicar-lo de
lloc, en contra el robot convencional que ha de romandre en un lloc fixe. Pero el més
important és que aquest pot interactuar amb els humans, cosa que el robot convencional

ha de treballar aillat i rodejat de tanques de seguretat.

Amb la comparativa entre robots, cal tenir en compte que el convencional sols pot
realitzar una tasca. En canvi, el col-laboratiu s’adapta a diverses aplicacions depenent de
les necessitats. A més, si parlem de cost, el del cobot es més baix que el del

convencional 1 també compta amb un menor manteniment.

Imatge 7. URIQ.
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7.2.3. Tornavis i controladora ATLAS COPCO
Per a realitzar la tasca de cargolat s’ha elegit un tornavis eléctric amb la seua

controladora de la marca ATLAS COPCO.

Respecte la controladora, la versi6 grafica oferix una gran informacié a I’operari
amb diverses formes de visualitzacio. Compta amb funcions integrades per poder
controlar el tornavis al seu carrec. Al rebre la informacié de muntatge, el POWER
FOCUS 4000, selecciona automaticament la seqliéncia de cargolat i estrenya amb els

parametres adequats.

Pel que respecta al tornavis, es tracta d’un sistema TENSOR, una ferramenta per a
estrényer accionada per motors eléctrics. Aquest en concret abasta parells alts, i és el

que necessitem per fixar els cargols de la part posterior.

Imatge 8. Controladora PF 4000.

Imatge 9. Tornavis ETD S42.
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7.2.4. Escaner de seguretat
Per a garantir la seguretat dels operaris s’ha optat per la implementaci6 de 1’escaner

de seguretat S300 Mini Standard de la casa SICK.

S’ha elegit aquest model per diferents avantatges com la facil integracio,
instal-laci6 1 manteniment. Amb aquest mecanisme obtenim una reducci6 del temps de
parada i menys desgast a I’hora de frenar. A més, té un angle elevat per poder detectar
de forma senzilla i segura la preséncia en les zones delimitades de I’operari i per tant

actuar sobre el robot per a que funcione d’'una manera més lenta o es pare.

Imatge 10. SICK S300 Mini Standard.
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7.2.5. Sistema MOBY
Per al seguiment i localitzaci6 de la llavadora, s’utilitza un sistema MOBY, en el
nostre cas el SIMATIC RF260R. D’aquesta manera garantim una maxima eficiéncia en

el control de la produccio, ja que té un gran rendiment a I’hora d’enviar informacio.
En comparativa a sistemes anteriors a aquest son:

- Mg¢és fiables: seguretat de procés i temps de parada reduits.
- Meés senzill: modernitzaci6 1 emmagatzemament simplificat.
- Meés convenint: integracié de sistema rapida i senzilla.

- Meés eficag: programaciod i posta en marxa més rapides.

Imatge 11. Moby SIMATIC RF 260R.
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7.3. Sistemes de comunicacio

7.3.1. Introduccio

En DP’actualitat, la majoria de processos industrials son realitzats per moduls, tant
automats com periféria descentralitzada, programables. Respecte a aquests, la
tecnologia ha evolucionat, ha crescut molt en els ultims anys. Amb aquesta evolucio
s’han aconseguit PLCs interconnectats entre si, a més de la possibilitat d’estar
connectats a altres aparells com ordenadors o variadors de freqiiencia. Automatitzant el

procés conseguim major produccié pero fins i tot, major qualitat.

Es per aixo, que els productes que es fabriquen poden anar adaptant-se a les
modificacions que imposa el mercat, per no quedar-se obsolets. Per tant, les empreses

que millor s’adapten a 1’evolucio del mercat son les que obtenen majors beneficis.

Una vegada s’han detallat anteriorment les necessitats per les quals naix el projecte,
com ¢€s optimitzar el temps de cicle, entrem en detall de 1’estudi realitzat i els elements a

utilitzar.

Es tracta del disseny d’una cel-la automatitzada per a la fixacié dels cargols de la
part posterior de la llavadora. Per tant, volem conseguir un menor temps del que pot
oferir un operari en aquest procés repetitiu, a més, d’evitar el perill d’aquest controlant

les distancies de seguretat des d’un escaner en el sol.
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7.3.2. Sistema de comunicacio
Arribat aquest punt, anem a parlar del sistema de comunicacié entre elements que
hem decidit utilitzar. En aquest cas utilitzem PROFINET amb el qual es poden

comunicar els diferents elements entre si 1 tots ells van connectats a un switch.

7.3.3. PROFINET

Profinet es basa Ethernet Industrial, TCP/IP 1 estandards pertinents al mon IT. Si
parlem de SIEMENS que ¢és el que nosaltres utilitzem, 1’usuari es beneficia amb un
diagnostic integrat i comunicacid failsafe (transmet dades de seguretat) per a una

disponibilitat optima del sistema i, per tant, obtenim un rendiment superior.

Facilita la possibilitat de comunicar diversos equips millorant tant la velocitat com

seguretat de les seues comunicacions, reduix costos i optimitza el sistema.

L’6s de Profinet permet treballar en temps real, al mateix temps que permet
optimitzar el temps de cicle, sense posar en perill la capacitat de comunicar-se en altres

Xarxes o components.

Amb aquest cable es conseguix una comunicacié mestre-esclau dels components

que formen el sistema.
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7.3.4. SWITCH

Per obtindre la completa comunicacid entre
diferents elements ¢és necessari tindre un
component encarregat de realitzar aquesta tasca,

en aquest cas el switch.

Aquest és un element al que van connectats
tots els altres components per a intercanviar la

informacio.
En aquest cas, el switch té connectat:

- PLC.
- Robot URI10.
- Pantalla HMI.

Joana Pons Olmos
Memoria - TFG

Imatge 12. Switch 8 ports.
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8. Programa de control

En aquest apartat, anem a explicar el complet funcionament de la cel-la
automatitzada. El projecte del qual reflectirem la programacio6 en 1’annexe i com s’ha dit
abans, esta realitzat en llenguatge LD. Com també s’ha vist anteriorment, esta

estructurat per Grafcets on cadascun té una funcio.

Cal dir que aquest Grafcets estan composats per etapes 1 que cadascuna d’estes,
encén o apaga una eixida. El procés constara de 6 Grafcets, dissenyats en un programa

de Microsoft anomenat Visio.

Com que la programacio de la cel-la és molt extensa, s’ha hagut d’estructurar en

diferents carpetes i subcarpetes, com es pot vore en la segiient imatge.

Seguidament, explicarem tant el funcionament dels Grafcets com les diferents

carpetes dins del TTA PORTAL.

En tots aquest Grafcets s’han de complir una serie de condicions inicials, com que
no hi hagen errors, ni avortament, ni reset i que estiga 1’estacié OK 1 automatic, per a

que puguen dur-se a terme.

= |5l Bloques de programa

B Agregar nuevo bloque

4 10 access error [0B122]

4 Main [OB1]

2 Frograrnrning error [0B121]

2 Pull or plug of modules [0B83]

3 Rack or station failure [OBS6]

20 FOB_RTGT [0B123]

[£2] 01- 1o

[£2] 20-  RELODJ

[£2] 100~ CONTROL ESTACION

» r-;j 100.0- STAMDARD COMTROL
r.gj 100.7.- COMTROL PPAL

=~ FOSICIOMNADO INICIAL
=~ COORDINADOR

- PFROCESO COBOT

22| 100.8.- ACTUADORES

[£z] 100.9-  COMUNICACION LINEA
400-  BALIZA

500- OPCON COMUMNICACION
800.- ESTADO ESTACION
A00.-  ALARMAS Y AVISOS
1000- ROBOTURIO
3000.- PCFUNCTIONS
5

&

7

g

- v

1

m

7 7 & [
oo
SAEE
o P2

000.- SISTEMA DE ALIMENTACIO ...
000.- MOBY SYSTEM - Riw

000.- DIAGNOSTICO

000.- SAFETY

7 6 67 7 & BT T T TR v v v v v -

=

Imatge 13. Esquema de programacio.
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Cal destacar, que en aquest programa s’han utilitzat blocs de funcio 1
caracteristiques internes del propi programa. A més, de la combinacié de comunicacio
amb altres elements externs al modul programable, incloent la comunicacié amb altres

departaments, per exemple encarregats de la camera, departament de visio.

Anem a descriure la funcionalitat de cada carpeta dins del programa.

8.1.1. Entrades i eixides (I/0)

Els blocs dins d’aquesta carpeta estan realitzats principalment amb SCL encara que
hi ha unes funcions amb LD. Encarregada del mapeig de les entrades i eixides dels

diferents elements de la cel‘la, es tracta del moviment dels bits del PLC al DB i a la

inversa, respectivament.

Parlem de mapeig ja que €s una manera de centralitzar totes les entades 1 eixides,
per no canviar-les una a una podent oblidar alguna. D’aquesta manera, sols canviant el

mapeig en el DB es canviarien totes les corresponents.

- &) 01 lio
48 FC1_ENTRADAS_SCL [FCT]
4B FC2_SALIDAS SCL[FC2]
2 FC3_InputsFF [FC3]
4 FCA_CutputsFPF [FC4]
@ DE1_ENTRADAS [DE1]
@ DB2_SaLIDAS [DEZ]
@ DE3_InputsFF [DEA]
@ DE4_OutputsFF [DE4]
@ DE10_FEM [DE10]

Imatge 14. Carpeta d'entrades i eixides.

8.1.2. Rellotge
Envia la informacio de la data i hora del PC al PLC, per tindre el procés en tot

moment en temps real.

* [ 20-  RELOJ
4 FE20_AJUSTE_RELODU [FEZ0]
@ DE20_AJUSTE_RELOJ_DE [DE20]
@ DE21_AJUSTE_RELQJ_GLOBAL [DE..

Imatge 15. Carpeta de rellotge.
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8.1.3. Control de I’estacio

Aquesta carpeta conté diverses carpetes encarregades del control de 1’estacio.

* [f] 100-  CONTROL ESTACION
b [L2] 100.0- STANDARD CONTROL
b [L2] 100.1.- CONTROL PPAL
b [E:] 100.2- POSICIONADO INICIAL
b [E2] 100.5- COORDINADOR
b [Ez] 1004 - FROCESO COROT
b [E2] 100.8- ACTUADORES
P[5 100.9-  COMUNICACION LINEA

Imatge 16. Carpeta de control de I'estacio.
8.1.3.1. Control estandard
Com s’explica posteriorment aquest programa s’encarrega de la comprovacié de les
diferents entrades o eixides per que es complisquen les diferents condicions d’entrada

dels diferents Grafcets.

- [t 100.0- STAMDARD COMTROL
4 FE100_STAMDARD _COMTROL [F...
i@ DEMO0_STANDARD_CONTROL [...

Imatge 17. Carpeta de control estandard.

- Standard Control. Aquest procés no és un Grafcet exactament, sind que es
tracta d’una série de linies de programacié encarregades d’encendre i apagar

eixides per donar pas a les diferents seqiiéncies.

8.1.3.2. Control principal
En aquesta funcio es criden als diferents Grafcets 1 a les demés carpetes que es

veuen en la imatge 13.
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8.1.3.3. Posicionat Inicial
Encarregat de comprovar la posicio dels actuadors de la cel-la, perdo a més de fer
que cadascun torne a la seua posicid inicial.
v [£2] 100.2- POSICIONADO INICIAL

4 FE120 _POSICIONADO_IMICIAL[...
 DEI120 _POSICIONADO_IMICIAL... |

Imatge 18. Carpeta de posicionat inicial.

......

Grafcet s’encarrega de la prévia comprovacié de 1’estacid del robot per a que
aquest puga tornar a esta. Comprovant la posicid del robot i amb 1’estacio
comprovada, comenga el posicionament d’aquest cap a la posicié de repos de

cada element.

Com s’ha vist en Grafcets anterior, comenga en repos amb la comprovacio de ’estat
de I’estacio. Si aquesta és correcta, es comprova l’estat dels diferents elements,
comengant per el cobot per a que torne a la seua posici6 inicial de “home”. Encarregat
de tornar i comprovar que cada actuadors de la cel-la torna al seu lloc i assignant

diferents modes de funcionament per a la inspeccié de la tornada a la posici6 inicial.
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500 Reset + EstacionOK

+ Abort

=T~ SEQ_START_FB [ REPOSO |
| A | Sec.Posicionadolnicial.AuxPosInicial |

=—t—  C.l. x Sec.Posicionadolnicial.SeqStart

COMPROBACION ESTACION OK |
10 [AaT] NULL
E1000
b EstaciénOK
20 COMPROBACION ESTADO COBOT |
['AaT] NULL
< F1000

= tROBOT_PR x StateCobor.Robot.runnning

A SeqStart.Robot_ABORT

—1— tROBOT_PR x StateCobor.Robot.runnning

o

Y
v

3 ARRANCAR COBOT ‘
40 [ ABORTO EJEC. PROGRAMA } A | _Seqstart.Robot_RESTART |

< E1000
—1 Sec.AbortoRobot.FinCadena x tROBOT_PR

—— Sec.ArranqueROBOT.FinCadena x tROBOT_PR

A J

CHEQUEO POSICION ROBOT |
50 [A] NULL \
< F1000

—1— tROBOT_PR x (PB_InicioCiclo + vHOME_0 + EvFinCiclo)

v
CHEQUEO POSICION ROBOT |
55 Al NULL \
E1000
<
—— tROBOT_PR x ProgREQ
=~ VHOME_O x tROBOT_PR v
RETORNO HOME \
60 A NULL |
—t— Sec.PGNOSend.FinCadena x tTOBOT_PR
¥
COBOT EN POS. INICIAL |
70 Al NULL
E1000
<
—— (VHOME_O + vHOME_1) x Sec.PGNOSend.FinCadena
L4
20 [ COBOT EN POS. INICIAL |
A NULL |
E100
<
—t— vHOME_0
A4
\ POSICION INICIAL - A0O |
100 { A ‘ Actuadores.Activacion.A01 |
E1000
—— Actuadores.FCReposo.A0
v
[ POSICION INICIAL — AO1
110 A | Actuadores.Activacion.A11
<F1000
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Actuadores.FCRep0so.A6

i

POSICION INICIAL — A7 |

170 \ A | Actuadores.Activacion.A71 ]
< E1000
— VHOME_O x Actuadores.FCReposo.A0 x Actuadores.FCReposo.A1 x Actuadores.FCReposo.A2 x
Actuadores.FCRepos0.A3 x Actuadores.FCReposo.A4 x Actuadores.FCReposo.A5 x Actuadores.FCReposo.A6
180 | POSICION INICIAL ESTACION |
[A] NULL |
000
< E1
—1— Sec.Posicionadolnicial.AuxPoslnicial x [(ModoFuncionamiento < 50 x AutoCivlivo) +
ModoFuncionamiento >= 50]
\4
190 [ ENVIO DE PROGRAMA |
| A | segstart.Robot_PGNOSEND |
E1000
<
——t— (ModoFuncionamiento < 50 +[ModoFuncionamiento >= 50 x (ModoFuncionamiento < 100 +
ModoFuncionamiento >= 100) x Sec.PGNOSend.FinCadena]
v
200 | MODO FUNC. ASIGNADO EN EL ROBOT |
E1000 [a] NULL | ModoFuncionamiento == 101 x
< ModoFuncionamiento == 121 x
—1— Hab_ERRORPROOFING ModoFunc!onamlento ==141x
ModoFunc 0 == 161X
400 > ModoFuncionamiento == 181
A4 < E1000 400 >
210 | MODO CICLO DE TRABAJO y MODO CALIBRACION SISTEMA
| A SeqStart.Carga 301 INSPECCION DE TRABAJO 1
A [ Seqstart.ModoCalibVision_T01
=+ ModoFuncionamiento == 50 ModoFuncionamiento == 116 x
< E1000 400 > ModoFuncionamiento == 136 x
y M ModoFuncionamiento == 156 x
[ MODO CICLO DE CARGA | ModoFuncionamiento == 176 x
M 220 LA ] SeqStart.PurgagoAL+AT | ModoFuncionamiento == 196
. < E1000 >
| MODO CALIBRACION SISTEMA

< E1000

=T~ ModoFuncionamiento == 90
400 >

INSPECCION DE TRABAJO 16

316

A [ SeqStart.ModoCalibVision_T16

v

MODO CALIBRACION DEL DISTEMA DE

INSPECCION EN PLACA DE CALIBRACION
A | SeqStart.ModoCalibVision

260

ESPERA FIN PROCESO

Al NULL
Sec.Posicionadolnicial.FinCadena

| ESTACION EN POSICION INICIAL |
A PosiNI_OK |
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8.1.34. Coordinador
La seua funci6 es basa en gestionar les entrades i eixides dels diferents Grafcets, €s

a dir, gestiona la intervenci6 de cada Grafcet en el sistema.

* [52] 100.5- COORDINADOR
4 FB130_COORDINADOR [FE130]
i@ CEI30_COORDINADOR [DE130]

Imatge 19. Carpeta de coordinador.

- Procés Coordinador. Encarregat d’organitzar els Grafcets. Es a dir, la seua
funcio és dir quan han d’entrar els Grafcets. Per tant, marca el canvi de Grafcets

quan es complixen les condicions establertes.

Com es veu en el Grafcet segiient comenca en ’estat de repds, quan es complixen
les condicions per a passar a la segiient etapa, s’espera la pega per fer una lectura de la
mateixa. Les condicions depenen al mateix temps de diferents processos, €s a dir, els
diferents Gracfets tenen diverses condicions en comu ja que treballen en compenetracio.
D’esta forma s’activen les diferents eixides també per donar pas als altres Grafcets i
quan parlem de “Continue” o “Waiting”, es tracta de I’espera dels altres Grafcets per
seguir el procés. Aquest Grafcet, acaba quan els diferents processos que es fan dins la

cel-la acaben, tornant a la seua posicié inicial i, quan s’escriu el resultat d’aquest.

Per exemple, quan vegem en el Grafcet “Sec.Procesolnspeccion.Continuel ”, esta
esperant les ordres de 1’altre Grafcet com a que ja ha acabat i pot seguir aquest del

coordinador.
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1200 Reset + EstacionOK + Abort
( E1150 )

REPOSO
‘A Sec.ProcesoCoordinador.AuxPoslnicial |

[ Sec.ProcesoCoordinador.Sequencestart =1 PaletaTrabajada x Sec.PaletaTrabajada.FinCadena x TempSafety.Q

—4— Autociclico x C.I. x SEQ_START_FB

A 4

[ ESPERANDO PIEZA |
1010 { A | Sec.ProcesoCoordinador.Pasol |

E1000
<

[OUT_BitRegi s_I_DRY_RUN x I/O_LINE.A2_PiecelnPosition] + [OUT_BitRegisters_I_DRY_RUN x TempCicloVacio.Q]

Y

[ FUACION PRE-LECTURA |
1020 A ‘ Sec.SistemasFijacion. Waiting1 |

E1000

—— Sec.SistemaFijacion.Continuel

A4

\ MODO LECTURA MOBY \
1025 \L‘ Sec.SistemaMOBYRD.SequenceStart J

E1000

Sec.SistemasMobyRD.FinCadena

v

‘ COMPROBAR PALETA TRABAJADA
1030 ‘ A ‘ Sec.PaletaTrabajada.SequenceStart
< E1000 ‘ Sec.PaletaTrabajada. Waiting1

—— Sec.PaletaTrabajada.FinCadena x PaletaTrabajada x Sec.PaletaTrabajada.Continuel

v

[ FUACION POST-LECTURA

1040 A | Sec.SistemaFijacién.Waiting2 |

< E1000

—— Sec.SistemaFijacion.Continue2

E1110

v

INSPECCION PREVIA AL TRABAJO
[ E].OGO l 1045 A | Sec.Procesolnspeccion.Waiting1

E1000

—1— Sec.Procesolnspeccion.Continuel

v

| COMPROBAR PALETA TRABAJO \

E1070 1048 [ A \ Sec.PaletaTrabajoda.SequenceStart \

E1000 =t EstacionOK + Abort + Reset

—t— Sec.PaletaTrabajada.FinCadena x PaletaTrabajada

A4

[ SEQ. START PROCESO COBOT
1050 A ‘ Sec.ProcesoCOBOT.SequenceStart
< E1000 ‘ Sec.ProcesoCOBOT. Waiting1

—1— Sec.ProcesoCOBOT.Continuel

Y

I/O_LINE.A2_PiecelnPosition x ‘ PROCESO COBOT TRABAIO INICIADO |
OUT_BitRegisters_I_DRY_RUN 1055 ‘A Sec.ProcesoCOBOT.SequenceStart

E1000

A

—— Sec.ProcesoCOBOT.FinCadena

ABORTO - FALLOS

1120 1 150 ‘ A ‘ Sec.PaletaTrabajada.SequenceStart
Temporizador Safety

[ NULL
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( E1150 )

—— Sec.ProcesoCOBOT.FinCadena
4
CYCLE RESULTS
1060 A \ Sec.ProcesoTrabajo. Waiting1
E1000 [ Sec.ProcesoErrorProofing. Waiting1
—— Sec.ProcesoCOBOT.SequenceStart x Sec.ProcesoTrabajo.Continuel x Sec.ProcesoErrorProofing.Continuel
\ ESCRITURA MOBY
1070 LA J Sec.SistemaMOBYWR.SequenceStart |
< E1000
Sec.Sist MobyWR.FinCadena
y
1080 | ESPERANDO POSICION SEGURA DE ROBOT l
[A] NULL
< E1000
—t— Sec.ProcesoTrabajo.FinCadena
\ 4
1090 | PALETA LIBRE POSICION INICIAL |
| M Sec.ProcesoCoordinador. Waiting1 J
E1000
T
—+— [Sec.SistemaCoordinador.Continuel x I/O_LINE.A2_PiecelnPosition] + TempCicloVacio.Q
(E1110) . e RSO
[ RESET RESULTADOS ]
1100 | & [ NULL |
E1000
Ar—

[ CICLO DE CARGA
1110 [ A [ Sequence.StartCarga

Sec.ProcesoCarga.FinCadena x I/O_LINE.B2_EndCycle_OK x I/O_LINE.B3_EndCycle_NOK

\ END |
A | Sec.ProcesoCoordinador.FinCadena |

=T~ Sec.ProcesoCOBOT.SequenceStart x Sec.ProcesoTrabajo.Continuel x Sec.ProcesoErrorProofing.Continuel

- PaletaTrabajada x Sec.PaletaTrabajada.FinCadena x TempSafety.Q
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8.1.3.5. Procés COBOT

Controla el procés que ha de realitzar el COBOT o brag¢ robotic per al correcte

funcionament d’aquest.

~ |3/ 1004 - PROCESO COBOT
4 FE140_FrocesoCOBOT [FE140]
@ DEN40_ProcesoCOBOT [DET...
b 2] 10041 - Proceso CARGA,
b [£z] 100.4.2.- Procesa INSPECCION
b [£z] 100.4.3- Froceso TRABAID

Imatge 20. Subcarpetes COBOT.

- Procés COBOT. Es I’encarregat de gestionar el moviment del robot, tant
per a anar a cargolar la peca com per a tornar a la posicio inicial i, per tant, ha

d’enviar quan son realitzades aquestes tasques.

Comenca en repos com els altres Grafcets, com es tracta del Grafcet del COBOT,
parlem del bra¢ encarregat de realitzar els moviments de la cel-la, per tant aquest

element realitza tots els processos.

Es pot observar que quan compleix el COBOT les condicions inicials, comenga el
moviment d’aquest, que seria el procés de la cel-la que es podria vore. Aquest passa
pels diferents Grafcets, ja que son els encarregats dels diferents moviments d’aquest

element.
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Reset + EstacionOK + Abort

[~ SEQ_START_FB

REPOSO
A ‘ Sec.ProcesoCOBOT.AuxPoslnicial |
—t— C.I
A\ A
—
CONDICIONES INICIALES |
1010 { A { Sec.ProcesoCOBOT.Pasol |
< E1000
—— SEQ_START_FB
v
1020 POS. 1-START PROCESO CARGA |
[A] NULL
< E1000
—1]— Sec.ProcesoCarga.FinCadena + ConfModeloCarga[1]
Y
ESPERA FIJACION PIEZA |
1030 Al NULL |
< E1000
—1— Sec.SistemaFijacion.Continue3
h 4
POS. 1 - SEQUENCE START CPITEP
1110 | a7 NULL
e ——
4E1000
——t— FinCadenaCPITEP x Sec.ProcesoCarga.SequenceStart x Sec.SistemaFijacién.Continue3
v
POS. 2 = START PROCESO CARGA |
1115 Al NULL
‘EIOOO
—1— [Sec.ProcesoCarga.FinCadena + ConfModeloCarga[2]] x SeqStart_CPITEP x Sec.SistemaFijacién.Continue3
Y
POS. 2 - SEQUENCE START CPITEP
1120 [aT] NULL
<1000
FinCadenaCPITEP x Sec.ProcesoCarga.SequenceStart x Sec.SistemaFijacion.Continue3
Y
POS. 3 — START PROCESO CARGA |
1125 | 1a; NULL
4E1000
—~— [Sec.ProcesoCarga.FinCadena + ConfModeloCarga[3]] x SeqStart_CPITEP x Sec.SistemaFijacién.Continue3
v
POS. 3 — SEQUENCE START CPITEP
1130 Al NULL
‘EIOOO
—1—[Sec.ProcesoCarga.FinCadena + ConfModeloCarga[16]] x SeqStart_CPITEP x Sec.SistemaFijacién.Continue3
| POS. 16 - SEQUENCE START CPITEP |
[ 1260 A NULL
‘EIOOO
—— FinCadenaCPITEP x Sec.ProcesoCarga.SequenceStart x Sec.SistemaFijacion.Continue3
v
RETORNO A HOME
1280 A NULL
< E1000
—t— Sec.PGNOSend.FinCadena x Sec.SistemaFijacién.Continue3
r

[ FIN CADENA DE PASOS |

[A] FIN_CADENA_FB |
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- Procés CPITEP. Encarregat d’habilitar les diferents condicions per a que es

puga habilitar I’actuacié dels distints Grafcets de treball 1 inspeccio.

A T’igual que el procés anterior, comenga en el repos, i encara que en esta cel-la no
tenim procés de carrega, esta en ell, per a una futura ampliacid, seguix en el procés
d’inspeccid, treball i d’error. Per tant podriem dir que és com un coordinador per a
habilitar els processos de: carrega, inspeccio, treball 1 error proofing. S’encarrega
d’activar les diferents condicions per donar pas als diferents Grafcets anomenats
anteriorment. Per tant, com podem observar, també tenim compenetracié en aquest

Grafcet.
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(1200 )

—1— SEQ_START_FB

E—

Reset + EstacionOK + Abort

|

[ REPOSO
| A [ Sec.ProcesoCPITEP.AuxPosinicial |

—t— C.I

A 4

1010

| CONDICIONES INICIALES |
[ A \Sec.PracesaCPITEP.Pasol ‘

E1000

—1 ID<>0x SEQ_START_FB

Y

1014

l SEQUENCE START PGNOSEND
A NULL

< E1000

=1~ Sec.PGNOSend.FinCadena x Hab_CARGA 1016 |

—t— Sec.PGNOSend.FinCadena x Hab_CARGA

v

SEQUENCE START CARGA ]
(A [ ProcesoCarga.SequenceStart ]

E1000
<

=T Sec.ProcesoCarga.FinCadena

A4

| ESPERA FIJACION PIEZA |

1018 | 147 oL

< E1000

Sec.Sist Fijacion.Continue3

)
v

1020

[ CONTROL HAB. INSPECCION |
[A] NULL |

< E1000

=T~ Hab_INSPECCION

—— Hab_INSPECCION

\4

1030 | AN]|0V. APOS;VIULSLPECCION l

E1000
P it —

—— IN_AUTISTECH_JRDY[1]

A4

| SEQ. START PROCESADO INSPECCION

1040

[»A [ Procesolnspeccion.Sequencestart

< E1000

Sec.Proc cion.FinCadena

4]

v

‘ PROCESO INSPECCION REALIZADO

1050

A OUT_AUTISTECH_JDONE[1]

El

—— IN_AUTISTECH_JRDY[1]

v

CONTROL HAB. TRABAJO

1060 [ Ta]

NULL

E1000
<

—— Hab_TRABAJO

\4

MOV. A POS. TRABAJO

1070

[A]

NULL

E1000

=T IN_AUTISTECH_JRDY[2]

Automatitzacio d’una cel-la robotica

Joana Pons Olmos

Grafcet Procés CITEP

Data: 16/04/2019

Firma:

Grau en Enginyeria Eléctrica, 2018-2019

Pag. 4

Grau en Enginyeria Eléctrica, 2018/2019




UNIVERSITAT I - I

POLITECNICA
DE VALENCIA Escola Técnica Superior d Enginyeria del Disseny

Joana Pons Olmos

TFG

E102

T~ Hab_TRABAJO

—T— IN_AUTISTECH_JRDY[2]

3
SEQ. START PROCESO TRBAJO

1080 A | ProcesoTrabajo.SequenceStart

E1000 ProcesoTrabajo.Waiting2

—— Sec.ProcesoTrabajo.Continue2

A

\ TRABAJO INICIADO \
1085 (A \ ProcesoTrabajo.SequenceStart \

E1000

=T Sec.ProcesoTrabajo.FinCadena

v
1090 PROCESO TRABAIO FINALIZADO
A | OUT_AUTISTECH_JDONE[2]

[~ Hab_ERROR PROOFING

(E1010]

T ID==

E1000
<

E1000
4
= IN_AUTISTECH_JRDY[2]
v
| CONTROL HAB. ERROR PROOF.
1100 A NULL
E1000

Hab_ERRORPROOFING

A4

| CONTROL HAB. INSPECCION |

1110 \i‘ NULL

E1000

=T IN_AUTISTECH_JRDY[3]

A4

‘ SEQ. START ERROR PROOFING
1 1 20 ‘ A ‘ ProcesoErrorProofing.SequenceStart

—T— Sec.ProcesoErrorProofing.FinCadena

A4

‘ PROCESO ERROR PROOFING FINALIZADO |

T130 | 1a] OUT_AUTISTECH_JDONE[3] |

E1000

—— IN_AUTISTECH_JRDY[3]

>
A 4

\ FIN CADENA DE PASOS \
1200 [A] FIN_CADENA_FB |
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8.1.3.5.1. Procés de carrega
En aquest projecte no s’utilitza aquest procés ja que els cargols venen apuntats en la
llavadora. Aquests Grafcets es posen en TIA PORTAL ja que formen part d’una
llibreria i a més, ens poden fer falta per a una futura ampliacio de la cel-la on el brag
haja d’agafar automaticament el cargol.
w* [L2] 10041 - Procesn CARGA

38 FB141_ProcesoCarga [FE150]
@ CEIN41_ProcesoCarga [DBT..

Imatge 21. Subcarpeta carrega.

8.1.3.5.2. Procés d’inspeccio
Encarregat de comprovar si el cargolat s’ha realitzat correctament o no, per tant
encarregat de classificar les llavadores com a correctes o incorrectes.
~ %] 100.4.2- Proceso INSPECCION

= FE142_Procesolnspeccion [...
@ DBI142_Procesolnspeccion ...

Imatge 22. Subcarpetes inspeccio.

- Procés Inspeccio. Encarregat d’escriure els resultats després d’inspeccionar la
llavadora. Si els resultats son favorables, el procés acaba per donar pas a una
altra llavadora. En canvi, si els resultats son desfavorables i no supera el nombre
d’intents, passara a ser favorable. Perd si supera el nombre de intents, la

llavadora és desfavorable i per tant, error.

Ens referim a aquest Grafcet per la revisio de la peca, ja que pot haver-hi errors
durant qualsevol procés. Per tant comenga també en repos i, donem pas a la inspecci6 de
tal forma que trobem dos camins, en el cas que no hi haguera problema que tot seria
correcte, si no €s aixi, es repetiria el procés fins un cert nombre d’intents, si passa
d’aquest, sera incorrecte, perd si no passa el nombre d’intents, es classificara com a

correcte.
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Reset + EstacionOK + Abort

[ REPOSO
I A | Sec.Procesolnspeccion.AuxPosinicial

—~ SEQ_START_FB

-t C.L

Y

| SISTEMA INSPECCION RDY |

[ 1010 m Sec.Procesolnspeccion.Pasol |

<E1000
—— SEQ_START_FB

|_ NumeroReintentos < Configuracion.Reintentos
X Temp.Q

A4

| ENVIO INSPECCION RDY APC |
1020 \ A \ Inspeccion Ready

4EL000

v

| PROCESADO INSPECCION NOK |

Inspeccion.Statusinspeccion x
Resultado.ID<>0 + Resultado.Gen<>0

[ 1100

4E1000

Y

1110

‘ 1120

[a

Inspeccion.Statusinspeccion x Resultado.ID=0 x Resultado.Gen=0

NULL

—T— NumeroReintentos < Configuracion.Reintentos

Y

PROCESADO INSPECCION OK

REINTENTO
Temp.IN 1030 A AuxWR_Data

—t— NumeroReintentos >= Configuracion.Reintentos

¢ E1000

| ERROR PROCESAO INSPECCION |

[

Al

Res.Status.ID [r—
—— Aux_WR x Error

v

| FIN CADENA DE PASOS |
1080 myy FIN_CADENA_FB |
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8.1.3.5.3. Procés de Treball
Encarregat del procés de cargolat dels cargols. En aquest s’envien els nombres de

programa per als diferents models de llavadora.

+ i) 1004.3- Proceso TRABAID
w [£] 100.4.3.1- ATORMILLADOR
¥ |52 100.4.3.1.1- ATLAS COPCO
4 FES220_CONTROL_ATORN...
@ DEIS220_CONTROL_ATOR. .

Imatge 23. Subcarpetes de treball.

- Procés Treball. Encarregat d’assignar el nombre d’etapa a realitzar. Si aquest
nombre coincideix amb el del tornavis, comencara el procés de cargolat. En
canvi, si el nombre ¢és diferent, es produeix un error.

Si el procés acaba, el programa reinicia tots els seua calors i escriu els resultats.

Aleshores, si els nombres son un 0, acaba el procés.

Quan li han assignat les condicions per comencar el procés, se li assigna un nombre
de programa i s’ha de comparar en el del tornavis si aquest coincidixen, comengaria el
procés de cargolat, que quan ja s’hagueren fixat els 4 cargols, el programa se li
assignaria un 0 per comencgar el procés; en canvi, si els nombres no coincideixen,

botaria un error.
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ESPERA PETICION PROGRAMA
A \ Sec.ProcesoTrabajo.AuxPosinicial

Sec.ProcesoTrabajo.Pasol

—|— SEQ_START_FB x C.I.

A 4
[ 1 | ASIGNAR N2 DE PROGRAMA |

0 [[A ] NumPROGRAM=PROGNUM |

=—T— PROGNUM == NumPROGRAM

A4

20 | ASIGNAR N2 DE PROGRAMA A PROG. ATORNILLADO |
[ A [ NumPROGRAM=Atonillador_OUT.PROGNUM |

< E1000

. —— Atornillador_IN.RePROGNUM == PROGNUM
—1— Atornillador_IN.RePROGNUM <> PROGNUM

v h 4

| ERROR | ATORNILLADO |
70 A NULL 30 A | [ Atornillador_Out.CONTROL Start_Tightening |

¢ E1000

—1— Sec.SistemaFijacion.Continue3

A4
PROG.NUM = 0 |
40 # A AuxDATA |

—+— AuxDATA

\4

RESULTADOS |

45 IL| NULL |

4E1000

—— SEQ_START_FB
=T Atornillador_IN.RePROGNUM == 0 x PROGNUM ==

[ FIN CADENA ATORNILLADO |
[A] FIN_CADENA_FB |
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8.1.3.6. Actuadors
Informaci6 dels diferents actuadors que formen part del sistema per conéixer la

seua posicio, en aquest cas €s encés o apagat, en cada moment.

> E 100.8.- ACTUADORES
I FB180_Actuadores [FETE0]
@ DBN&0_Actuadores [DB150]

Imatge 24. Carpeta d'actuadors.

8.1.3.7. Comunicacio linia

Resultats del procés i de les diferents entrades 1 eixides.

* [L] 100.9- COMUMICACIEN LINEA
48 FC190 19 LINE [FC190]
@ DB190_I0_LINE [DB190]

Imatge 25. Carpeta de comunicacio.

8.1.4. Balisa

Envia la informaci6 a la balisa per a ’activacid dels diferents LEDS d’aquesta.
* [5] 400-  BALIZA
48 FB400_CMTRL_BALIZA [FE400]
@ DB400_CNTRL_BALIZA_DE [DB400]

Imatge 26. Carpeta de balisa.
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8.1.5. OPCON comunicacio

Es tracta d’una base de dates especifica de ’empresa client.

v [t 500-  OPCON COMUNICACION
48 FCS60_MAFP_DATA [FCS60]
48 FCS61_BUFFER_DATA [FCS61]
4 MES_BitTaDword [FBES12]
& MES_Createldentifier [FES20]
= MES_CreateTimestamp [FBS15]
& MES_CreateTypeMo [FES10]
4 MES_Global [FES40]
48 MES_MAINT_St100 [FES01]
@ NPUT_DATA_EUFFER [DESE0]
g INTERFACE [DBS75]
@ MES_DATA_St100 [DES70]
g MES_MAINT_St100_DE [DES01]

Imatge 27. Carpeta OPCON.

8.1.6. Estat de I’estacio
Envia la informacio6 de 1’estat de 1’estacio en tot moment, €s a dir, repos, treballant,

a més dels errors que puguen hi haure.

w i B00-  ESTADQ ESTACION
[£z] 500.0- GEMERAL

[£2] 8001~ STATE IO

[£z] 500.2- PROFIMET

[£z] 800.5- CYCLE TIME

[fz] 800.6- TRAZAEILIDAD
[£z] 800.7- REMDER COBOT
[£z] 800.9- EIT DE VIDA

-

b . . . .

Imatge 28. Carpeta d'estat de |'estacio.

8.1.7. Alarmes i avisos

Gestiona qualsevol fallada en el sistema per a que es quede registrada en les dades.

w L] 900-  ALARMAS ¥ AVISOS

[E2] 9.0- ALARMAS

[£z] 9.1- EVENTO DE FIN DE CICLO
[£2] 9.2- AWISOS

[tz] 9.3- ESTADOS PROCESO

[£2] 9.4- DEGRADADOS

[£2] 9.5- STATUS FBs

-

- v v v v

Imatge 29. Carpeta d'alarmes.
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8.1.8. ROBOT UR10

Comunicacié amb el robot. Diverses linies on s’envien les dades per a la

comunicaci6 del PLC amb el robot.

+ (%] 1000- ROBOTURID
- [&] 1000.0- COBOTUR
¥ [£2] 1000.0.0- WO PROFINET
¥ [£2] 1000.0.1- COBOT- AUTIStech
b [52] 1000.0.2- FUNCTIONS - AUTIStech
b [£z] 1000.04- RESTART
b [E2] 1000.05- ABORTO

Imatge 30. Carpera UR10.
8.1.9. Funcions del PC
Format pels DB de les diferents variables del PC.
w |gz] 3000- PCFUNCTIONS
b [iz] 3000.0- STATE MOMITORING
b [iz] 30001 - PROCESADC INSPECCION
[£z] 3000.2- COMNTROLES MARNUALES

4
r r'E_:, 3000.3.- PARAMETROS
4 r'E_:, 3000.4.- MODO FUMCIOMNAMIEMTO

Imatge 31. Carpeta de funcions del PC.
8.1.10. Sistema d’alimentacio

Controla les condicions inicials per a la marxa dels diferents elements de la cel‘la.

S L 5000.- SISTEMA DE ALIMEMTACICHN
¥ r'E_=| 30007 .- ALIMEMNTACICH

Imatge 32. Carpeta d'alimentacid.

8.1.11. Sistema Moby

El sistema Moby s’encarrega d’escriure la posicio de la llavadora en tot moment

per a que siga coneguda pel programa.

w [f2] 6000- MOBY SYSTEM - Riw
45 FCE300_DATA_MAPFING [FCE300]
45 FE_MOBY_STANDARD [FEGG00]
i@ DEBGO10_MOBY_DATA [DEADT 0]
@ DE&7100_MOBYs_HMI [DEG100]
i@ DEIGG00_MOBY_STANDARD [DEG600]
v (i) 6000 - MOEY SYSTEM 0.0

Imatge 33. Carpeta del sistema MOBY.
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8.1.12. Diagnostic
Format pels DB de les variables de diagnostic del procés.
¥ [§2] 7000- DIAGNOSTICO
i@ DE7006_DiagDataDB [DE700E]

@ DEFO07_DIAG_IO_SYSTEM [DE7007]
@ DE7005_DIAG_FROFIMET [DE7O0E]

Imatge 34. Carpeta de diagnostic.

8.1.13. Funcié de seguretat
Com diu el document el ’apartat /0, explicat més endavant, aquest programa s’ha

realitzat amb Grafcets, funcio dels quals queda explicada en el punt anterior anomenat.

Com també s’ha dit anteriorment, s’ha elegit aquest PLC per la possibilitat d’afegir
moduls de seguretat que en el nostre cas ens fan falta, ja que tota la cel-la va

automatitzada i en qualsevol moment podria tindre una fallada.

Per tant, aquesta funcio6 és I’encarregada de parar qualsevol procés, és a dir, parar la

maquinaria.

El funcionament d’aquest modul és el segiient: per seguretat li van assignats dos
canals d’entrada els quals va comparant per trobar qualsevol fallada. Si la senyal
d’entrada no és la prevista, significa que hem polsat la SETA o hi ha una averia, per tant

es para el sistema.
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7 E U30007 [CPU 15125P F-1 PR

[l'f Configuracidn de dispositivos

) online y diagnastico

@ Safety Administration g
l.# Bloques de programa

[ Objetos tecnolbgicos

Fuentes externas

[ Watiables FLC

[ Tipos de datos FLC

2:1 Tablas de observacion y forzado perma...

L&) Backups online
E Traces

b . . . . . . .

[, Datos de proxy de dispositivo
3% Informacion del programa

L. Supervisiones y avisos del FLC
E| Listas de textos de aviso PLC

v [ Modulos locales

] E Periferia descentralizada

Imatge 35. Bloc de seguretat.

Per a que funcione correctament s’ha d’afegir moduls d’entrades i d’eixides de

seguretat com el segiient:

Imatge 36. Modul de seguretat.

A T’utilitzar les funcions de seguretat que el propi software porta incloses, hem

d’utilitzar els blocs ACK_GL, ESTOPI i FDBACK.

Amb aquests blocs es conseguix la comprovaci6 de senyals dels dos canals, per a la

verificacio del correcte funcionament o per a que entre la parada del sistema.
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ACE_GL
- EN EMO m—
—_ ACK_GLOE

Imatge 37. Funcio de seguretat.

ESTOP
— ER EMC ——
Q) —
Q_DELAY —
— E_STOF ACE_RED ——
—_ ACK_MEC Dl AuG
—_— Ak
TIME_DEL
Imatge 38. Funcio de seguretat.
FOBACK
—_ ER E P 2 frmee
— O
)
ERRCIP, fet
—i FEEDBACK IS REC) fet
Cris
—f QEAD_FID
— ACK_MEC
—_— ALK
FOE_TIME

Imatge 39. Funcio de seguretat.
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9. Disseny del quadre eléctric i calcul dels seus elements

El quadre electric és aquell component del projecte on dins d’ell estan tots els
elements de control 1 poténcia de la cel-la. Com es veu en les segiients imatges, el
quadre eléctric també el formen els elements de proteccid, representats en 1’esquema

eléctric de I’ Annexe.

Per al disseny del quadre eléctric cal realitzar un esquema eléctric, que es tracta
d’una representacid grafica d’una instal-laci6 eléctrica, de poténcia i control, en la que
queda perfectament definit cadascun dels components de la instal-laci6 i1 interconnexio

entre ells.

La delineacié d’esquemes es du a terme a través d’un software informatic de
disseny general com AutoCAD o de disseny especific com es Eplan. Nosaltres
utilitzarem Eplan que inclou llibreries amb elements i1 objectes grafics que ens ajuden en

la delineacio.

En el quadre eléctric hem de tindre molta cura i aquest s’ha de revisar per vore el
seu correcte funcionament 1 correctes connexions. Cal dir que cada element del mateix,
ha d’estar numerat amb la mateixa numeracio que la de I’esquema per facilitar la revisio

o manteniment d’aquest.

Amb tot ago el que es pretén dir és que el quadre eleéctric emmagatzema els

diferents components eléctrics i de connexi6 de la cel-la.

Primerament, trobem les proteccions dels diferents elements que formen la cella,

tractant-se de diferencials, guardamotors 1 interruptors automatics.

Imatge 40. Proteccions.
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El quadre eléctric inclou un endoll i, un ventilador per evitar sobre calfaments, en la

segiient imatge trobem el seu regulador.

Imatge 41. Endoll i regulador del ventilador.

Altre elements del quadre eléctric és el controlador distribuit de SIEMENS explicat

anteriorment, i les fonts d’alimentaci6 d’aquest.

L SSSSSSSSNy

Imatge 42. Font d’alimentacié i controlador distribuit.
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En un quadre electric fem s de borns per a les diferents connexions, aixi com

tenim un switch per a la comunicacio.

Imatge 43. Borns i switch.

Altres elements de proteccid del diferents aparells son els contactors que trobem en

la segiient imatge.

Imatge 44. Contactors.
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El controlador s’encarrega d’activar entrades i eixides que alhora estan connectades

als segiients relés, per protegir els altres elements en cas de fallada.

Imatge 45. Relés.

Aquest PC, és on s’emmagatzema el programa corresponent del COBOT.

S

Imatge 46. PC..

Per ultim tornem a trobar borns, a més es veuen les manegues que connecten amb

I’escomesa.

paianmt
s

Imatge 47. Borns.
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Com s’ha nombrat anteriorment, nosaltres hem realitzat I’esquema amb Eplan, un

software especific per a realitzar esquemes eléctrics.

Aquest software té diferents articles que podem utilitzar i, també podem fer s de
macros, com ¢€s el nostre cas, ja que les propies marques dels element ens proporcionen
la seua macro, com ¢és el cas del PLC, moduls o inclis proteccions. Perd, a 1’hora de
realitzar I’esquema eléctric també podem fer s de les propies macros creades per
nosaltres, com també és el nostre cas, ja que és una forma més comoda de treballar, aixi

tenim una base de dades per als diferents projectes.

Tanmateix anem a posar ’explicacié de com s’han elegit les diferents proteccions

dels diferents elements.

Com que el disseny del quadre eléctric s’havia de fer amb la proteccido dels
diferents elements que formen la cel-la, hem de tindre la proteccioé de 1’escomesa és un
interruptor automatic de 25A. Respecte les diferents derivacions, comptem amb un
diferencials de 25A per al robot, reserva i tornavis, 4A per a I’alimentacio de reserva,

25A per al ventilador i endoll i 25A per a les fonts d’alimentacio.

Després de les derivacions individuals trobem la proteccido de cada element del
circuit, en aquest cas parlem de interruptors automatics de 10A, per a les fonts

d’alimentacid i un interruptor per a cada alimentacio que ix de la font, de 4A.

L’endoll t¢ com a proteccid6 un interruptor de 16A i el ventilador de 10A.
Finalment, trobem les reserves amb un interruptor de 10A, el tornavis també amb un de

10A 1 el robot protegit per un guardamotor.

Seguidament, trobem un exemple del calcul de les diferents proteccions, en aquest

cas parlem del Interruptor automatic corresponent al tornavis i a la controladora.

Per al calcul de les proteccions es tenen en compte la ITC-BT-22 del Reglament

Electrotécnic de Baixa Tensio.
Per a realitzar aquest calcul tenim en compte dues condicions:

Ib < In < IZ 12 < 1,4‘5* IZ
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Imatge 48. Representacio de les dos condicions. Imatge extreta de la norma une 20460-4-43.

Anem a posar I’exemple del calcul de I’interruptor automatic de la controladora 1

tornavis.
I, =1, = P = 1600 =5,024
" T 3xUxcosgp  V3+230%080
La corrent nominal del fusible, s’extrau de la segiient taula.
2 4 6 10 16 20 25 35
40 50 63 80 100 125 160 200
250 315 400 425 500 630 800 1000

Com que el valor més proper és molt ajustat, agafarem una I, = 10 A.

La corrent maxima del conductor s’obté de la Taula A.52-1 BIS (UNE 20460-5-
523:2004).

Per tant, i tenint en compte que la secci6 dels conductors s’ha d’ajustar als diferents

elements, s ha elegit una secci6 1’5mm?.
Vegem per tant que es complix la primera condicio;
5,02 <10 < 151 la segona condicio:

La corrent que garantix el funcionament de la proteccio, s’obté de la segiient taula.

Per tant obtenim: 1,9 * 10 < 1,45 * 15 =19 <21,75, condici6 que també es compleix.
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10. Descripcio final de la cel-la

Finalment, en aquet punt explicarem el procés per complet de la nostra cel-la i la

seua funcio.

Com es veu en el diferents tragats proposats aquesta cel-la forma part d’una linia de
muntatge, concretament el muntatge complet de la llavadora. Per tant la cel-la compta
amb una tasca dins d’aquesta linia i per tant, ha de tenir una compenetracié6 amb els

altres processos.

La cel-la és I’encarregada de la fixacio dels 4 cargols de la part posterior de la
llavadora, per tant, es detectara la llavadora mitjangant el sistema Moby, i mitjancant la
controladora i tornavis, quedaran fixats aquests cargols, donant pas a la segilient

llavadora 1 aixi completant el cicle de produccio.

Dit aco, es necessiten sistemes de lectura i1 escriptura per congixer la posicio de la

llavadora en tot moment.

Com s’ha explicat anteriorment, el programa es divideix en diferents subcarpetes 1

Grafcets, per poder dur a terme la tasca de la cel-la en la linia de muntatge.

Cal nombrar en aquest punt que el sistema compta amb una camera de visid per
poder cargolar els cargols correctament, ja que sense aquest sistema, el correcte

funcionament del sistema no seria possible.

Dit aco, necessitem tanmateix un treball en equip en el diferents departaments de
I’empresa per poder dur a terme la correcta programaci6 i funcionament de la cel-la per

a que tots els components d’aquesta es comuniquen entre ells.
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11. Conclusions

En aquest projecte es poden obtindre diferents conclusions respecte diversos

ambits, com son el professional i el académic.

Respecte 1’ambit académic, s’ha conseguit arribar als objectius previstos, plasmant

allo que s’ha aprés en el Grau de programaci6é amb el TIA PORTAL.

Per altra banda, en I’ambit professional s’ha aprés a treballar amb els diferents
departaments. També a utilitzar el Eplan per a realitzar esquemes de quadres eléctrics.

A més, no es poden tenir errades que afecten a la produccio de I’empresa clienta.

Pel que fa referéncia al projecte per a I’empresa, s’han complit els objectius per al
correcte funcionament i posta en marxa d’aquest, ja que s’ha efectuat una reduccio del

temps de cicle i un procés automatitzat.

Si parlem dels dos ambits conjuntament, creguem que s’han conseguit bons
objectius, ja que s’ha aprés a treballar professionalment perd també en equip, ja que s’ha
de treballar alhora amb els diferents departaments de I’empresa i intercanviar treball

amb els companys.

67






Plec de

Condicions

T2 UNIVERSITAT ﬁ
JF) POLITECNICA inEEn

s’ DE VALENCIA  Esuol Teonica Superior Enginyeria del Disseny




S N UNIVERSITAT . .
i W ) POLITECNICA EEEER Joana Pons Olmos

DE VALENCIA Escola Tecnica Superior d Enginyeria del Disseny Plec de Condicions - TFG

Contingut
PIEC 08 CONTICIONS ...ttt bbbttt et 69
I 110 o [1 1o o] T TSRS 71
2. CONAICIONS GENETAIS ..o 71
2.1.  Objectius del plec de CONICIONS ........ooiiiriiieieieiee e 71
2.2, NOIMALIVA ..ottt steeee e e nbeene s 72
3. Condicions dels MAterialS...........ceiieiiiiiiieee s 73
3.1 Ordenador PEISONAL.........ccoiiiiiiiiiieiee et 73
3.2, Controlador diStribUTL..........coiiiiiee s 74
K TR SO0 [0 101 (0] £ 3OS 75
3.4. Caixa de proteCCions I CONNEXIONS. .......cveveruerieriestiriesieeeee e see e 75
4. Condicions d’entrega i tranSPOTT ......ccvviverreerriiierieerie et 76
5. Condicions de I’€XECUCIO ...eiuvvreiiireiiieeiiieesieeeseeese e ste e e sate e s ssae e s ssaeeesreeeenneeeannneas 77
5.1.  Programacio del PLC .........ccooiiii et 77
5.2.  Implantacid del SIStEMA ..........c.coviiieiiiiecc s 78
5.3.  Formacio del Personal.........cccceoiiiiiiieii i 78
6. Controls i verificacions durant I’€XeCUCIO ........ccovviiiieiiiiieniiie i 79
A o (0)V 7= Mo [T o o SRS 79
8. Condicions de ManteNIMENT..........cccviiiiiiirieiere e 80
8.1.  Manteniment delS PrOgramMeS..........covveiueiieiieerieiie s ste e e sre e sre e 80
8.2.  Manteniment de ’armari de proteccid dels automats...........cccoeeerveviiiennienns 81
9. Condicions de cOpia dels ProgramesS..........cccceveeeereiieseere e se e see e sre e sree e 81
10. CondiCioNS e QAraANTIA........cccueiveerieiieiieiie e re e sreere e sre e 82
11. Posta en marxa del SISTEIMA..........ccviieiierieiieseee e 82
12. Acceptacio del programa pel ClENt..........cocooiiiiiiiiiieee e 83
13. Condicions d’ampliacid 0 MIllOTa........ccccviiiiiiiiiicie e 83
14, CondiCioNS 0 PAJAMENT ......eiuieiieieieie ettt 84
15. Drets i deures del CONrACLISTA ........ecveiverieiieceere e 84

70



UNIVERSITAT . .
POLITECNICA EEEER Joana Pons Olmos

\/ DE VALENCIA Escola Tecnica Superior d Enginyeria del Disseny Plec de Condicions - TFG

x

1. Introduccio

Parlem de plec de condicions quan fem referéncia al document que conté les
condicions d’una licitacio, contracte 0 permis administratiu, és a dir, les clausules que

definixen un contracte.

D’aquesta manera, recull totes les exigéncies tant técniques, econdmiques com

legals que s’han de tenir en compte per a I’execuci6 del projecte.

2. Condicions generals

2.1. Objectius del plec de condicions

Amb aquest projecte es pretén a través d’un modul de periféria distribuida,
I’automatitzacié d’una cel-la robotica per a fixar els cargols de la part posterior de la
Ilavadora.

El present Plec té per objectiu definir les condicions i clausules, que regulen el
projecte d’automatitzacié d’una cel-la robotica per fixar els cargols de la part posterior
de la llavadora. Aquest document s’ajustara als aspectes técnics del present projecte.

El Plec de Condicions, definira tots els requisits técnics necessaris per a 1’execuciod
d’aquest, per tant, aquest estara dins de la normativa legal junt amb la qualitat 1
seguretat tant del mateix com de 1’execucio.

En cas que mentre dure la instal-laci6, muntatge, posta en marxa o utilitzacié del
sistema, apareguera algun contratemps no reflectit en el document, sera imprescindible

contactar amb el projectista per veure la solucio.
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2.2.  Normativa

El projecte s’ha realitzat respectant la normativa vigent. Pel que respecta a la part
eléctrica s’ha utilitzat la normativa exposada en el Reglament Electrotécnic de Baixa
Tensio (REBT), aprovat pel RD 842/2002. | de les seues normes complementaries,
UNE 20 460.

Cal destacar les segiients instruccions:

e ITC-BT-01: Terminologia.

e ITC-BT-19: Instal-lacions interiors o receptores. Prescripcions generals.

e ITC-BT-20: Instal-lacions interiors o receptores. Sistemes d’instal-lacio.

e |TC-BT-22: |Instal-lacions interiors o0 receptores. Proteccié contra
sobreintensitats.

e |TC-BT-23: Instal-lacions interiors o receptores. Proteccid contra sobretensions.

e |TC-BT-24: Instal-lacions interiors o receptores. Proteccié contra contactes
directes i indirectes.

e |TC-BT-51: Instal-lacions de sistemes d’automatitzacio, gestio técnica de
I’energia i seguretat per a vivendes i edificis.

e |TC-BT-43: Instal-laci6 de receptores. Prescripcions generals.

e |TC-BT-47: Instal-laci6 de receptores. Motors.

També s’ha tingut en compte la normativa sobre Seguretat Industrial exposada pel
Ministeri d’Inddstria, Turisme i Comerg. Aixi com la Directiva 2006/42/CE del
parlament europeu i del consell sobre maquines i la normativa per a la seguretat de

maquinaria EB418.
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3. Condicions dels materials

Els materials utilitzats en el projecte son materials estandarditzats, per tant no hi
haura cap problema en la seua adquisicio.

Els productes no podran ser substituits per altres marques diferents per la possible
incompatibilitat amb el programa realitzat. En cas de ser inevitable adquirir productes
d’altres marques, pels motius que siguen, es deuen adoptar mesures necessaries per a
adaptar el projecte a la situacié. En aquest cas, I’autor del projecte no es responsabilitza
del mal funcionament de 1’aplicacio ja que esta provada per als productes recomanats.

Amb I’objectiu de garantir la fiabilitat dels diferents aparells electronics existeixen
una serie de normes a tindre en compte. A més, es deura realitzar un control al rebre els

productes.

3.1. Ordenador personal
Per a un correcte funcionament d’aquesta aplicacié s’exigixen una serie de
requeriments minims referits tant al hardware com al software de 1’equip que s’utilitzara

per a la programacio i visualitzacid.

La configuracio dels equips informatics i de la comunicacié és important per a

conseguir un funcionament optim de 1’equip.

Preferentment sera un ordenador portatil per a que es puga transportar al quadre
eleéctric on s’instal-le I’automat. D’aquesta manera en cas que sorgisquen problemes de
funcionament, es facilita la comprovacié de la informacié continguda en I’automat i

també es facilita la programaci6 del mateix en futures ampliacions.

En cas que no tinguen els mateixos requisits, el técnic encarregat del disseny sera
eximit de tota responsabilitat si alguns recursos o part de 1’aplicacioé perden qualitat o no

funcionen correctament.
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Requisits del hardware:

- Processador Intel Core i7-3517UE (1,7 GHz), Core i3-3217UE (1,6 GHz) o
Celeron U827E (1,4 GHz)

- 2 connexions Ethernet.

- 4 Ports USB 2.0.

- Connexio opcional PROFIBUS o interficie PROFINET amb 3 ports.

- HDD 250 GB

- SSD 50 GB (High Endurance), SSD 80 GB (estandard)

- 1 targeta CFast de fins 16 GB (substituible des de fora), segona targeta CFast
interna de fins 16 GB

- Sistema Operatiu Windows 7.

Requisits del software:
- El software que deu de tenir instal-lat 1’ordenador , son el Windows 7, amb el
LabView.

3.2.  Controlador distribuit
Sera el model ET 200SP de la marca Siemens, alimentacié del qual sera 24V DC.
No obstant aix0, si s’opta per utilitzar un PLC d’altra marca, haura de tindre unes
caracteristiques similars al model recomanat, sent necessaria 1’acceptaci6 per part del
director del projecte. Per a aix0 es seguiran els seguents criteris de seleccio:
Caracteristiques basiques:
e Modular.
e E/S suficients per a cada aplicacio.
e Blocs de funcio predeterminats.
e Memoria interna.

e Integracio de moduls de seguretat.
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Complira amb les directives comunitaries de Seguretat Eléctrica i Compatibilitat
Electronica (ambdos certificades pel fabricant), incorporant proteccions contra:
e Curtcircuits.
e Tensi6 fora de rang.
e Frequeéncia fora de rang.
e Sobretensions.
e Pertorbacions presents en la xarxa.
Disposara de senyalitzacions necessaries per al correcte funcionament i
incorporara els controls automatics imprescindibles que asseguren la seua supervisio i

control.

3.3.  Conductors

Els conductors seran de coure i tindran la seccié adequada per a evitar caigudes de
tensio i calfaments.

Tot el cablejat sera de doble aillament i adequat per al seu Us.

Per a qualsevol condicio6 de treball, els conductors de la part de comunicacio en el
procés, deuran tindre la seccié suficient per a que la caiguda de tensié siga menor al
1,5% tenint com a referéncia les tensions corresponents a la caixa de connexions.

El cablejat tindra la longitud necessaria per a no generar esfor¢os per part dels

diferents elements.

3.4. Caixa de proteccions i connexions

Els mecanismes de funcionament 1 proteccidé van allotjats en I’interior del quadre
electric de xapa d’acer de dos mil-limetres i mig de grossor. Anira protegit amb una
pintura plastica antioxidant i pintada en gris. Ha de ser capag¢ de mantindre’s estable i
resistir el pes dels elements que continga en el seu interior.

Tots els elements aniran muntats sobre un carril DIN, que a la seua vegada estara
fixat a la placa de muntatge mitjancant reblons. La placa de muntatge es cargolara al
quadre electric, sent la carcassa el mitja de fugida a massa per una possible descarrega,

produida per una fallada electrica.
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Tots els elements (PLC, cables, proteccions...) aniran etiquetats en el nom
corresponent al present projecte.

Totes les puntes de connexio utilitzades en les regletes deuen de tenir marca DIN o
UNE.

4.  Condicions d’entrega i transport

La compra dels materials especificats en aquest plec de condicions correspon

efectuar-la a I’empresa on es va a realitzar la implementacio.

Abans de realitzar el muntatge dels components, es recomanable comprovar
cadascun dels elements, realitzant una verificacio del seu correcte funcionament. Els

materials deuran rebre’s amb el seu embalatge original precintat com cal.

Amb el proposit d’orientar-se sobre la presentacié de les dades que permeten la
identificacié de la fiabilitat dels equips, es consultara la UNE 29-512-82 Part 2

“Fiabilitat d’equips i components electronics”.

A continuacié es detallen una serie de normes especifiques per als assajos d’alguns

components:

e UNE 20-512-74/2 “Fiabilitat d’equips i components electronics. Generalitats™.
e UNE 20-504-84 “Mcétodes de mesura de les caracteristiques antiparasitatge de
filtres passius 1 altres dispositius de pertorbacions radioelectrics”.

e UNE 20-501-85/2 “Assajos fonamentals, climatics i de robustesa”.

Les despeses de transport es consideren incloses en els preus de venta al public
reflectits en el pressupost.

L’emmagatzemament dels materials deura efectuar-se d’acord amb les instruccions
que el fabricant del producte advertisca. En ningun cas, s’emmagatzemaran els
components a ’aire lliure, en zones on puga rebre 1’acci6 directa del sol, o en zones

humides amb possibilitat de condensacio.
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5. Condicions de ’execucio

En aquest apartat es procedix a explicar el pla d’execucié del projecte, indicant les

activitats principals a efectuar i els mitjans auxiliars previstos.

5.1. Programaci6 del PLC

La programacié del PLC sera realitzada per un teécnic de I’empresa encarregat
d’integrar tots els sistemes. S’encarregara d’instal-lar el software de programacio,
configurar-lo i bolcar la informacié subministrada en el present projecte. Els passos a
seguir seran els seguents:

e Col-locaci6 dels cables de comunicacio i alimentacié. En primer lloc, es
comprovara que tant I’ordenador com 1’automat estan alimentats des de la xarxa
eléctrica a través del cable corresponent.

e Instal-lacié del software de programaci6. El técnic competent contractat
realitzara la instal-laci6 del software de programacio6 en 1’ordenador.

e Disseny d’automatismes. S’entregara al client una copia de cadascun dels
programes introduits en tots els elements del sistema. Esta coOpia estara
actualitzada fins el moment en el que el programador abandone la instal-lacio,

al final del periode de posta en marxa.
El present projecte incorpora el disseny dels automatismes requerits pel client.

En cas de no utilitzar-se 1’automat aci especificat, es deura implementar

’automatisme en el software necessari per a la programaci6 de dit automat.

e Bolcar la programacio al PLC i provar la instal-lacio. EI programador, i amb la
presencia d’un técnic de manteniment, bolcara la programaci6 realitzada

préviament per a I’automat.

Els dissenys estan provats i simulats en el laboratori, de forma que no es necessari

provar el seu funcionament en 1’automat.
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5.2. Implantacio del sistema

L’empresa que es contracte per a realitzar les tasques d’implantacid del sistema en
la linia, determinara en el quadre de comandaments de 1’automatisme, d’on procedixen
les senyals (ja que quedara indicat, sense possibilitat de confusio, el cable que va a cada

borna) i posteriorment realitzara el muntatge.

5.3.  Formacié del personal
El departament de recursos humans s’encarregara de la preparacio d’un pla de

formacio per als operaris.

El pla ha de consistir en I’explicacid del funcionament de la cel-la i de la influéncia
humana sobre aquesta, tenint en compte el manual d’usuari adjuntat en el projecte i les

diferents senyals d’estat del procés.

L’empresa sera I’encarregada de buscar un lloc on es puga impartir la formacio.
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6.

Controls i verificacions durant I’execucio

Comprovaci6 de la correcta subjeccido de I’armari de proteccid, observant que
no presente ningun desperfecte en la seua estructura, ni malformaciéo o
abonyegament que poguera disminuir el nivell de proteccio del mateix. A més,
s’observara que no falte ningun cargol i que tots estiguen cargolats
correctament.

Comprovacié de la correcta subjeccié de ’automat a I’estructura suport,
observant que no falte ningun cargol i que tot estiga correctament cargolat.
Comprovacio de la correcta connexié del modul de 1’automat.

Comprovacio del bon estat de la caixa de connexions i dels moduls d’entrades i
eixides de ’automat. Tenint en compte que no hi haja ninguna possibilitat de

contacte directe entre el cobre dels conductors i, que queden aillats de I’exterior.

Prova de servici

e Comprovacio de que 1’automat i els panels funcionen correctament.

e Comprovacio de la comunicacio de tots els elements de la instal-lacio.

e Comprovacio de que el sistema esta en condicions de comunicar-se amb el
proceés real, després de la seua programacio i la seua instal-laci6é en ’armari
de proteccio del quadre de comandaments.

e Comprovacio, en general, del bon funcionament de tots els sistemes, equips
i aparells compresos en la instal-lacid, en condicions similars a les de treball
de cadascun.

e Comprovacié, en general, de que la instal-lacié complix en tots els aparells

d’aquest Ple de Condicions i la Reglamentacié vigent.
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8. Condicions de manteniment

En el seglient apartat es consideren els aspectes més importants respecte el

manteniment necessari del material aportat.

8.1. Manteniment dels programes

Els programes subministrats pel programador no precisen revisié ni manteniment
per part de ningun técnic, ja que estan dissenyats i provats durant un periode de temps
de posta en marxa.

Baix ningun concepte, pot alterar-se el programa, quedant totalment prohibit. Si es
comprovara que s’ha produit algun tipus d’alteracié en el programa principal, es perdria
per complet la garantia de totes les revisions.

Unicament en el cas de que es modificara la configuracio dels automats, i per tant,
el software informatic utilitzat per a la programacié del mateix, o es manipulara algun
dels programes per personal no qualificat, cabria la possibilitat que aparegueren
problemes de funcionament.

Si son necessaries ampliacions o modificacions del sistema, es contractara un nou
servici si el client ho desitja i, es tornara a redactar el projecte. Aquesta tasca sera
realitzada per part del técnic que ha realitzat el projecte, o per qualsevol persona que ell
mateixa designe amb eixa finalitat. En aquest cas, es realitzaran els estudis necessaris
per a dur a terme I’aplicacio i s’elaborara un pressupost per a la possible reparacio per
part del projectista.

En cas de fallada irreparable el client deura aportar el capital necessari per a la
substitucio dels materials de reparacio i la nova carrega i configuracio dels programes.

El client disposa d’un periode per a detectar possibles anomalies.
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8.2. Manteniment de ’armari de proteccié dels automats
Es recomana un manteniment de tipus preventiu amb el que es pretén eliminar

averies o defectes que es puguen produir.

La instal-lacié deura revisar-se cada 6 mesos, realitzant-li una inspeccié visual al
quadre de connexid de I’automat. Es revisara el perfecte estat dels cables i de la carcassa

de 1‘automat. La substitucié de la bateria del PLC es realitzara cada any.

Es verificara que les connexions estiguen convenientment protegides i aillades
contra contactes directes i, que es mantenen en bones condicions les proteccions contra
contactes indirectes. Es verificara la toma terra i es comprovara el correcte

funcionament dels diferencials i magneto termics que s’instal-len.

Per ultim, es comprovara que el quadre eléctric de protecci6 manté les seues
condicions d’estabilitat i solidesa. A més, es comprovara que la porta tanca

perfectament.

Aquesta revisio es realitzara per part del tecnic que ha realitzat el projecte o per

altra persona que ell mateixa designe per a eixa finalitat.

El manteniment del quadre de comandament del sistema automatic sera a carrec de

I’empresa on es realitza la implementacio.

9. Condicions de copia dels programes

El projectista no es responsabilitza de possibles deterioracions de les copies cedides
al client per mala manipulacio per part d’aquest ultim. Es permet al client realitzar les
copies que considere necessaries sempre 1 quan aquestes no s’utilitzen en altres

instal-lacions i baix la seua propia responsabilitat.
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10. Condicions de garantia

Aquest producte (el programa), té un periode de garantia d’un any, una vegada
entregat el projecte. Després d’aquest temps, el projectista no es fara responsable de les
despeses generades per anomalies en el funcionament del programa. En dita situacio, el
client deixara de tindre assisténcia i garantia gratuita i deura abonar el honoraris per

possibles reparacions o modificacions.

Si per qualsevol rad¢ es produix una perdua accidental d’algun fitxer, es podra,
previa autoritzacié dels tecnics projectistes, copiar de nou solament els fitxer perduts, o,
si fora necessari durant el primer any a partir de la data d’adjudicacié del projecte, el
programador es compromet, sempre que no s’hagen infringit les condicions, a
subministrar en un temps maxim de cinc dies a partir de la data de notificacié de la

pérdua.

Una vegada entregada la nova copia del paquet, el client té I’obligacié d’entregar

els discs danyats per a la seua posterior comprovacio.

Qualsevol problema que poguera sorgir per un mal Us del producte, bé siga de
mode voluntari o per negligéncia, tindra com a consequencia la pérdua de tots els drets

que té el client en periode de garantia.

La garantia s’estableix de forma automatica una vegada finalitze el periode

d’assisténcia per part del técnic.

11. Posta en marxa del sistema

El client disposara d’un temps inferior o igual a un mes, des de la data d’entrega per
part del programador, per a poder detectar possibles errors en el desenvolupament i
execucio del programa o sistema de comunicacio, sempre i quan no haja sigut
manipulada ninguna seccié del programa, ja que de ser aixina perdria tot el dret a

reclamar qualsevol tipus d’error.

En qualsevol cas, si es donara I’esdeveniment, estara en mans del programador i,

sempre de forma voluntaria, ’esmena de les possibles anomalies.
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El client té la responsabilitat de revisar el funcionament del programa subministrat i
comunicar els aspectes que, a jui d’ell, no estiguen ben projectats, estenent-se dita

responsabilitat a aquells defectes no detectats pero existents.

Si existira algun tipus de millora dels programes i/o modificacié que no estiguera
emmarcada en el present projecte, es negociaria una possible ampliacio de 1’oferta
actual, cas del qual les despeses correran a carrec del client. Les tarifes a aplicar en

aquest cas estaran subjectes a allo exposat al respecte en el B.O.E.

En el suposat cas de que els programes o sistema de comunicacio tingueren algun
tipus d’anomalia per alguna fallada en la programacid, el projectista es compromet a
esmenar-ho en un termini de temps el més reduit possible, a més de no tindre cost algun

per al client.

12. Acceptacié del programa pel client

Transcorregut el termini pactat 1 exposat anteriorment, I assisténcia 1 el
manteniment del mateix deixara d’estar coberta pel programador. Qualsevol treball de
millora i/0 manteniment atindra als honoraris que el programador tinga en la seua llista

de preus.

Per tant, transcorreguts els 30 dies de posta en marxa i assisténcia el sistema sera
entregat de forma definitiva al client.

13. Condicions d’ampliacié o millora

Qualsevol ampliacié o millora realitzada a petici6 del client, posterior als convenis
inicials de contracte, suposara un augment en 1’import total del projecte, d’acord amb el

total que supondra realitzar-la i, les tarifes ja establertes.
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14. Condicions de pagament

El client haura d’abonar a la firma del contracte, antes de 1’inici dels treballs, una
fianca equivalent al 25% del valor total del pressupost del projecte com garantia.
Després de la presentacio del projecte (encara en la fase de prototip), el client pagara el
40% del total. EI 35% restant sera abonat una vegada realitzada la instal-lacio i

comprovacio del correcte funcionament del programa per 1’usuari.

15. Drets i deures del contractista

El contractista deu conéixer les lleis referents a la seua activitat professional aixi
com les normes de seguretat que deuen complir tots els elements del projecte per al seu
correcte compliment. Tanmateix, ha de conéixer les especificacions del Reglament
Electrotecnic de Baixa Tensi0 amb les especificacions dels circuits electrics i

electronics presents.

Realitzara les proves necessaries per assegurar-se del funcionament correcte de la

integracio dels circuits i dispositius.

Els permisos de caracter obligatori deuran obtindre’s per part de 1’empresa
contractant, quedant I’empresa contractista al marge de les conseqiiencies que puga

haver.

Qualsevol retras produit pel procés de fabricacid per causes alienes a I’empresa
contractista justificades degudament, seran acceptades pel contractant sense tindre cap

dret a la reclamacié. Si aquestes no foren justificades s’abonara el 5% de la fabricacio.
J

L’empresa contractant deura cedir la informacid necessaria per a que el
programador realitze la seua tasca de forma rapida i precisa. A més, qualsevol

modificacio exigida deura tindre efecte després de 1’aprovacio del programador.
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Per a realitzar una estimacio dels costos economics del projecte, s’han dividit les

despeses associades al desenvolupament del mateix en diferents grups.

- Subministre i fabricacio: Elements necessaris per al funcionament del procés,
excloent la seua implementacio, la qual anira reflectida en I’apartat de recursos
humans.

- Treballs d’enginyeria: Software necessari per a dur a terme la realitzacié del
projecte pero que no forma part constituent d’aquest. Programacio dels diferents
elements de la cel-la i integracio en ella. Inclou tots els treballs realitzats per
part dels enginyers dels diferents departaments.

- Treballs d’instal-laci6 i posta en marxa: Proves anteriors a la posta en marxa i

les despeses de la mateixa.

1. Materials

En aquest apartat tenim en compte els diferents elements instal-lats en la cel-la per
complir les condicions del projecte i el correcte funcionament d’aquesta. Per tant, en
aquest apartat tindrem tots els elements detallats tant de poténcia i de control, com les

proteccions i diferents elements que van dins del quadre eléctric.

La taula segiient consta en diversos apartats que formen part de la realitzacio del

projecte, 1 per tant tenim la suma total d’aquests amb el que inclou cada apartat.
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1. MATERIALS

POS DESCRIPCIO QUANT. | TOTAL

1.1 |SISTEMA DE CONTROL DE LA CEL:-LA 1/6.875,00
QUADRE ELECTRIC - RITTAL 1| 2350,00
PROTECCIONS ELECTRIQUES 1] 125,30
SISTEMA D'ALIMENTACIO 1| 156,20
CPU PLC - SIEMENS SIMATIC ET 200SP 1| 950,60
MODULS D'ENTRADES / EIXIDES - ET200SP 1 95,40
MODULS D'ENTRADES / EIXIDES SEGURETAT - ET200SP 1| 147,50
SWITCH INDUSTRIAL - 8xRJ45 - SIEMENS 1| 248,50
INTERFICIE AMB L'USUARI - MONITOR TACTIL INDUSTRIAL 1| 1980,00
PETIT MATERIAL | CABLEJAT INTERN 821,50

1.2 | MATERIAL DE CAMP 1/1.870,00
CONJUNT DE CABLEJAT PER A INTEGRACIO DE SENSORS 1| 533,25
CABLEJAT DE COMUNICACIONS | INTEGRACIO D'EQUIPS 1| 436,75
SENSORS ELECTRICS 1] 317,50
CONECTORS HARTING 1| 583,50

1.3 |ELEMENTS DE SEGURETAT 1/3.190,00
ELEMENTS DE SEGURETAT PER A INTEGRACIO AMB LA
XARXA D'EMERGENCIES DE LA LiNIA PRINCIPAL 1| 1380,00
ESCANER DE SEGURETAT 1| 890,00
DETECTORS DE SEGURETAT 1| 920,00

2. Ma d'obra

En D’apartat anterior parlavem dels diferents elements que formen la cel-la. En
aquest anem a tenir en compte aquells treballs que realitzen els enginyers per al correcte
funcionament del projecte. Aleshores, tindrem detallats les diferents aportacions de cada
departament al projecte i el seu cost.
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2. MA D’OBRA

POS DESCRIPCIO HORES | TOTAL

2.1 |ENGINYERIA (30€/h) 300 | 9.000,00
DISSENY | ELABORACIO D'ESQUEMES ELECTRICS 80| 2.400,00
DISSENY DE DIAGRAMES DE COMUNICACIO (GRAFCETS) 20 600,00
PROGRAMACIO PLC 160 | 4.800,00
DOCUMENTACIO 40| 1.200,00

2.2 |PROVES DE MUNTATGE | POSTA EN MARXA EN EL TALLER 1| 1.000,00
PROVES QUADRE ELECTRIC 1

3. Software

En aquest punt, s’ha revisat el muntatge del quadre eléctric i el seu funcionament.

3. SOFTWARE
POS DESCRIPCIO QUANT.| TOTAL
3.1 |ELEMENTS DE SOFTWARE 1 180,0
TIA PORTAL V14 160 120,00
EPLAN 80 60,00
Llicéncia de TIA PORTAL: 1.200,00€ 1200 = 160
=12
: , 1600 0,00
Hores dedicades per I’empresa: 1.600 hores
Llicéncia de EPLAN: 1.200,00€ 1200 * 80
——— =60,00 €
1600

Hores dedicades per ’empresa: 1.600 hores
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4. Costos totals

Una vegada hem analitzat les diferents part del projecte passem a veure els costos
totals del mateix, sumant les diferents parts.

4. COSTOS TOTALS

P1 | MATERIALS | 11.935,00
P2 | MA D’OBRA | 10.000,00
P3 | SOFTWARE | 180,00
SO R 22.135,00
DESPESES GENERALS (18%) cv.ovvvvvovossossssssssssssssssssssssssssnsssssssssnsnsnssssssren 3.098.90
BENEFICI INDUSTRIAL (BY0) vvvvuveveseesesssssssssssssnssssssmssssssmssssssssmsssssssnsssssnnensnon 1.328.10
TOTAL PRESSUPOST ....oooooooeoososissssssssssssssnsnsesenensssnsssnsssansssansssensnnenssneens 26.562,00

La suma total del projecte serien 26.562,00€ sense incloure [IVA.
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INTRODUCCIO A L’EPLAN

En primer lloc hem de saber que Eplan es tracta d’un programa especific per a la
realitzacio d’esquemes eléctrics. Tanmateix aquest programa servix com a base de dades
per a la informacié sobre el material, entrades i eixides de PLC, connexions... D’aquesta

forma es més senzill i rapid podent cometre menys errors.

Eplan et dona la possibilitat de comencar un nou projecte de disseny eléctric copiant-

lo des d’un altre projecte, utilitzant I’assistent o les plantilles.

Alhora, oferix la possibilitat d’elegir un caixeti per defecte o crear el nostre
personalitzat a partir d’un d’aquests. En el projecte, van numerades les pagines amb

I’actual pero també amb I’anterior i posterior.

També hem de tenir en compte el IME de cada element, ja que és el nom o descripcio

que li donem a cadascun.

A T’igual que TIA PORTAL, Eplan també oferix la possibilitat d’estructurar el
projecte en diferents carpetes, a més la numeracid depén d’aquestes i podem tenir-lo
estructurat també depenent de les caracteristiques que descriuen les pagines i per tant, la

seua numeracio. En el nostre cas:

0-100 - Fulla de modificacions, index, descripcions, tracats, planol del quadre

electric.
100-200 - Esquema de potencia.
200-300 - Esquema de control.
300-400 -> PLC.
400 - Entrades PLC.
600 - Eixides PLC.
800 - Alimentacions (Hartings).

Aquest programa compta amb simbols electric, a més de la possibilitat d’afegir
macros dels diferents elements, com és del PLC. Pero, podem crear també nosaltres les

macros dels simbols que utilitzem en cas que la llibreria d’Eplan no els tinga.
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Eplan ens dona I’opcié d’assignar a cada simbol, el tipus d’article del que es tracta
dins dels que conté; pero sind podem generar-lo nosaltres per al projecte i els futurs

projectes.

Com es diu en la memoria cada element i cable va numerat amb el nombre que li
correspon referent a aquests esquemes, ja que aixi és més facil I’organitzacid per a

qualsevol huma que haja d’intervenir en el quadre.

Quan exportem el document a PDF tenim la possibilitat de tindre enllagos en els
diferents elements per saber en quines pagines estan. | és en aquest punt on podem

extraure el resum d’articles, index, portada...
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Imatge 1. EPLAN.

Cal dir que en el document hi ha moduls que no estan connectats ja que hem de tindre

un 20% d’eixides desocupades per a una futura ampliacio.

Respecte les connexions del robot, estan representades totes, encara que estiguen

desconnectades.
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Indice de paginas

Columna X: una pagina creada automaticamente se ha modificado de forma manual F06_001

Pagina Descripcion de pagina Campo adicional de pagina Fecha Responsable
/1 PORTADA 10/05/2019 JOANA PONS
/1A MODIFICATIONS SHEET 10/05/2019 JOANA PONS
/10 Indice de paginas : /1 - +A01/230 10/05/2019 JOANA PONS
/10.a indice de paginas : +A01/231 - +A01/603 10/05/2019 JOANA PONS
/10.b fndice de péginas : +A01/604 - +R01/1 10/05/2019 JOANA PONS
/10.c Indice de paginas : +R01/50 - +REPORT/2 10/05/2019 JOANA PONS
/20 SIMBOLOGIA CABLES 10/05/2019 JOANA PONS
/21 SIMBOLOGIA 10/05/2019 JOANA PONS
/22 SIMBOLOGIA 10/05/2019 JOANA PONS
/23 SIMBOLOGIA 10/05/2019 JOANA PONS
+LAYOUT/80 TRAGAT LINIA 10/05/2019 JOANA PONS
+LAYOUT/81 TRACAT CEL'LA 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/1 Hoja de titulo / portada 10/05/2019 JOANA PONS X
+A01/50 RESUM MANGUERES 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/51 RESUM MANGUERES 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/90 TRACAT ARMARI A01 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/91 PLACA MUNTATGE A01 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/100 ACOMETIDA 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/101 DISTRIBUCIO 230VAC 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/102 ALIMENTACIONS AUXILIARS 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/200 ALIMENTACIONS MANIOBRA 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/202 INTERCONNEXIO HMI 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/214 INTERCONNEXIO TORNAVIS 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/215 SEGURETATS LINIES MECHANICA 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/216 MANIOBRA SEGURETAT 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/217 INTERCONNEXIO ESCANER 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/218 ESCANER 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/219 SCALANCE XB008 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/226 INTERCONNEXIO COBOT 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/227 INTERCONNEXIO MECHANICA 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/228 UNITAT DE MANTENIMENT 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/229 CONTACTES LLIURES DE POTENCIAL 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/230 PC INDUSTRIAL 10/05/2019 JOANA PONS
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Indice de paginas
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Pagina Descripcion de pagina Campo adicional de pagina Fecha Responsable X
+A01/231 CAMERA DE VISIO 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/232 SISTEMA D'IL'LUMINACIO 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/300 PLC 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/310 Resum PLC 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/311 Resum PLC 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/312 Resum PLC 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/313 Resum PLC 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/314 Resum PLC 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/315 Resum PLC 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/316 Resum PLC 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/317 Resum PLC 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/318 Resum PLC 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/380 CP 1542SP-1 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/390 1512SP-1 PN 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/400 16 x DI (1/3) -- 24V 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/401 16 x DI (2/3) -- EBOO 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/402 16 x DI (3/3) -- EBO1 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/403 16 x DI (1/3) -- 24V 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/404 16 x DI (2/3) -- EB02 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/405 16 x DI (3/3) -- EBO3 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/406 16 x DI (1/3) -- 24V 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/407 16 x DI (2/3) -- EB04 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/408 16 x DI (3/3) -- EBO5 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/409 16 x F-DI (1/3) -- 24V 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/410 16 x F-DI (2/3) -- EB50 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/411 16 x F-DI (3/3) -- 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/412 16 x F-DI (1/3) -- 24V 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/413 16 x F-DI (2/3) -- EB56 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/414 16 x F-DI (3/3) -- 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/600 16 x DO (1/3) -- 24V 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/601 16 x DO (2/3) -- ABOO 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/602 16 x DO (3/3) --AB01 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/603 16 x DO (1/3) -- 24V 10/05/2019 JOANA PONS
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Pagina Descripcion de pagina Campo adicional de pagina Fecha Responsable X
+A01/604 16 x DO (2/3) -- AB02 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/605 16 x DO (3/3) --AB03 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/606 8 x F-DO (1/3) -- 24V 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/607 4 x F-DO (2/3) -- Q80.0 - Q80.1 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/608 4 x F-DO (3/3) - Q80.2 - Q80.3 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/800 XS10001 (ACOMETIDA PRINCIPAL) 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/801 XS10101 (ALIMENTACIO 230VAC COBOT) 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/802 XS10102 (ALIMENTADOR DE CARGOLS) 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/803 XS21401 (INTERCONNEXIO TORNAViS) 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/804 XS20201 (INTERCONNEXIO LECTORA MOBY) 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/805 XS20202 (INTERCONNEXIC SENYALS HMI) 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/806 XS21501 (INTERCONNEXIO SEGURETATS MECHANICA) 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/807 XS21601 (INTERCONNEXIO SEGURETATS ARMARI HMI) 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/808 XS21701 (INTERCONNEXIO ESCANER DE SEGURETAT) 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/809 X523201 (INTERCONNEXIé IL'LUMINACIO SISTEMA DE VISIé) 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/810 XS22601 (INTERCONNEXIC) COBOT UR10) 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/811 XS22701 (INTERCONNEXIO SENYALES MECHANICA) 10/05/2019 JOANA PONS
+A01/812 XS23101 (INTERCONNEXIO CAMERA VISIO) 10/05/2019 JOANA PONS
+A03/1 Hoja de titulo / portada 10/05/2019 JOANA PONS X
+A03/50 RESUM MANGUERES 10/05/2019 JOANA PONS
+A03/200 INTERCONNEXIONS TORNAVIS 10/05/2019 JOANA PONS
+A04/1 Hoja de titulo / portada 10/05/2019 JOANA PONS X
+A04/50 RESUM MANGUERES 10/05/2019 JOANA PONS
+A04/90 TRACAT ARMARI A04 10/05/2019 JOANA PONS
+A04/91 PLACA MUNTATGE A04 10/05/2019 JOANA PONS
+A04/92 PANELL HMI 10/05/2019 JOANA PONS
+A04/200 INTERCONNEXIONS ARMARI HMI 10/05/2019 JOANA PONS
+A04/201 INTERCONNEXIO SEGURETATS 10/05/2019 JOANA PONS
+A04/202 PANELL TACTIL 10/05/2019 JOANA PONS
+A04/203 POLSADORS HMI 10/05/2019 JOANA PONS
+A04/204 MANIOBRA SEGURETATS 10/05/2019 JOANA PONS
+A04/225 BALISA 10/05/2019 JOANA PONS
+R01/1 Hoja de titulo / portada 10/05/2019 JOANA PONS X
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Pagina Descripcion de pagina Campo adicional de pagina Fecha Responsable X
+R01/50 RESUM MANGUERES 10/05/2019 JOANA PONS
+R01/53 Harting Cobot 10/05/2019 JOANA PONS
+R01/101 Overview UR10 10/05/2019 JOANA PONS
+R01/102 Controller UR10 10/05/2019 JOANA PONS
+R01/103 Robot arm UR10 10/05/2019 JOANA PONS
+R01/104 UR10 Controller I/O 10/05/2019 JOANA PONS
+R01/105 UR10 Controller I/O 10/05/2019 JOANA PONS
+R01/106 UR10 Controller I/O 10/05/2019 JOANA PONS
+R01/107 UR10 Controller I/O 10/05/2019 JOANA PONS
+R01/108 UR10 Controller I/O 10/05/2019 JOANA PONS
+R01/109 UR10 Controller I/O 10/05/2019 JOANA PONS
+R01/110 UR10 Controller I/O 10/05/2019 JOANA PONS
+R01/111 UR10 Controller I/O 10/05/2019 JOANA PONS
+R01/112 UR10 Controller I/O 10/05/2019 JOANA PONS
+R01/113 UR10 Controller I/O 10/05/2019 JOANA PONS
+R01/114 UR10 Controller I/O 10/05/2019 JOANA PONS
+R01/115 UR10 Controller I/O 10/05/2019 JOANA PONS
+R01/116 UR10 Tools I/O 10/05/2019 JOANA PONS
+REPORT/1 Lista de articulos : SIE.6GT2821-6AC40 - RIT.1060500 10/05/2019 JOANA PONS X
+REPORT/1.a Lista de articulos : SIE.6EP1334-1LB0O0 - SIE.5SL6104-7 10/05/2019 JOANA PONS X
+REPORT/1.b Lista de articulos : SIE.5SV3312-6 - SIE.6ES7193-6AR00-0AA0 10/05/2019 JOANA PONS X
+REPORT/1.c Lista de articulos : SIE.3SU1100-1HB20-1CGO - RIT.2482560 10/05/2019 JOANA PONS X
+REPORT/2 Resumen de cables : +++A01-W10001 - +++A01-WUSB_HMI 10/05/2019 JOANA PONS X
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Color del cable Color del cable tipos de cable

400VAC BK negro PVC linea de control
] negro BK (N) YSLY Conductor de color sin verde / amarillo
PE GNYE verde / amarillg marron BN (N) YSLY-J  Conductor de color con verde / amarillo
(N) YSLY-Z  Conduct. numerado sin verde / amarillo
230VAC, L BK Neg ro I’OjO RD (N) YSLY-JZ  Conduct. numerado con verde / amarillo
230VAC, N BU Azul naranja 0G PVC linea de control con apantallamiento
- (N) YSLYCY  Conductor de color sin verde / amarillo
24VDC BU azul amarillo YE (N) YSLYCY-J Conductor de color con verde / amarillo
. . (N) YSLYCY-Z Conduct. numerado sin verde / amarillo
de VOIta]e externa OG naranja verde GN (N) YSLYCY-JZ Conduct. numerado con verde / amarillo
Neutro BU azul azul BU Malla de alambre de acero
lila VT (N) YSLYSY  Conductor de color sin verde / amarillo
(N) YSLYSY-J Conductor de color con verde / amarillo
gris GY (N) YSLYSY-Z Conduct. numerado sin verde / amarillo
blanco WH (N) YSLYSY-JZ Conduct. numerado con verde / amarillo
anc
Muy flexible
sonrosado PK (N)*-F Conductor de color sin verde / amarillo
~ oro GD (N)*-J-F Conductor de color con verde / amarillo
ta Mano del Cab|e (N)*-Z-F Conduct. numerado sin verde / amarillo
seccion del conductor 1mm2 turquesa TQ (N)*-JZ-F Conduct. numerado con verde / amarillo
si ninguna otra especificacion plata SR Otro
- HO7RN-F Conductor de color sin verde / amarillo
verde / amarillo GNYE LiYy Conductor de color con verde / amarillo
ObservaC|én LiYY (TP) Conduct. numerado sin verde / amarillo
LiYCY Conductor flexible con aislamiento PVC blingladg
NC = No conectado LiYCY Idem con pares cruzados
10.c 21
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DESCRIPCION

SIMBOLOS IEC 81346

CODIGO DE LETRAS IEC 81346

Contacto contactor normalmente cerrado

-KM

KM -CONTACTOR

Contacto contactor normalmente abierto

-KM

KM -CONTACTOR

Contacto auxiliar normalmente cerrado

-KM

KM -CONTACTOR

Contacto relevador normalmente abierto

-KM

KA -RELEVADOR

Contacto relevador normalmente cerrado

-KM

) (| W0 0

KA -RELEVADOR

Contacto normalmente cerrado con retardo para abrir «r 4 I+ KT -RETARDO

Contacto normalmente abierto con retardo para cerrar KT 40+ KT -RETARDO

Contacto normalmente cerrado con retardo para cerrar KT - - KT -RETARDO
1

Interruptor selector -SA J:w\i/-—\ SA -INTERRUPTOR SELECTOR
T

Interruptor selector de 4 posiciones -SA I«A‘-,"A—\I SA -INTERRUPTOR SELECTOR

Boton pulsador normalmente abierto -SB -"{ L SB -BOTON PULSADOR

, ~— .

Boton pulsador normalmente cerrado SB 471k SB -BOTON PULSADOR
w
1

Boton pulsador paro de emergencia -PS q...7@ SB -BOTON PULSADOR
T
I |

Interruptor de nivel normalmente abierto -SL d>\ SL -INTERRUPTOR DE NIVEL DE LIQUIDO
T

20 22
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DESCRIPCION

SIMBOLOS IEC 81346

CODIGO DE LETRAS IEC 81346

1
Interruptor de presion normalmente abierto -PS IE\I PS -INTERRUPTOR DE PRESION
T
1
Interruptor de caudal normalmente abierto -SF I:F-\I SF -INTERRUPTOR DE CAUDAL
T
Interruptor de temperatura normalmente abierto ST \' ST -INTERRUPTOR DE TEMPERATURA
Punta de conector macho XP  -mm XP -CONECTOR MACHO
Punta de conector hembra XS )— XS -CONECTOR HEMBRA
Conector macho / hembra XS —m)— XS -CONECTOR HEMBRA
1
Bobina de relevador KA [:j KA -RELEVADOR
T
1
Bobina de contactor -KM [::I KM -CONTACTOR
T
1
Bobina de relevador de tiempo -KA M::j KM -RELEVADOR TEMPORIZADO
T
i 1
Solenoide W I:::F _X YV -VALVULA ELECTROMAGNETICA
]
Sensor de proximidad normalmente abierto SQ| o SQ -INTERRUPTOR DE PROXIMIDAD

Luz fluorescente

EL -LUZ FLUORESCENTE

Termomagnético

QF -INTERRUPTOR MAGNETOTERMICO

3 Phase termomagnético

QF -INTERRUPTOR GUARDAMOTOR

23
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DESCRIPCION

SIMBOLOS IEC 81346

CODIGO DE LETRAS IEC 81346

Fusible monopolar, general

U 45— FU -FUSIBLE
’ - 2 I
Interruptor de proteccion fallo de corriente Qs —/ir QS -INTERRUPTOR DE PROTECCION
/<
2
. .z ~ B
Fuente de alimentacion -G - G -FUENTE DE ALIMENTACION
T2

Piloto iluminado

H -PILOTO ILUMINADO

+LAYOUT/80
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(" AUTIS

AO1. ARMARIO PRINCIPAL

_ITTITL.

Escola Tacnica Superior ' Enginyeria del Dissany

DESCRIPCIO DE PROJECTE

: FIXACIO_CARGOLS

EMPRESA / CLIENT . UPV
NOMBRE DE DISSENY 1
LLOC D'INSTAL'LACIO

ALIMENTACIO 1 230VAC
TENSIO DE COMMANDAMENT 1 24VDC
ANY DE CONSTRUCCI(f) : 2018

FABRICANT

RESPONSABLE

: AUTIS INGENIEROS SLU

: JOANA PONS OLMOS

VERSIO EPLAN : 2.7.3

REVISIO : REV.2 NOM D'ARXIU FIXACIO DE CARGOLS NUmero de paginas 122
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: |

: |

A01 (ARMARIO PRINCIPAL)

r-—---- 1 r-—---- 1 r-—---- 1 r-—---- 1
| | | | | | | | | | | | | |
| /100.2 | | /1011 1 | /1014 1 | | | /2020 | | /2023 | | 2141 |
| /800.3 | | /8013 | /8023 | /101.7 | /8043 | | /8053 | | /803.3 |
| XS10001 | XS10101 | XS10102 | XS10103 | XS20201 | XS20202 | XS21401
HARTING HARTING HARTING BORNERO HARTING HARTING HARTING
W10101 W10103 W20202 W21401
/101.2 /202.3 /214.1
W10001 /801.4 /101.7 W20201 /805.4 /803.4
/100.1 +R01/50.1 +A03/50.1 /804.4 +A04/50.1 +A03/50.2
/800.4 +R01/104.1 +A03/200.1 RV-K +A04/200.1 +A03/200.4
RV-K RV-K RV-K 8m RV-K RV-K
3x6mm2 2+TT1.5mm2 2+TT1.5mm2 4+4TT1.5mm2 16+TT1mm2 10x1mm2
[l [l [l [l r-- T [l [l
| o | | o | | © | | © | | © | | o | | o |
| | | | | | | | | | | | | |
ACOMETIDA ALIMENTACION RESERVA ALIMENTACION ALIMENTACION INTE~RCONEXIéN INTERCONEXION
PRINCIPAL COBOT UR10 ATORNILLADOR LECTORA MOBY SENALES HMI ATORNILLADOR

51
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RESUMEN LISTADO MANGUERAS

vl Toaica Sy  Englicyiae] By

i

=7 DE VALENCIA

| POLITECNICA

" AUTIS

A01 (ARMARIO PRINCIPAL)
r-- - - - 1 r-- - - - 1 r-- - - - 1 r-- - - - 1 r-- - - - 1 r-- - T T - - - - 1 r-- - - - 1 r-- - - - 1 r-- - - - r-- - - - 1
| | | | | | | | | | | | | | | | | | | |
| /2150 | | /2163 | | 2172 1 | /2260 | | /8113 | | | | | | /2313 | | /2324 | | |
| /806.3 | | /807.3 | /808.3 | | /8103 | | /227.0 | | | | | /8123 | /809.3 | | /408.2 |
| XS21501 | XS21601 | XS21701 | XS22601 | XS22701 | XS22801 | | XLP | XS23101 | XS23102 | XDI
HARTING HARTING HARTING HARTING HARTING BORNERO HARTING HARTING
W22601
/226.0
/810.4
+R01/50.2
W21601 +R01/53.3
/216.3 W21701 +R01/105.5
W21501 /807.4 217.2 +R01/106.1 W22701 W23101 W23201
/215.0 +A04/50.2 /218.2 +R01/107.1 /227.0 W22801 W22802 /2313 1232.2
/806.4 +A04/201.2 /808.4 +R01/109.1 /811.4 /228.3 /228.5 /812.4 /809.4
RV-K RV-K RV-K RV-K RV-K RV-K RV-K szfzg}s RV-K RV-K W49‘3)212
10x1mm2 B 16x1mm2 B 4x1.5mm2 B 16x1mm2 B 16+TT1mm2 B 2x1mm2 B 4x1mm2 2dimm2 B 6x0.5mm2 B 2x1mm2 3ximm?2
r--r T r--r T r--r- r--r - r--r T r--r -7 r-or T r--r T r--r T r--r- r--r -
| © | | © | | © | | o | | © | | o | | o | | © | | © | | © | | o |
| | | | | | | | | | | | | | | | | | | | | |
INTERCAMBIO INTERCONEXION INTERCONEXION INTERCONEXION IL\ITERCONEXION VALVULA DE SBE30 CILINDRO FIJACION INTERCONEXIC)N INTERCONEXIIC')N DETECCIIéN CILINDRO
SEGURIDADES SEGURIDADES HMI SCANER DE COBOT UR10  SENALES MECHANICA CORTE PRESOSTATO LAVADORA CAMARA VISION ILUMINACION  FIJACION LAVADORA
MECHANICA Y BALIZA SEGURIDAD SISTEMA DE
VISION
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g AE.1213500 £
£ 5 £
1= =}
S @ S
= S
A i \A
) 1000 mm . . 300 mm .
I~ > | >
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» | /101.0
» N/101.0
L N
NEGRO AZUL
s 1 N
QF10001
TYP AC, 25A y\ > y\ N
SIE.55L6525-7 :
10000 10002
L1 L2 13 _—l_—PE
N =
510001 -\ —\ -\
P. EMERG. 3 POLOS IU=32, 2> 4 s
P/AC-23A A 400V=11,5KW
SIE.3LD2203-0TK53
10001 10003
NARANJA NARANJA
xs1ooo1.——————————ﬁ———---I
o g g i
I I
S YR O R
W10001 JEERE U - —
/50.1
RV-K
3x6mm2
© © ©
bt N PE
A ATENCION
ACOMETIDA PRINCIPAL
91 101
JOANA PONS OLMOS S FIXACIO_CARGOLS ACOMETIDA =
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0 | 1 2 3 4 5 6 7
100.8/ L » [ /102.0
100.8/ N 9 » N /102.0
101.9 / 24SAFE »> » 24SAFE / 101.0
101.9/ OVDC > » OVDC/ 101.0
.ol L N
LT
e
e 1 1
QF10101 - -\ -\ —\ 4 QF10105 S\
TYPA 25A ! A
300mA { SIE.5SL6104-7 2
SIE.55V3612-6 J
2 n
A 10100
10102
10100 10102
A 10103
1Lt |32 |53 |13 1 N 1 N
QF10102HF- N -\ =N — -\ - — QF10103 QF10104
55.80 14 /402.3 yz yN /402.3 ;%2 ;%N
LTS 15 1o ~ TYP AC, 10A : TYP AC, 10A :
o SIE.5516510-7 SIE.55L6510-7
Tt [4m2 [6T3 | &
10101 10104 10105 10106 10107 10108 10109
XS10101 — | === ———— -~ - - - XS10102- —F - - —F---F---F—) XS10103 — - — -~ - - - - - - - - |
/50.1 1 2 3 4 /50.2 1 2 3 4 /50.3 1 2 3 4
IR IRERIS IRENIS
IR 2 A S AR I N S A IR L N
1 2 3 4
W10101 W10103
/50.1 /50.3
2+TT 1.5mm2 2+TT 1.5mm2

——» 10101./ +R01/104.1

ALIMENTACION 230VAC

ALIMENTACION 230VAC

—— > 10103. / +A03/200.1

ALIMENTACION 230VAC

UR10 COBOT RESERVA ATORNILLADOR
100 102
JOANA PONS OLMOS e FIXACIO_CARGOLS DISTRIBUCIO 230VAC =
S5 Eo=® 5.0 N AUTIS
Sy Btraupesi d g ariadel e ' DE VALENCIA Hoja 101
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0 | 1 2 4 5 6 7
- ROJO
11(?11.5//:\] ; SLANCO
102.9/ 24EXT » o » 24EXT / 102.0
102.9/ QVDC > 10200 » 0VDC/ 102.0
1N
QF10201 -
TYPA 25A 1 _
3oma B[ ]
SIE.55V3312-6 Al
2w
10203
10205
G- 1 N 1 N
22511 QR0 22 2 QF10203 £
SIE.5SL6516-6 2 N. SIE.55L6510-7 2 N.
10201 10204 10206 10207
2
x1
L— 10208 10209
{. y =
2
2 PE
22H1 |2 . EE ) ! 2
24vDC - _
XU10201 \ M10201 \@/ =
5TE6800 -~ ——
PE
ILUMINACION VENTILADOR
CUADRO BASE ENCHUFE CUADRO

101 200
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2008/ L » |_/200.0
200.8/ N » N /200.0
. 1N
Q20001 \ -
TYP A, 25A _
3oma [1a][E ]
SIE.5S5V3312-6 Al
2N
20000 20004
1 N 1 N
QF20002 A QF20008 S\ S
TYP AC, 10A N TYP AC, 10A 2 N.
SIE.5SL6510-6 . SIE.5SL6510-7
QE-‘ 20011—
20001 (20005 \JGNYE — 20010 \JGNYE —
GS20001 | [ b bn e OIS | GS20002 |
IN: 120/230 V AC 22.8..26.4Y In: AC 100-230 V
ouUT: 24V/10ADC ! DEFAULT VALUE ! Out: DC12V/2 A ! !
[ I v | [ I |
| [aY) | IRl |
! — SIEMENS ! ! — SIEMENS !
| ; . SITOP PSU100L 24 V/10 A | | . SITOP PSU100C |
| 6EP1334-1LB00 | | 12V/2 A |
ENTRADA: AC
: B [230v ] | : : 100-230 V (DC :
! I Lo+ o 6EP1321-5BA00 |
| | e e ety
AEEX IR IR |
20002 20008 20011
L L L L . ALIMENTACIONES
24VDC/12VDC

F20003
QF20003 S

24SAFE
SIE.5SL6104-7

N

20003

F20004
QF20004 ;9\2

24EXT
SIE.5SL6104-7

24vDC
SIE.5SL6104-7

F20005
QF20005 S

24CAM
SIE.5SL6104-7

F20006
QF20006 ;9\2

F20007
QF20007 SA

24CPU
SIE.5SL6104-7

N

SIE.5SL6104-7

L
F20009
QF20009 SA

» 12VDC/ 202.7

» 0VDC/ 202.0

» 24CPU / 230.1

» 24CAM / 231.1

» 24VDC/ 219.0

KM801.1 KM801.2
13 %0 14 7 g3 % 14 » 24EXT / 202.0
» 24SAFE / 228.0
/607.5 /607.6
102 202
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200

0 2 3 4 5 6 7 8 9
200.8 / 24EXT > » D4EXT / 215.0
200.8/ QVDC » 0VDC/215.0

11 11 11 11
KAOO KAO1 KA02 KAO3
/601.2 14 /601.3 14 /601.3 14 /601.4 14
o ] ] < n §
g g g g g Q
< <+ <+ < <+ [a)
I~ N N Q g K
i 0] L i 0] —
A A A A A A
20200 20201 20202 20203
X520201 - — xszozoz.——————————————————————————————————————————————————5’:———;{———{{———;{—,
/50.4 /50.5, r(f\l 12 r(f\3 r(f\4 ;I)\S r<|>\6 17 r(f\S r(f\9 r<|>\1o r(f\ll ;,)\12 13 14 15 16
| A R Y Y R R R S R R R R B
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12
W20202
/50.5
16+TT 1mm2

RESERVA

SENALES INTERCONEXION
ARMARIO HMI

» 20202. / +A04/200.1
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0 1 2 3 4 5 6 7 8 9
KM801.1 KM801.2
1607.5 1607.6
43 43
44 44
21400 21401 21402 21403

ST g R e
506, Q1 2 23 24 g5 26 7 8 9 0
R ! ! ! ! ! ! ! ! ! )

W21401
/50.6

10+TT 1mm2

L 21401,/ +A03/200.4

INTERCONEXION ATORNILLADOR
215

INTERCONNEXIO TORNAVIS
+ AO1

202
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214

202.9/ 24EXT
202.9/0VDC

XS21501+~ - —

10x1mm2

Yy

» 24EXT/ 216.0

» IN_SC_A216.0

/510, §

S

W21501
/51.0

» IN_SC_B216.0
< OUT_SC_A2165

< OUT_SC_B2165

YE

A2
KA2901 [ 1 KA2902 [ |

3RH2122-1BB40 (A1 3RH2122-1BB40|A1

21500

A2

21501

BN GN

WH

CANAL DE SEGURIDAD
ENTRADA

/ MECHANICA »

CANAL DE SEGURIDAD

RETORNO

13—~ 14 /4132 13—~ 14 /413.2
21 22 /405.5 21~ 22 /405.5

31-~—32
43—~ 44 [413.5 43—~ 44 [413.5

31-~—32

» 0VDC/216.6

216
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8 9
216.9/ 24EXT > 24EXT /217.0
215.9/0VDC » » OVDC/217.0
CANAL DE SEGURIDAD
21600 21601 21602 21603 MECHANICA
a ——E04/4015 RETORNO CANAL DE SEGURIDAD
L 11 11 11 11 13 11 11 11 11 11
SBEO4 (-~ f@-——- 7~ ---- 7---- 7===-3 ~ ~ ka20 \ KA21 \ KA22 \ KA23 '\ KA24
SAFETY 12 12 12 12 14 = = /6042 |14/604.3 |14/6043 |14/604.4 |14/604.5 |14
ARML < 0
SIE.3SU1100-1HB20-1CGO UI Ul “:” : ©
ml ml o] b g
— n <
5 5 8 8 a
215.1/IN_SC_A »— o (@) w w i
A A A A A
215.1/IN_SC_B #»———
414.3/-VS561 »>
4146/VSS65 : 21604 21605 21606 21607 21608

xs21601- - ---fp---F---F---F---F---F---F---F---F---p---p---F---F--------- :
/51.1, 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 1 12 13 14 15 16
IR EEEEEE R

W21601
/51.1
16x1mm2

+A04/201.2/ 21601, >

SENALES INTERCONEXION
ARMARIO HMI

215.9/ 24EXT »>

» 24EXT/ 216.6

215 217
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0 1 2 3 4 6 7 8 9

216.9 / 24EXT > a2 » D4EXT / 226.7
216.9/0VDC oL » O0VDC/219.0

- ; : :

g 3 : g

© ~ S S

o o n n

w 13 w w w

A KA14 A A A

/602.5 |14
21700
PE
XS21701- —F === ——fF - —-——F-————F-————F —————F—————F—————

/512 91
I
-

W21701
/51.2

UL2464 N.LSP
15x0,2mm2__ | ww

BN

GN

YE

GY

SCANNER

SICK S300 MINI

»21701./2182

216 218
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Pin Signal Funcidn
1 CA Salida campo de aviso 1
2 +24 Ve Tension de alimentacidn S300 Mini
3 1/01 E/S universal
4 /02 E/S universal
5 0SsD1 Salida de conmutacion del dispositivo
6 0ssD2 Salida de conmutacion del dispositive
7 OVe.e Tension de alimentacidn
U21801 8 TF/pantalla Tierra funcional/pantalla
S32B-3011BA Caja TF/pantalla Tierra funcional/pantalla
1056430
Hilo Color Funcion
M12x7+FE o M8x4
S300 Mini Standard c £ 1 Blanco Salida campo de aviso 1
3 3
- a0y £ 2 > 2 Marrén Tension de alimentacion 24 V c.c.
L Y08 8 @ 2 >¢ 5 H g Verd Conexién 1 de E/S universal
= Y8 5 & &8 8 338 ¥ T CONF 6\1_4 erde onexion 1 de E/S universa
—t-t-t-t-+t-t-+1t-1 :J 4 Amarillo Conexion 2 de E/S universal
5 Gris Salida de conmutacion del dispositivo 0SSD1
WH | BN GN YE GY PK BU SH . - — - —
X21801 6 Pink Salida de conmutacion del dispositive 0S5D2
1 2 3 4 5 6 7 8
M12 | D D N BN O N B 7 Azul Tensidn de alimentacion OV c.c.
8 TF/pantalla Tierra funcional/pantalla
W21701
/51.2
UL2464 N.LSP
217.8/21701. <
217 219
JOANA PONS OLMOS ESCANER =
10/05/2019

2y UNIVERSITAT r AUTIS FIXACIO_CARGOLS + A0L
| POLITECNICA _
2/ DE VALENCIA 1 Hoja 218

Hoja 122




SW21901
SIEMENS
SCALANCE XB008
6GKS5 008-0DA10-1AB2 r———-- 1 40P05
WETH_PO1 L mo
hr |
. /230.2 L_____!g
CPU DE VISION 230.8/SW21901_P1 < | - # o) o F o
WETH_P02  40P02 - ----, | +—>=——"1 - -----
CONTROLADORA +A03/200.7 i L s e WETH_P0® CONTROLADORA
ATORNILLADOR *AB3/2007/SW21301_P2 I ) Tom)-o— . # ° ° F Ow o (mo— - | > SW21901_P6/+ROL1046 = c0p0T UR10
| | | |
oLt-----t | —— | @ t----- o
WETH_P07
= #ﬁo cﬂ = i -+ SW21901_P7/300.1 PLC
WETH_P03 ~ 40P03  — — — — - 1
/230.3 /219.3 | P #
BASE gg :E,I?NTAL +A04/202.8/ SW21901_P3 < i T—Oom)-0— e 7| am
| |
o _______
T ! B
RESERVA D oomyo—— | u[S[d] oL
(o) Lo ____!
200.8/ 24VDC » o » 24VDC/ 227.0
217.9/0VDC » 2L » 0VDC/ 226.7
218 226
JOANA PONS OLMOS SCALANCE XB008 =

10/05/2019

UNIVERSITAT
POLITECNICA
DE VALENCIA

M AUTIS |

+ A01

Hoja

219

Hoja

122




+R01/106.1 +R01/106.3 +R01/106.3 +R01/107.1 +R01/107.1 +R01/107.3 +R01/107.5 +R01/107.8 +R01/105.5 +R01/105.6 +R01/105.8 +R01/106.8 +R01/106.8 +R01/109.1 +R01/109.3
12UR ON_UR OFF_UR 24UR CI0 1 CI2 CI3 24SUR SI0 SI1 24VEXTUR OVUR Coo co1
w2601 Y A 4 \ ) 4 A A y A A A A y ¥

/51.3
16x1mm2

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15

xs2e01 [ [ [ [ !
/513

14 14 14 44 14 44 14 44
KA10 KA11 KM802.1 KM803.1 KM800.1 A A
/602.2 (11 /602.3 (11 /608.2 |13 43 /608.5 (13 43 /607.2 (13 43 E501 E505
410.3 410.6
22605 22607 22617 22618 22612 22614
14 44 14 44 14 44
KM802.2 KM803.2 KM800.2
/608.3 * |13 Y] /608.6 |13 ) /607.3 " |13 43
217.9/ 24EXT > » Q4EXT / 228.0
219.9/0QVDC » » QVDC/227.0
219 227
JOANA PONS OLMOS o FIXACIO_CARGOLS INTERCONNEXIO COBOT =
=== W= 5., [ AUTIS —
Esvely Faica Sopsi gy "7 D VALENCIA ! Hoja 226
Hoja 122




/ SENALES MECANICA <=

W22701
/514 (1 7 s 9 10 2 3 4 5 6

RV-K
16+TT 1mm2
PLC A MECHANICA

xs2700" [~ ([~ ~~~"“""(| ~"~~"~"( ~“~"~~(~~~ oo !

/51.3 : :

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16

L < % % % s % % % % % % S 2 % b

L I I " " " J J ] 1 1 1 I 1 " N

| |

| |

22700 22701 22702 22703 22704 22705 22706 22707 22708 22709
11 11 11 11
KA30 KA31 KA32 KA33
/605.2 14 /605.3 14 /605.3 14 /605.4 14
137KA1 [ ]137kA2 [ 137KA3 [__]137kA4 [ ]
PXC.2966171 PXC.2966171 PXC.2966171 PXC.2966171
219.9/24VDC »—— » 24V/DC/ 380.0
226.8/ QVDC » » 0VDC/ 228.0
11—~ 14 /402.4 11—~ 14 /402.5 11—~ 14 /402.6 11— — 14 /402.6
226 228

JOANA PONS OLMOS
10/05/2019 . [E— .

i : INTERCONNEXIO MECHANICA =
s UNIVERSITAT FIXACIO_CARGOLS 0L
“| POLITECNICA T = >
7 DE VALENCIA 0ja

Hoja 122




226.8 / 24EXT »> » 24EXT /229.0
200.8/ 24SAFE >
227.9/0VDC » » OVDC/229.0
405.2/ E30 =
X22801 |1 2 3 4 ?s P
W22801 W22802
/51.4 /51.5
2x1mm2 4x1mm?2
[l el | [l r1
U22801 SBE30
: © Q : FES.529156: Ti ! :
| | | 13 14 |
| | | |
VALVULA DE 5
CORTE AIRE PRESION

227

JOANA PONS OLMOS

229
10/05/2019 . [E— .

2 5 UNITAT DE MANTENIMENT =
g, UNIVERSITAT FIXACIO_CARGOLS A0l
. i TIII ] POLITECNICA I o 238
el FonicaSpsi dlagigmindel By """ DE VALENCIA 0ja

Hoja 122




» 24EXT / 232.1

\/

228.9/ 24EXT

» 0VDC/ 230.1

\

228.9/0VDC

1 11
KA04 KAQ5
/6015 |14 /601.6 |14
22901 22900 22903
X22901 o1 02 03

KA06
/601.6

22902

o4

11

14

22905

o5

11
KAQ7
16017 |14
22904 22907 22906
o6 7 8
W22901
/51.6
2x1mm2
Qwvikao7 X

CILINDRO
FLJACION

228 230
JOANA PONS OLMOS By - FIXACIO_CARGOLS CONTACTES LLIURES DE POTENCIAL =
10/05/2019 (g UNIVERSITAT FA0L
b TI'II 4 POLITECNICA - = =5
Nk’ DE VALENCIA )
: Hoja 122




1 | 2 3 4
200.8/24CPU » .
229.9/0VDC s » OVDC/231.1
o P = = ,I-/I’_//,,{:_:I
."/‘.
vsoot” T AN A AN AN ANANANANNANN AN _____________:
1PC427D
SIMATIC PC ! !
H T T T T ®
F=o" N =1 o
— oc—o| |oc—o| |oc—o0| |[pc—>o0| oo |3
=] =1 oo |51
oo |'JT
oo
1 [[1 [[1 =29 =9 =9} o0
® ® ® ®
® ®
WDVI_PC
+A04/200.8
DVI|
WETH_P03 » CPU_DVI/ +A04/200.7
/219.2
WUSB_HMI WETH_P01 |WETH_CAM ETH|
+A04/200.8 /219.2 /231.1
ETH | ETH | ETH |
» ETH_BSH/ BSH
» CAM/ 231.1 VISION CAM
» SW21901_P1/219.2 SWITCH
r—----- 1 140P01
| 1 |
—O-(mo— » USB_HMI / +A04/200.7
Lo N
o)
229 231
JOANA PONS OLMOS FIXACIO CARGOLS PC INDUSTRIAL =
10/05/2019 - + AL
|1 Hoja 230
Hoja 122




200.8 / 24CAM >
230.9/ 0VDC » » OVDC/232.1
XS23101F — === === === ————————— - — - L - -
/L7 Q1 iz is I3 |
|
B '
W23101 =
/51.7
6x0.5mm2
CAMARA
(V31 R SRR S S o T4 77 {7
24VDC 1 + 2 TR-IN 3 TR-OUT-1 4 TR-OUT-2 5 TR- 6 -
GO-5000M-PGE ! |
| |
! GO - 5000 - PGE |
| o |
! |
| |
[ |
WETH_CAM
/230.2
230.8/ CAM > |
230 232
chéj\ongjzﬁgs 0OLMOS & UNIVERSITAT r AUTI s FIXACIO_CARGOLS CAMERA DE VISIO 4=.A01
| POLITECNICA "
</ DE VALENCIA Hoja 231

Hoja

122




229.9/ 24EXT
231.8/0VDC

Yy

U23201

ILUMINACION ' ’ Py S
CAMARA | & I+ 1 M 2

KA26
/604.6

XS23102 —
/518,

11

14

23200

'

11

KA27
/604.7 14

23201

W23201
/51.8
2x1mm2

» 0VDC/ 380.0

231 300
JOANA PONS OLMOS s o FIXACIO_CARGOLS SISTEMA D'IL"LUMINACIO =
10/05/2019 . [Ey—_ . TIII ll‘[?['l‘['[_'(‘_"\' II(-'-_\_I'\ r AUTIS + AL
el FonicaSpsi dlagigmindel By """ DE VALENCIA Hoja 232
Hoja 122




Ry e X S X
S N N N ° o S
S AN S S $ & &
& & & & & & & <
N N N o o ¥ 3 S
A A A A0 A & & &
& & & % & & & &
«° ° <° «° ° 4 A A
o & & & o & & &
U30020 U30002 U30003 U30004 U30005 U30006 U30007 U30008 U30009
U30001 /3801 /400.1 /403.1 /406.1 /600.1 /603.1 /409.1 /412.1 /606.1
Rack X /401.1 /404.1 /407.1 /601.1 /604.1 /410.1 /413.1 /607.1
/3903 /402.1 /405.1 /408.1 /602.1 /605.1 /411.1 /414.1 /608.1
PU 15125P F/3112;'3 Slot Y /311.0 /312.0 /313.0 /314.0 /315.0 /316.0 /317.0 /318.0
\ [ BES7 STZ-ISKOT-0ABD  [meen—] R | S| S Sm—ese— =ra— —
REESE=E=1==N
[P —— Y st ||o st | |o sT || ST | o ST | |ror HF | |eor HE ||
@ o ’—‘ CPU 15125P-1 PN CP 1542SP-1 | pnec anc o \oasocn - panoc wanoc o~
OO a a [u] a a a [u]
o] E— e - :

ooo
2197/SW21901_P7 » o [mpm| e
PROFINET (LAN)

IP: 10.10.40.1 PROFINET

(LAN)

6ES7193-6AF00-0AA0

" oo Or oo i oo o7 0o i oo o1 o0 o1 D oo o1 D oo o1 D
0: 0 0: 0» 0z Os 0: Os 02 Os OFo OF1 OFo OF1 OFo Tkt
e SIMATIC 04 Os 04 Os O« Os 0.« os| 2%l|0s os 02 O3 02 O3 02 O3
T

- ET 20057 B3 lEE IR S EE e jEE RS |C

I D j _ O PR ;Dl:gzsqz-suxoo-oéw‘:n CCOO | | Opwr ccoo r’DPWR ccoo GZP\:;VEBHW(::: Oewr CCO0 | | Oewr CCO1{ | Opwr » (;CUI Opwr 2

s LBk OORIOORNKIOOLHIOORKKIOORIOONICOR KOO

MAC ADDRESS wRes H {OORHIOOLIOOLKOOEIOOk IOQHOOR OOk

dOOKIOORIOOLIOOR OO NOOKIOOR OO,

o e JOORIOOHOORIO0RIOORHICORICOR OO,

JOOEKOORIOOLIOOL OO HNOOEKHNOOR OO,

ey B JOO] OO IOOHKIOORIO0RIODICOLR:

490, N HOOLKOOHIOOLHOOHIOONIOOLKIOOKICOO:

5] & o

lee: et b et et et et et

232 310

JOANA PONS OLMOS ﬁ T —_— FIXACIO_CARGOLS PLC =
P i ) A +
10/05/2019 EEmEm [ mi “| POLITECNICA AU I I n A0t o 300
Esoala caia Bupsis dagigmindel By 7"/ DE VALENCIA o

Hoja 122




U30001

/300.2
Rack X
Slot Y
F-- -~~~ - - TS —- - - 1
y  ET 200SP SIEMENS |
| CPU 1512SP-1 PN |
I I
I I
I I
I X801 - xt:p1 |
/03 o —“L{ o o
| -X80:2 X1:P2 |
/3904 | @O — -
I " I= P!
I -X80: - !
/3905 | o —+{ F— o
2L+
| -X80:4 |
/3905 | @mO — |
| ™ 1= |
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
| |
I I
I I
| |
I I
I I
| |
I I
I I
| |
I I
| 6ES7512-15K01-0ABO |
300 311
JOANA PONS OLMOS ﬁ o FIXACIO_CARGOLS Resum PLC =
10/05/2019 Ep— 6 m ) BALMERSHAT r AUTIS + A0L A
Esvely Fcnica Sopsir gl By 7 DE VALENCIA :°J_a i;g
oja




U30002
/300.5

Rack X
Slot Y

-
ET 200SP SIEMENS
DI 16x24VDC ST

DI15

I I
I I
I I
I I
I I
I L+ I
! T O | 14002
24VDC
| M |
| L | /4003
ovbC
| 1 |
| t—— — E000— | /4012 24CAM OK
I 2 I
| B O— | /4013 24CPU OK
| 3 |
| k2 O— | /4013 24EXT OK
DI
| 4 |
| t—— — E30— | /4014 LIBRE
I 5 I
| t—— — E040— | [40L5  -SBEO4I3 EMERG. A1 NOK
| 6 |
| t—— — E50— | /40L6  XS21601:9 EMERG. ARMARIO HMI NOK
| 7 |
| t—— — E60— | 0L6  XS21701:1 CAMPO AVISO SCANER
I 8 I
| R O— | MO0L7  XS217014 SUCIEDAD EN SCANNER
I 9 I
| —— — kw0 O— | /4022 -QF10102:14 PROT. COBOT
| 10 |
| +—— Ea1 O— | /4023 -QF10103:14 PROT. ATORNILLADOR
DI
| 11 |
| +—— m2 O— | /4023  -QF10104:14 PROT.ALIMENTADOR
I 2 |
| — — &3 O— | /4024 -137KALM4 CONVEYOR OK
| 13 |
| —— — E4 O— | /4025 -137KAZ14 PIEZA POSICION
| 14 |
| +———— ms O— | /4026  -137KA3:14 EQUIPO OFF
| 15 |
| " ms O— | 4026  -137KAG14 PALETA ESTACION
| 16 |
| L E70— | 027 LIBRE
I I
I I
I I
I I
I I
I
I

6ES7131-6BH00-0BAO + BU15-P16+A0+:ZB

310 312
JOANA PONS OLMOS =y o FIXACIO_CARGOLS Resum PLC =
el deeid 1 AUTIS
G DE VALENCIA Hoja 311
= Hoja 122




U30003
/300.6

Rack X
Slot Y

-
ET 200SP SIEMENS
DI 16x24VDC ST

L+
I 24VDC
I M

ovbC

1

- E2.0 OE
2

7 mio—

DI1

- E2.2 OzT
- E2.3 O:IT
| S E2.4 O[SF
| S E2.5 06—

DIS

I I
| |
| |
I I
| |
| |
I I
| |
| |
I I
I I
| |
I I
| |
| |
| |
| |
I I
| |
| |
I I
| 7 |
| +——— Ee o=
I 8 I
| Y o—
| 9 |
| +—— Bo o= |
| |
| +——— ma 02 |
I I
I I
| |
I I
I I
| |
| |
| |
I I
| |
| |
I I
I I
| |
I I
| |
| |
I

|

DI9

11
7 mao—

DI10

12
" mB3o—

DI11

13
" — Bao—

DI12

14
7 mso—

DI13

15
7 mso—

DI14

16
L Bro—

DI15

/403.2

/403.3

/404.2

/404.3

/404.3

/404.4

/404.5

/404.6

/404.6

/404.7

/405.2

/405.3

/405.3

/405.4

/405.5

/405.6

/405.6

/405.7

6ES7131-6BH00-0BAO + BU15-P16+A0+:ZB

-X520202:3

-X520202:5

-XS20202:7

-XS$20202:8

-X520202:10

-SBE30:13

-KM800.2:22

-KM801.2:22

-KM802.2:22

-KA2902:22

-KM803.2:22

REARME

PETICION HOME

SEL. MAN/AUTO

SIRENA

INICIO CICLO

LIBRE

LIBRE

LIBRE

PRESOSTATO SEGURIDAD
PARADA PROTECCION
SALIDAS HABILITADAS
MODO REDUCIDO
SEGURIDADES MECHANICA
PARADA EMERG.

LIBRE

LIBRE

311 313
JOANA PONS OLMOS _ — FIXACIO, CARGOLS Resum PLC =
S Weee® o [ AUTIS
' DE VALENCIA Hoja 30
Hoja 122




U30004
/300.6

Rack X
Slot Y

-
ET 200SP SIEMENS
DI 16x24VDC ST

DI15

I I
I I
I I
I I
I I
I L+ I
! T O | 14062
24VDC
| M |
| L | /4063
ovbC
| 1 |
| e E400— | /4072 LIBRE
I 2 I
| t—— — E410— | j4073 LIBRE
| 3 |
| | g B420— | /4073 LIBRE
DI
| 4 |
| t—— — E30— | j074 LIBRE
I 5 I
| t—— — E44O— | 4075 LIBRE
| 6 |
| t—— — E450— | j4076 LIBRE
| 7 |
| t—— — E6O0— | 4076 LIBRE
I 8 I
| t—— — E70— | ja077 LIBRE
I / 9 I )
| 1 — ES00— | /4082  -B40801:3 FIJACION REPOSO
| 10 |
| e ES10— | /4083  -XDI2 LIBRE
DI
| 11 |
| t—— — E520— | /4083  -XDI3 LIBRE
I 2 |
| — ES30—— | /4084  -XDL4 LIBRE
| 13 |
| t—— — ES40— | /4085  XDIS LIBRE
| 14 |
| $—— — E550— | /4086  -XDI6 LIBRE
| 15 |
| e ES60— | /4086  -XDL7 LIBRE
| 16 |
| L 70— | /4087  -XDL8 LIBRE
I I
I I
I I
I I
I I
I
I

6ES7131-6BH00-0BAO + BU15-P16+A0+:ZB

312 314

JOANA PONS OLMOS Resum PLC =

5 : FIXACIO_CARGOLS
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[F] POLITECNICA 1 _ _
2 DE VALENCIA oja
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U30005
/300.7

Rack X
Slot Y

-
ET 200SP SIEMENS
DQ 16x24 VDC/0,5A ST

L+
I 24VDC
) M

ovbC

1
——{ +— A0LOO—
DQO
2
o—f{ +— A0LLO—
DQL
3
—f +— A020—
DQ2
4
——{ +— A0L3O—
DQ3
5
¢ F— A04O—
DQ4
6
o——f{ +— A0LSO—
DQ5

7
————[ +— AL6O—
DQ6

9
—f{ +— ALOO—
DQ8

10
——{ +— AL10—
DQ9
11
———{ +— A120—
DQ10

12
—f{ +— AL30—
DQ11

¢———— [ — AL4O—
DQ12
14
———{ +— AL50—

DQ13
15

DQ14

I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I 8 I
| L — A70—
DQ7

I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I

I

/600.2

/600.3

/601.2

/601.3

/601.3

/601.4

/601.5

/601.6

/601.6

/601.7

/602.2

/602.3

/602.3

/602.4

/602.5

/602.6

/602.6

1602.7

6ES7132-6BH00-0BAO + BU 15-P16+A0+:ZB

-KA00:A1

-KA01:A1

-KA02:A1

-KA03:A1

-KA04:A1

-KA05:A1

-KA06:A1

-KA07:A1

-KA10:A1

-KA11:A1

-KA12:A1

-KA13:A1

-KA14:A1

LED REARME

LED POSICION INICIAL
PARO SIRENA

LED INICIO CICLO
LIBRE

LIBRE

LIBRE

CILINDRO FIJACION
MARCHA COBOT
PARO COBOT

LIBRE COBOT
LIBRE COBOT
RESET SCANER
LIBRE

LIBRE

LIBRE

313 315
JOANA PONS OLMOS _ — FIXACIO, CARGOLS Resum PLC =
S Weee® o [ AUTIS
' DE VALENCIA Hoja 314
Hoja 122




U30006
/300.7

Rack X
Slot Y

-
ET 200SP

SIEMENS

DQ 16x24 VDC/0,5A ST

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
! 8
| [+ A270—
DQ7

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|

L+

I 24VDC

ovbC

1
———{ +— A2.00—
DQO
2
— +— A210—
DQL
3
— +— A220—
DQ2
4
———{ +— A230—
DQ3
5
¢ F— A240—
DQ4
6
— +— A250—
DQ5

7
————[ +— A260—
DQ6

9
o—f{ +— A3.00—
DQ8

10

——{ +— A3.10—
DQY

11

———{ +— A320—

DQ10

12
o—f{ +— A330—

DQ11

([ A340—

DQ12
14

——f +— A350—
DQ13

15

———{ +— A360—

DQ14

16
T A370—
DQ15

/603.2

/603.3

/604.2

/604.3

/604.3

/604.4

/604.5

/604.6

/604.6

/604.7

/605.2

/605.3

/605.3

/605.4

/605.5

/605.6

/605.6

/605.7

6ES7132-6BH00-0BAO + BU 15-P16+A0+:ZB

-KA20:A1

-KA21:A1

-KA22:A1

-KA23:A1

-KA24:A1

-KA25:A1

-KA26:A1

-KA27:A1

-KA30:A1

-KA31:A1

-KA32:A1

-KA33:A1

-KA34:A1

-KA35:A1

-KA36:A1

-KA37:A1

BALIZA ROJA
BALIZA AMBAR
BALIZA BLANCA
BALIZA VERDE
BALIZA SIRENA
LIBRE
ILUMINACION 1
ILUMINACION 2
EQUIPO OK

FIN CICLO OK
FIN CICLO NO OK
PTA ABTA

LIBRE

LIBRE

LIBRE

LIBRE

314 316
JOANA PONS OLMOS _ — FIXACIO, CARGOLS Resum PLC =
S Weee® o [ AUTIS
' DE VALENCIA Hoja 315
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U30007
/300.7

Rack X
Slot Y

ET 200SP SIEMENS
F-DI 8x24VDC HF

r
| |
| |
| |
| |
| |
I L+ I
o— 409.2
! i v )
| M |
| Jj R O— | /4093
ovDC
| 1 |
| 150.0 Oﬁ | /410.2 -X$21701:5 SCANER
| 9 |
| o— | /4112
VS0
| 2 |
| 150.1 o; | /4103 -UR10-CO0 EMERG.UR
| 10 |
| oO— | /4113
Vs1
| 3 |
| 150.2 O; | /410.3 LIBRE
| 11 |
| o— | /4113
VS2
| 4 |
| 150.3 OE | /410.4 LIBRE
| 12 |
| O— | /4114
Vs3
| 5 |
| 150.4 O; | /410.5 -X521701:6 SCANER
| 13 |
| O— | /4115
VsS4
| 6 |
| 150.5 OE | /410.6 -UR10-CO1 EMERG.UR
| 14 |
| O— | /4116
VS5
| 7 |
| 150.6 O; | /4106 LIBRE
| 15 |
| O— | /4116
Vs6
| 8 |
| 150.7 O; | /4107 LIBRE
| 16 |
| o— | /4117
Vvs7
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| 6ES7136-6BA00-0CAQ |
315 317
JOANA PONS OLMOS Ao ] FIXACIO CARGOLS Resum PLC =
s UNIVERSITA -
=l o 1 AUTIS
Y DE VALENCIA ! Hoja 316
i Hoja 122




U30008
/300.8

Rack X
Slot Y

ET 200SP SIEMENS
F-DI 8x24VDC HF

r
| |
| |
| |
| |
| |
I L+ I
o— 412.2
! i v )
| M |
| Jj R oO— | /4123
ovDC
| 1 |
| 156.0 o—Dm | /413.2 -KA2902:14 EMERG.MECHANICA
| 9 |
| o— | /4142
VS0
| 2 |
| 156.1 o—Dll | /4133 -X$21601:7 EMERG.SETAS
| 10 |
| O— | /4143
Vs1
| 3 |
| 156.2 O; | /4133 LIBRE
| 11 |
| O— | /4143
VS2
| 4 |
| 156.3 OE | /413.4 LIBRE
| 12 |
| O— | /4144
Vs3
| 5 |
| 156.4 O; | /4135 -KA2902:44 EMERG.MECHANICA
| 13 |
| O— | /4145
VsS4
| 6 |
| 156.5 OE | /413.6 -X521601:8 EMERG.SETAS
| 14 |
| O— | /4146
VS5
| 7 |
| 156.6 O; | /4136 LIBRE
| 15 |
| O— | /4146
Vs6
| 8 |
| 156.7 O; | 1413.7 LIBRE
| 16 |
| o— | /4147
Vvs7
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| 6ES7136-6BA00-0CAQ |
316 318
JOANA PONS OLMOS s o FIXACIO_CARGOLS Resum PLC =
... W g0 1 AUTIS
Y DE VALENCIA ! Hoja 317
i Hoja 122




U30009
/300.8

Rack X
Slot Y

ET 200SP
F-DQ 4X24VDC/2A PM HF

N
T=41

SIEMENS
L+
ovbe
1

Q80.0 - O—
[ DQ-PO

5
Q80.0-O0—
DQ-PO

9

Q80.0 —O—
DQ-MO

N
Q80.0-O0—
DQ-MO

2

Q80.1 - O—
[ DQ-P1

6
Q80.1-0—
DQ-P1

10

Q80.1 - O—
DQ-M1

[ 14
Q80.1-0—
DQ-M1

3

Q80.2 - O—
[ DQ-P2

7
Q80.2-0—
DQ-P2

11

Q80.2 - O—
DQ-M2

[ 15
Q80.2-0—
DQ-M2

4
Q80.3—~O—
[ DQ-P3

8
Q803-0—
DQ-P3

12

Q80.3 - O—
DQ-M3

[ 16
Q80.3-0—
QM3

6ES7136-6DB00-0CAQ + BU15-P16+A0+2B

/606.2

/606.3

/607.2 -KM800.1:A1

/607.3

/607.3

/607.4

/607.5 -KM801.1:A1

/607.6

/607.6

/607.7

PARADA PROTECCION

SALIDAS HABILITADAS

/608.2 -KM802.1:A1 MODO REDUCIDO

/608.3

/608.3

/608.4

/608.5 -KM803.1:A1

/608.6

/608.6

/608.7

PARADA EMERGENCIA

317 380
JOANA PONS OLMOS s p— FIXACIO_CARGOLS Resum PLC =
10/05/2019 5 UNIVERSITAT 0L
POLITECNICA = o
4/ DE VALENCIA oja
A Hoja 122




227.9/24VDC
232.8/0VDC

Yy

» 24VDC/ 390.0

» 0VDC/390.0

ETH_RNA
A
W38001
ETH_ |
r---r—-———">""~""""f~""""""~"~>"~"f~"""""~"~"~"~"F~""~" """~ ~" """ " ~"~"~" - —--"~-—-—--“"F-—-~-~-—-—- -~~~ ~-- 1
U30020 | 1L+ ™ 2L+ 2M PV PIR PN A) P2R |
/3004 X80 O 1 X80 O 2 X80 O 3 X80 O 4 o |
RaCk X | 1/1L+ 2/1M 3/2L+ 4/2M |
Slot Y, |
| |
et 1
| -X80 6GK7542-6UX00-0XEQ + 6ES7 193-6AR00-0AA0 CP 1542SP-1 SIEMENS
318 390
JOANA PONS OLMOS SR i FIXACIO_CARGOLS CP 15425P-1 =
10/05/2019 . EmmEm . TIII ) POLITECNICA r AUTIS -
- o) i 2 L ite i 380
e i Supsin dEggmindl By 7 DE VALENCIA ! Hoja
Hoja 122




380.9/24VDC > . » 24VDC / 400.0
380.9/0VDC Ja ] ] » 0VDC / 400.0
[l il St il il 1
U30001
/3002 : X680 & 1 X082 X80 &3 X80 &4 :
| /310.3 /310.3 /310.3 /310.3 |
I I
I I
o mm e m e e e e e
| X80 6ES7512-1SK01-0ABO CPU 1512SP-1 PN SIEMENS
380 400

1512SP-1 PN =

JOANA PONS OLMOS By , FIXACIO CARGOLS
AT ) FERSITH —
10/05/2019 . [Ey—_ . ( m |L'[?:I|\l}f'ln\"\|[¢'\..l\ ' o AU I Is + AOL
o o fopsin ggmindllimmy ) DE VALENCIA 1 Hoja 390

Hoja 122




390.9/24VDC

-
U39§g%. 6ES7131-6BH00-0BAO + BU15-P16+A0+2B

:_snsmems
|
| /311.2 /311.2
I
L+ M
| 24VDC ovDC

Yy

390.9/0VDC

» 24VDC/ 409.0

» 0VDC/401.0

390 401
JOANA PONS OLMOS o FIXACIO_CARGOLS 16 x DI (1/3) - 24V =
=2 W8 o 1 AUTIS
Esoala caia Bupsis dagigmindel By 7"/ DE VALENCIA 1 Hoja 400

Hoja

122




401.9/ 24EXT s » 24EXT / 401.0
400.9/0VDC » E » QVDC/ 402.0
216.2 216.6 217.2 217.4
E04 EO5 EO6 EOQ7
\ \/ \/ \
401.9/24CPU > 2L » 24CPU /401.0
401.9/24CAM > T » 24CAM/ 401.0
E00 E01 E02 \E03 E04 E05 E06 E07
el el el e e el el el 1
U30002 | DIO DI1 D12 DI3 D14 DIS DI6 DI7 I
13005 o1 02 03 4 os o6 o7 o8 |
| E0.0 E0.1 E0.2 E0.3 E0.4 EO0.5 E0.6 £0.7 |
| /311.2 /311.2 /311.2 /3112 /311.2 /311.2 /311.2 /311.2 |
| -SBE04:13 -XS21601:9 -XS21701:1 -XS21701:4 |
| SIEMENS 6ES7131-6BH00-0BAO + BU15-P16+A0+2B DI 16x24VDC ST SIEMENS
24CAM OK 24CPU OK 24EXT OK LIBRE EMERG. A1 NOK EMERG. ARMARIO HMI NOK CAMPO AVISO SCANER SUCIEDAD EN SCANNER
400 402
JOANA PONS OLMOS ﬁ RIVERSETT FIXACIO CARGOLS 16 x DI (2/3) - EBOO =
\ I A A -
10/05/2019 mammm ) POLITECNICA l o AUTIS . + AOL _ —
DE VALENCIA H°J_a o
oja




» 0VDC/ 405.0

13 13 13 1 1 1 1
QF10102 QF10103 QF10104 137KA1 137KA2 137KA3 137KA4
1012 |14 /1014 |14 /1018 |14 2271 |14 12272 |14 12272 |14 2273 |14
401.9/0VDC » sz
4029/ 24EXT > L
E10 E11 E12 E13 E14 E15 E16 \E17
e el ettt el ettt el ittt 1
U30002 | DI8 DI9 DI10 DI11 DI12 D113 DI14 DI15 |
13005 09 010 o o1 013 o114 015 16 |
| EL.0 EL1 E1.2 EL3 EL4 ELS EL6 EL7 |
| 53112 5112 3112 B2 B112 53112 53112 3112 |
| -QF10102:14 -QF10103:14 -QF10104:14 -137KAL:14 -137KA2:14 -137KA3:14 -137KA4:14 |
___________________________________________________________________ :
| SIEMENS 6ES7131-6BH00-0BAO + BU15-P16+A0+2B DI 16x24VDC ST SIEMENS
PROT. COBOT PROT. ATORNILLADOR ~ PROT.ALIMENTADOR CONVEYOR OK PIEZA POSICION EQUIPO OFF PALETA ESTACION LIBRE

» 24EXT / 402.0

401 403
JOANA PONS OLMOS o FIXACIO_ CARGOLS 16 x DI (3/3) - EBOL =
= e 0 AUTIS
Esol Fana Sopesier g v o e e " DE VALENCIA 1 Hoja 402
Hoja 122




-
U39§)g3é. 6ES7131-6BH00-0BAO + BU15-P16+A0+2B DI 16x24VDC ST

:_snsmems
|
| /312.2 /312.2
I
? L+ ? M
| 24VDC ovDC

402 404
JOANA PONS OLMOS . — FIXACIO_CARGOLS 16 x DI (1/3) -- 24V =
1 g o AUTIS
Esoala caia Bupsis dagigmindel By 7"/ DE VALENCIA Hoja 403
Hoja 122




202.4 2025 2025 202.6 202.7
E20 E21 E22 E23 E24
Y Y \ 4 \ 4 \
E20 E21 E22 E23 E24 \EZS \EZG \EZ7
el e il il e el el e 1
U30003 | DIO DI1 D12 DI3 D14 DIS DI6 D17 I
13006 o1 02 03 o4 os 6 7 8 |
I E2.0 E2.1 E2.2 £2.3 E2.4 E25 E26 £2.7 |
| 5312.2 5312.2 312.2 312.2 ;3122 5312.2 ;312.2 312.2 |
| -XS20202:3 -XS20202:5 -XS20202:7 -X520202:8 -XS20202:10 |
| SIEMENS 6ES7131-6BH00-0BAO + BU15-P16+A0+2B DI 16x24VDC ST SIEMENS
REARME PETICION HOME SEL. MAN/AUTO SIRENA INICIO CICLO LIBRE LIBRE LIBRE
403 405
JOANA PONS OLMOS ﬁ — FIXACIO CARGOLS 16 x DI (2/3) - EBO2 =
LSS EEmEm  POLIT] |(\_9~\||[(.-._\|\ ' AU I Is 7 + AL
Evwla T opesi GTnghviods] ey ) DE VALENCIA ! Hoja a04
Hoja 122




402.9/0VDC
405.9/ 24EXT

» 0VDC/ 407.0

P 24EXT / 405.0

228.5
E30
v
21 21 21 21 21
KM800.1 / KM801.1 / KM802.1 / KA2901 / KM803.1 [
1607.2 (22 /607.5 |22 /608.2 |22 /215.3 |22 /608.5 (22
40500 40501 40502 40503 40504
21 21 21 21 21
KM800.2 / KM801.2 / KM802.2 / KA2902 [ KM803.2 /
1607.3 |22 1607.6 |22 /608.3 |22 2153 |22 1608.6 |22
: AZUL
: AZUL
E30 E31 E32 E33 E34 E35 \E36 \E37
r-r-r—-—-~-r----- - - r- - - - - - --r- —-" ——- """ "-"""¥@r-r-°-""TTC"""-"""0QrQ-—-""FF""""""¥@9N9>9>Q"""">"""=""=""="""="=""="""=""="""=>""="="="=—=—=-= 1
U30003 I DI8 DI9 DI10 DI11 DI12 DI13 DI14 DI15 I
13006 09 010 o o1 013 o114 15 16 |
| E3.0 E3.1 E3.2 E3.3 E3.4 E3.5 E3.6 E3.7 |
| /312.2 /312.2 /312.2 /312.2 /312.2 /312.2 /312.2 /312.2 |
| -SBE30:13 -KM800.2:22 -KM801.2:22 -KM802.2:22 -KA2902:22 -KM803.2:22 |
___________________________________________________________________ ;
| SIEMENS 6ES7131-6BH00-0BAO + BU15-P16+A0+2B DI 16x24VDC ST SIEMENS
PRESOSTATO SEGURIDAD PARADA PROTECCION SALIDAS HABILITADAS MODO REDUCIDO SEGURIDADES MECHANICA PARADA EMERG. LIBRE LIBRE

404 406
JOANA PONS OLMOS - FIXACIO_ CARGOLS 16 x DI (3/3) - EBO3 =
= B 50 [ AUTIS
' " DE VALENCIA 1 Hoja 405
Hoja 122




-
U39§)g‘;. 6ES7131-6BH00-0BAO + BU15-P16+A0+2B DI 16x24VDC ST

:_snsmems
|
| /313.2 /313.2
I
? L+ ? M
| 24VDC ovDC

405 407
JOANA PONS OLMOS . — FIXACIO_CARGOLS 16 x DI (1/3) -- 24V =
8 goee 0 AUTIS
Ewely Fnia Sopir dEghgmipdd ey 07 DE VALENCIA Hoja 406
Hoja 122




AZUL

405.9/ 0VDC
407.9/ 24EXT

Yy

AZUL

» 0VDC/ 408.0

» 24EXT / 407.0

\E‘IO \E‘ll \E4Z \E43 \E‘H \E45 \E‘IG \E‘W
e el 1
U30004 | DI0 DI1 DI2 DI3 D14 DIS DI6 DI7 I
/3006 | 1 2 3 4 5 6 7 8 |
| E4.0 E4.1 E4.2 E4.3 E4.4 E4.5 E4.6 E4.7 |
| /313.2 /313.2 /313.2 /3132 /3132 /313.2 /313.2 /313.2 |
| |
___________________________________________________________________ .
| SIEMENS 6ES7131-6BH00-0BAO + BU15-P16+A0+2B DI 16x24VDC ST SIEMENS
LIBRE LIBRE LIBRE LIBRE LIBRE LIBRE LIBRE LIBRE
406 408
JOANA PONS OLMOS o FIXACIO_CARGOLS 16 x DI (2/3) - EBO4 =
10/05/2019 . [ —— . , UNIVERSITAT T AOL
! | POLITECNICA n o 07
DE VALENCIA 0ja
Hoja 122




B40801
W40801
/51.9
3x1mm2
+ + + + + + + +
XDI o1 42 b3 b4 4s b6 47 b8
407.9/0VDC » - i i i i i i i » 0VDC/409.0
408.9/ 24EXT »> ek » 24EXT / 408.0
ES0 E51 E52 ES3 E54 ESS5 ES6 E57
[t il el it il el n e e S 1
U30004 | DI8 DI9 DI10 DI11 DI12 D113 DI14 DI15 I
13006 09 010 o o1 013 o114 015 016 |
I E5.0 ES.1 E5.2 E5.3 E5.4 E5.5 E5.6 E5.7 I
| 313.2 313.2 /313.2 /313.2 /313.2 313.2 313.2 /313.2 |
| -B40801:3 -XDI:2 XDI:3 XDI:4 XD -XDIL:6 -XDI:7 XDI:8 |
___________________________________________________________________ |
| SIEMENS 6ES7131-6BH00-0BAO + BU15-P16+A0+2B DI 16x24VDC ST SIEMENS |
FIJACION REPOSO LIBRE LIBRE LIBRE LIBRE LIBRE LIBRE LIBRE
407 409
JOANA PONS OLMOS ﬁ S FIXACIO_ CARGOLS 16 x DI (3/3) - EBOS =
10/05/2019 EEmEm ) POLITECNICA ' AUTIS -
: ' DE VALENCI 1 Hoja 408
DE VALENCIA J
Hoja 122




r--——-—-—-- - - - - - - - - """ -" - -" - - - - - - - - =-=-=-== 1

U3(/’§)gz | 6ES7136-6BA00-0CAD F-DI 8x24VDC HF SIEMENS
‘r-—>"""""~"~"~"=~"~"~"~"~"~"~"~"=~"~"=~"~"=~"=~"=~"=-"=-" === === === 1

| |

| |

| /316.2 /316.2 |

I I

L+ M
I_ _____ 241DC ______ 0\/_DC e !
400.9/24VDC > S~ j » 24VDC/ 600.0
408.9/QVDC » L » OVDC/600.0
408 410

16 x F-DI (1/3) -- 24V =

JOANA PONS OLMOS By , FIXACIO CARGOLS
AT ) FERSITH —
10/05/2019 . [Ey—_ . ( m |L'[?:I|\l}f'ln\"\|[¢'\..l\ ' o AU I Is + AOL
o o fopsin ggmindllimmy ) DE VALENCIA 1 Hoja 409

Hoja 122




217.5 226.8 217.5 226.9
E500 E501 E504 E505
\ \ \/ \
ES00 ES01 \E502 \ESU3 ES04 ES505 \ESOB \E507
[l ettt ettt el E ittt ettt 1
U30007 | DI0 DI1 DI2 DI3 D14 DI5 DI6 DI7 |
13007 o1 02 3 4 os o6 7 8 |
| E50.0 E50.1 £50.2 £50.3 E50.4 E50.5 E50.6 £50.7 |
| /3162 /3162 /3162 3162 3162 /3162 /3162 /3162 |
| -XS21701:5 -UR10-CO0 -X521701:6 -UR10-CO1 |
Mo T T T T T T T T T T T T T s s s s s s s s s s s s s s s S s S ——— o — s — s — - === = 1
| 6ES7136-6BA00-0CAO F-DI 8x24VDC HF SIEMENS |
SCANER EMERG.UR LIBRE LIBRE SCANER EMERG.UR LIBRE LIBRE
409 411
JOANA PONS OLMOS — FIXACIO_CARGOLS 16 x F-DI (2/3) - EB50 =
ol o AUTIS
/ DE VALENCIA t Hoja 410

Hoja 122




r-r-—-——--—---------------=------------------"--"-----="-="-"-=---"-=-=-=-"=-=-"-=-="-=-=-"-=-=--"=-=-=- = 1

U393%gz ! 6ES7136-6BA00-0CAO F-DI 8x24VDC HF SIEMENS
r

9 10 11 12 13 14 15 16
VS0 Vst vs2 vs3 Vs4 VS5 Vs6 vs7

410 412
JOANA PONS OLMOS ﬁ A NIVERSITAT FIXACIO_CARGOLS 16 x F-DI (3/3) -- =
10/05/2019 mamas b Tlﬁ ) POLITECNICA AU I I . + A0L _ —
Exeh Bk topain digigmindl oy *0" . DE VALENCIA H°J_a o
o5




r--——-—-—-- - - - - - - - - """ -" - -" - - - - - - - - =-=-=-== 1
U30008 | 6ES7136-6BA00-0CAQ

300.8
! r

411 413
JOANA PONS OLMOS - FIXACIO_CARGOLS 16 x F-DI (1/3) - 24V =
... W g0 1 AUTIS T R—
o o fopsin ggmindllimmy ) DE VALENCIA Hoja 412
Hoja 122




414.2 414.5
VS560 VS564
\ \
13 43
KA2901 KA2901
2153 |14 2153 |44
216.6 216.6
E561 E565
\/ \/
11500 11502
13 43
KA2902 KA2902
2153 |14 2153 |44
E560 E561 \E552 \E563 ES64 E565 \E565 \E557
[l el el e e il el e il 1
U30008 | DIO DI1 D12 DI3 D14 DIS DI6 D17 I
13008 o1 02 3 4 os o6 7 8 |
I E56.0 ES6.1 ES6.2 ES6.3 ES6.4 E56.5 E56.6 ES6.7 |
| /317.2 /317.2 ;317.2 /3172 /317.2 /3172 /317.2 317.2 |
| -KA2902:14 -XS21601:7 -KA2902:44 -XS21601:8 |
e e 1
| 6ES7136-6BA00-0CAQ F-DI 8x24VDC HF SIEMENS
EMERG.MECHANICA EMERG.SETAS LIBRE LIBRE EMERG.MECHANICA EMERG.SETAS LIBRE LIBRE
412 414
JOANA PONS OLMOS T FIXACIO_CARGOLS 16 x F-DI (2/3) - EBS6 =
10/05/2019 [ —— | S DY ER AT AU I I + AL
7/ DE VALENCIA ! Hoja 413

Hoja 122




U30008
/300.8
p

VS560

VS560
413.2

VS561

VS561
216.0

vss62
N

Vs563
N

VS564

VS564
413.5

VS565

VS565
216.0

VS566
N

F———— — — — — — — m m m m m e e m m m mmm - - -

vss67
N

413 600
JOANA PONS OLMOS ﬁ T FIXACIO_CARGOLS 16 x F-DI (3/3) -- =
Evala o Bopniy fEagpminel sy 0 DF VALENCIA HO]-B a1
=




414

0 2 3 4 8 9
r-————>-----"-"-"-" - - - - - - -"- - - - - - - =-=-=-=-=-=-== 1
U3(/’§)g§. 6ES7132-6BH00-0BAO + BU15-P16+A0+2B DQ 16x24 VDC/0,5A ST  SIEMENS
N 1
| SIEMENS |
: /314.2 /314.2 :
| |
| L+ M |
______ 24ch_ o 0\/_DC .
409.9/24VDC S~ j » 24VDC/ 606.0
409.9/ QVDC > L » OVDC/601.0

601

JOANA PONS OLMOS

10/05/2019

ﬁ & UNIVERSITAT FIXACIO_CARGOLS
EEmEm mj “| POLITECNICA
Evala o Bopniy fEagpminel sy 0 DF VALENCIA

16 x DO (1/3) - 24V

+ A01

1 Hoja

600

Hoja

122




LED REARME LED POSICION INICIAL PARO SIRENA LED INICIO CICLO LIBRE LIBRE LIBRE CILINDRO FIJACION
U30005 " ciemENS  EES7137-6RHO0-O0BAD 4+ BUIE-P1E+AOIR DO 1E4VDO/OEAST  SIEMENS
0005 SIEMENS 6ES7132-6BH00-0BAO + BU15-P16+A0+2B DQ 16x24 VDC/0,5A ST SIEMENS |
e 1
| -KA00:A1 -KAO1:A1 -KA02:A1 -KA03:A1 -KA04:A1 -KA05:A1 -KA06:A1 -KA07:A1 |
| /314.2 /314.2 /314.2 /314.2 /314.2 /314.2 /314.2 /314.2 |
| A0.0 A0.1 A0.2 A0.3 A0.4 A0.5 A0.6 A0.7 |
| o) o) o o e} o) o) o |
| 1 2 3 4 5 6 7 8 |
_______ b e e | fee e s Y
A00 A01 A02 A03 A04 A0S A06 A07
Al Al Al Al Al Al Al Al
KAOO [ ] KAO1 [ ] KA02 [ ] KA03 [ ] KA04 [ ] KAO5 [ ] KAO6 [ ] KA07 [ ]
PXC.2966171 A2 PXC.2966171 A2 PXC.2966171 A2 PXC.2966171 A2 PXC.2966171 A2 PXC.2966171 A2 PXC.2966171 A2 PXC.2966171 A2
600.9/ OVDC > L2 » OVDC/602.0
11—~ 14 /202.4 11—~ 14 /202.5 11—~ 14 /202.6 11—~ 14 /202.7 11— ~14/229.3 11—~ 14 /229.4 11—~ 14 /229.5 11— —14/229.6
600 602
JOANA PONS OLMOS e FIXACIO_CARGOLS 16 x DO (2/3) -- ABOO =
10/05/2019 . [—— . , UNIVERSITAT + A0L
i “| POLITECNICA n o 01
EvvelaFamcapesiay gl el oy s/ DE VALENCIA oja
Hoja 122




MARCHA COBOT PARO COBOT LIBRE COBOT LIBRE COBOT RESET SCANER LIBRE LIBRE LIBRE
U30005 " qieMENS ~ 6ES7132-6BHOO-OBAD + BULS-P16+A042B DO 16x24 VDC/OSAST  SIEMENS '
13007 ! SIEMENS 6ES7132-6BH00-0BAO + BU15-P16+A0+2B DQ 16x24 VDC/0,5A ST SIEMENS
el el e 1
| -KA10:A1 -KA11:A1 -KA12:A1 -KA13:A1 -KA14:A1 |
| /314.2 /314.2 /314.2 /3142 /314.2 /314.2 /314.2 /314.2 |
| ALO ALl AL2 AL3 AL4 ALS AL6 AL7 |
le) le) o o o
| |
| 9 10 11 12 13 ? 14 ? 15 ? 16 |
_______ DC& o _DQ_9 o _DQ_lO o _DQ_ll o _DQ_IZ o _DC£3 o _DQ_H o _DQ_lS .
A10 A1l A12 A13 Al4 \ A15 \ A16 \ A17
Al Al Al Al Al
KA10 [ ] KA1l [ ] KA12 [ ] KA13 [ ] KA14 [ ]
PXC.2966171  |A2  PXC.2966171  |A2  PXC.2966171 A2 PXC.2966171  |A2  PXC.2966171  |A2
601.9/0VDC > St » OVDC / 604.0
11—~ 14 /226.1 11— — 14 /226.2 13—~ 14 /2174
601 603
JOANA PONS OLMOS o FIXACIO_CARGOLS 16 x DO (3/3) —-ABO1 =
10/05/2019 . [Ey—_ . , UNIVERSITAT + A0L
; “| POLITECNICA T o 0
el Feanca Sopesir dEnghviadel By DE VALENCIA 0ja
Hoja 122




-
U39§)gf75. 6ES7132-6BH00-0BAO + BU15-P16+A0+2B

-

| SIEMENS

|

| /315.2 /315.2

|

| ? L+ ? M
24VDC ovbC

602 604
JOANA PONS OLMOS . — FIXACIO_CARGOLS 16 x DO (1/3) -~ 24V =
1 gioocn (AUTIS
o o fopsin ggmindllimmy ) DE VALENCIA Hoja 603
Hoja 122




BALIZA ROJA BALIZA AMBAR BALIZA BLANCA BALIZA VERDE BALIZA SIRENA LIBRE ILUMINACION 1 ILUMINACION 2
U3(/)300§ | SIEMENS 6ES7132-6BH00-0BAO + BU15-P16+A0+2B DQ 16x24 VDC/0,5A ST SIEMENS |
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Escola Tacnica Superior ' Enginyeria del Dissany

RO1.COBOT UR10

DESCRIPCIO DE PROJECTE

: FIXACIO_CARGOLS

EMPRESA / CLIENT . UPV
NOMBRE DE DISSENY 1
LLOC D'INSTAL'LACIO

ALIMENTACIO 1 230VAC
TENSIO DE COMMANDAMENT 1 24VDC
ANY DE CONSTRUCCI(f) : 2018

FABRICANT

RESPONSABLE

: AUTIS INGENIEROS SLU

: JOANA PONS OLMOS

VERSIO EPLAN : 2.7.3
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Robot arm

Base_Mounting_Bracket
Base Shoulder Elbow Wrist_1
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Controller

Lumberg Automation
Type: RSMEDG 8

1 = white AI[2]

2 = brown AI[3]

3 =green DI[9] (npn)

4 = yellow DI[8] (npn)
5=grey 12/24V (power)
6 = pink  DO[9] (npn)

7 = blue  DOI[8] (npn)

8 =red GND
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Lista de articulos

F01_001
Identificador de medios - . ” , . , ,
» Cantidad Designacion Numero de tipo Proveedor Numero de articulo
de explotacién
1 Reader RF260R 6GT2821-6AC40 SIE SIE.6GT2821-6AC40
1 Reader RF240R 6GT2821-4AC40 SIE SIE.6GT2821-4AC40
1 AE ARMARIO COMPACTO 1000x1200x300 RAL7035, Standard, con placa de montaje] AE.1213500 RIT RIT.1213500
1 AE ARMARIO COMPACTO 600x600x210, RAL7035, Standard, con placa de montaje | AE.1060500 RIT RIT.1060500
+R01/116 l.a
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Lista de a rtI'CU los FO1_001

Identtljllc:)c:glro Saedrgr?dlos Cantidad Designacion NUmero de tipo Proveedor Numero de articulo
+A01-GS20001 1 SITOP PSU100L 24 V/10 A 6EP1334-1LB00 SIE.6EP1334-1LB00
+A01-GS20002 1 SITOP PSU100C 12 V/2 A FUENTE ALIMENTACION ESTABILIZ. 6EP1321-5BA00 SIE.6EP1321-5BA00
+A01-KA00 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-KA01 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-KA02 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-KA03 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-KA04 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-KA05 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-KA06 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-KA07 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-KA10 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-KA11 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-KA12 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-KA13 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-KA14 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-KA20 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-KA21 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-KA22 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-KA23 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-KA24 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-KA25 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-KA26 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-KA27 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-KA30 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-KA31 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-KA32 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-KA33 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-KA34 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-KA35 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-KA36 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-KA37 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-KA2901 1 CONTACTOR AUX., 2NA+2NC DC 24V, 3RH2122-1BB40-ZX95 SIE SIE.3RH2122-1BB40-ZX95
+A01-KA2902 1 CONTACTOR AUX., 2NA+2NC DC 24V, 3RH2122-1BB40-ZX95 SIE SIE.3RH2122-1BB40-ZX95
+A01-137KA1 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-137KA2 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-137KA3 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-137KA4 1 Mddulo de relés PLC-RSC- 24DC/21 PXC PXC.2966171
+A01-KM800.1 1 CONTACTOR AUX., 2NA+2NC DC 24V, 3RH2122-1BB40-ZX95 SIE SIE.3RH2122-1BB40-ZX95
+A01-KM800.2 1 CONTACTOR AUX., 2NA+2NC DC 24V, 3RH2122-1BB40-ZX95 SIE SIE.3RH2122-1BB40-ZX95
+A01-KM801.1 1 CONTACTOR AUX., 2NA+2NC DC 24V, 3RH2122-1BB40-ZX95 SIE SIE.3RH2122-1BB40-ZX95
+A01-KM801.2 1 CONTACTOR AUX., 2NA+2NC DC 24V, 3RH2122-1BB40-ZX95 SIE SIE.3RH2122-1BB40-ZX95
+A01-KM802.1 1 CONTACTOR AUX., 2NA+2NC DC 24V, 3RH2122-1BB40-ZX95 SIE SIE.3RH2122-1BB40-ZX95
+A01-KM802.2 1 CONTACTOR AUX., 2NA+2NC DC 24V, 3RH2122-1BB40-ZX95 SIE SIE.3RH2122-1BB40-ZX95
+A01-KM803.1 1 CONTACTOR AUX., 2NA+2NC DC 24V, 3RH2122-1BB40-ZX95 SIE SIE.3RH2122-1BB40-ZX95
+A01-KM803.2 1 CONTACTOR AUX., 2NA+2NC DC 24V, 3RH2122-1BB40-ZX95 SIE SIE.3RH2122-1BB40-ZX95
+A01-40P02 1 Conector (carcasas prefabricadas) IE-FCM-RJ45-FJ-A WEI WEI.1018810000
+A01-40P03 2 Conector (carcasas prefabricadas) IE-FCM-RJ45-FJ-A WEI WEI.1018810000
+A01-40P05 1 Conector (carcasas prefabricadas) IE-FCM-RJ45-FJ-A WEI WEI.1018810000
+A01-40P06 1 Conector (carcasas prefabricadas) IE-FCM-RJ45-FJ-A WEI WEI.1018810000
+A01-140P01 1 Conector (carcasas prefabricadas) IE-FCM-RJ45-FJ-A WEI WEI.1018810000
+A01-QF10001 1 AUTOM MAGNETOTERMICO 230 V 6 KA, 1+N POL, C, 25A 55L6525-7 SIE SIE.5SL6525-7
+A01-QF10101 1 55V3612-6 SIE SIE.55V3612-6
+A01-QF10102 1 INTERRUPTOR AUT. BORNES TORNILLO 8A 3RV2011-1HA10 SIE SIE.3RV2011-1HA10
+A01-QF10103 1 AUTOM MAGNETOTERMICO 230 V 6 KA, 1+N POL, C, 10A 55L6510-7 SIE SIE.5SL6510-7
+A01-QF10104 1 AUTOM MAGNETOTERMICO 230 V 6 KA, 1+N POL, C, 10A 55L6510-7 SIE SIE.55SL6510-7
+A01-QF10105 1 AUTOM MAGNETOTER 230/400 V 6KA, 1 POLO, C, 4A 55L6104-7 SIE SIE.5SL6104-7
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Identtljllc:)c:glro Saedrgr?dlos Cantidad Designacion Namero de tipo Proveedor NUmero de articulo
+A01-QF10201 1 55V3312:6 SIE SIE.55V3312:6
+A01-QF10202 1 AUTOM MAGNETOTERMICO 230 V 6 KA, 1+N POL, B, 16A 55L6516-6 SIE SIE.5SL6516-6
+A01-QF10203 1 AUTOM MAGNETOTERMICO 230 V 6 KA, 1+N POL, C, 10A 55L6510-7 SIE SIE.55L6510-7
+A01-QF20001 1 55V3312-6 SIE SIE.55V3312:6
+A01-QF20002 1 AUTOM MAGNETOTERMICO 230 V 6 KA, 1+N POL, B, 10A 55L6510-6 SIE SIE.5SL6510-6
+A01-QF20003 1 AUTOM MAGNETOTER 230/400 V 6KA, 1 POLO, C, 4A 55L6104-7 SIE SIE.55L6104-7
+A01-QF20004 1 AUTOM MAGNETOTER 230/400 V 6KA, 1 POLO, C, 4A 55L6104-7 SIE SIE.55L6104-7
+A01-QF20005 1 AUTOM MAGNETOTER 230/400 V 6KA, 1 POLO, C, 4A 55L6104-7 SIE SIE.5SL6104-7
+A01-QF20006 1 AUTOM MAGNETOTER 230/400 V 6KA, 1 POLO, C, 4A 55L6104-7 SIE SIE.55L6104-7
+A01-QF20007 1 AUTOM MAGNETOTER 230/400 V 6KA, 1 POLO, C, 4A 55L6104-7 SIE SIE.5SL6104-7
+A01-QF20008 1 AUTOM MAGNETOTERMICO 230 V 6 KA, 1+N POL, C, 10A 55L6510-7 SIE SIE.5SL6510-7
+A01-QF20009 1 AUTOM MAGNETOTER 230/400 V 6KA, 1 POLO, C, 4A 55L6104-7 SIE SIE.55L6104-7
+A01-510001 1 P. DE EMERGENCIA 3 POLOS 3LD2203-0TK53 SIE SIE.3LD2203-0TK53
+A01-SBE04 1 PULSADOR SETA PARO EMERG., 40MM, ROJO 3SU1100-1HB20-1CGO SIE SIE.35U1100-1HB20-1CGO
+A01-SBE30 1 FES.529156
+A01-SW21901 1 SIE.6GK5008-0BA00- 1AB2
+A01-U21801 1 S32B-3011BA SICK SICK.1056430
+A01-U30001 1 6E57512-15K01-0ABO SIE SIE.6ES7512-15K01-0ABO
+A01-U30001-10A1 1 6ES7512-1SK01-0ABO SIE SIE.6ES7512-1SK01-0ABO
+A01-U30002 1 Simatic ET200SP Digital input DI16 x 24VDC 6ES7131-6BH00-0BAO SIEMEN SIE.6ES7131-6BH00-0BAD
+A01-U30003 1 Simatic ET2005P Digital input DI16 x 24VDC 6ES7131-6BH00-0BAO SIEMEN SIE.6ES7131-6BH00-0BAD
+A01-U30004 1 Simatic ET200SP Digital input DI16 x 24VDC 6ES7131-6BH00-0BAO SIEMEN SIE.6ES7131-6BH00-0BAO
+A01-U30005 1 6E57132-6BH00-0BAO SIE SIE.6ES7132-6BH00-0BAD
+A01-U30006 1 6E57132-6BH00-0BAO SIE SIE.6ES7132-6BH00-0BAD
+A01-U30007 1 6ES7136-6BA00-0CAO / 6ES7193-6BP00-0BA0 SIE SIE.6ES7136-6BA00-0CA0+BU15-P16-+A0+2B
+A01-U30008 1 6ES7136-6BA00-0CAO / 6ES7193-6BP00-0BAD SIE SIE.6ES7136-6BA00-0CA0+BU15-P16-+A0+28
+A01-U30009 1 SIE.6ES7136-6DC00-0CAQ
+A01-U30020 1 CP 1542SP-1 6GK7542-6UX00-0XEQ SIE SIE.6GK7542-6UX00-0XEOQ
+A01-U30020 1 6E57193-6AR00-0AAD SIE SIE.6ES7193-6AR00-0AA0
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+A04-SBE05 1 PULSADOR SETA PARO EMERG., 40MM, ROJO 35U1100-1HB20-1CGO SIE SIE.35U1100-1HB20-1CGO
+A04-SBE20 1 PULSADOR ILUMINADO, AZUL 3SU1051-0AB50-0AA0 SIE SIE.3SU1051-0AB50-0AA0
+A04-SBE20 1 LED-MODUL, BLAU 35U1401-1BB50-1AA0 SIE SIE.35U1401-1BB50-1AA0
+A04-SBE20 1 SOPORTE 35U1550-0AA10-0AA0 SIE SIE.35U1550-0AA10-0AA0
+A04-SBE20 1 KONTAKTMODUL 1S 3SU1400-1AA10-1BA0 SIE SIE.35U1400-1AA10-1BA0
+A04-SBE21 1 PULSADOR ILUMINADO, BLANCO 35U1051-0AB60-0AA0 SIE SIE.35U1051-0AB60-0AA0
+A04-SBE21 1 LED-MODUL, WEISS 35U1401-1BB60-1AA0 SIE SIE.35U1401-1BB60-1AA0
+A04-SBE21 1 SOPORTE 35U1550-0AA10-0AA0 SIE SIE.35U1550-0AA10-0AA0
+A04-SBE21 1 KONTAKTMODUL 1S 35U1400-1AA10-1BA0 SIE SIE.35U1400-1AA10-1BA0
+A04-SBE22 1 cabeza selector selector -2 posiciones - @ 22 - negro SE SE.ZB4BD2
+A04-SBE23 2 PULSADOR ILUMINADO, AMARILLO 3SU1051-0AB30-0AA0 SIE SIE.35U1051-0AB30-0AA0
+A04-SBE23 1 LED-MODUL, GELB 35U1401-1BB30-1AA0 SIE SIE.35U1401-1BB30-1AA0
+A04-SBE23 1 SOPORTE 3SU1550-0AA10-0AA0 SIE SIE.3SU1550-0AA10-0AA0
+A04-SBE23 1 KONTAKTMODUL 1S 35U1400-1AA10-1BA0 SIE SIE.35U1400-1AA10-1BA0
+A04-SBE24 1 PULSADOR ILUMINADO, VERDE 35U1051-0AB40-0AA0 SIE SIE.35U1051-0AB40-0AA0
+A04-SBE24 1 LED-MODUL, GRUEN 3SU1401-1BB40-1AA0 SIE SIE.3SU1401-1BB40-1AA0
+A04-SBE24 1 SOPORTE 35U1550-0AA10-0AA0 SIE SIE.35U1550-0AA10-0AA0
+A04-SBE24 1 KONTAKTMODUL 1S 35U1400-1AA10-1BA0 SIE SIE.35U1400-1AA10-1BA0
+A04-U20201 1 ELO1991L
+A04-U22501 1 8WD4220-5AB
+A04-U22501 1 8WD4220-5AD
+A04-U22501 1 8WD4220-5AC
+A04-U22501 1 8WD4220-5AE
+A04-U22501 1 8WD4208-0AA0
+A04-U22501 1 8WD4208-0DE
+A04-U22501 1 8WD4208-0EF
+A04-XD20201 1 RIT.2482560
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Resumen de cables

F10_001

Nombre de cable Origen (de) Destino (hasta) Tipo de cable todos los Con_d_uctores Seccion [mm] | Longitud [m] Texto de funcién Pagina grafica
conductores utilizados del plano de cables
+A01-W10001 +A01-XS510001 RV-K 3 2 6mm2
+A01-W10101 RV-K 24TT 0 1.5mm2 ALIMENTACION ROBOT
+A01-W10103 RV-K 2+TT 0 1.5mm2
+A01-W20201 RV-K 4+TT 0 1.5mm2 8
+A01-W20202 RV-K 16+TT 0 imm2
+A01-W21401 +A01-XS21401 RV-K 10 2 1mm2
+A01-W21501 +A01-XS21501 RV-K 10 1 imm2
+A01-W21601 +A01-XS21601 RV-K 16 2 1mm2
+A04-XS20101
+A01-W21701 +A01-XS21701 RV-K 4 1 1.5mm2
+A01-W22601 +A01-X522601 +R01-UR10-Configurable| IRptks 16 17 1mm2 ROBOT A PLC
+R01-XS10501
+A01-W22701 +A01-XS22701 RV-K 16+TT 1 1mm2 PLC A MECHANICA
+A01-W22801 +A01-X22801 +A01-U22801 RV-K 2 3 imm2
+A01-XS22801
+A01-W22802 +A01-SBE30 +A01-X22801 4 3 1mm2 VALVULA DE CORTE AIRE
+A01-XS22801
+A01-W22901 +A01-X22901 +A01-QYVKAQ7 2 3 imm2
+A01-XLP
+A01-W23101 +A01-U23101-1 +A01-XS23101 RV-K 6 5 0.5mm2 CAMARA
+A01-U23101-2
+A01-U23101-3
+A01-U23101-6
+A01-W23201 +A01-U23201-L+ +A01-X523102 RV-K 2 3 imm2
+A01-U23201-M
+A01-W38001 ETH 0
+A01-W40801 +A01-B40801 3 4 1mm2
+A01-XDI
+A01-WDVI_PC +A01-U23001 +A04-U20201 DVI 1
+A01-WETH_CAM +A01-U23001 +A01-U23101 ETH 1
+A01-WETH_PO1 +A01-SW21901 +A01-U23001 1
+A01-WETH_P02 +A01-40P02 +A03-U20001 1
+A01-WETH_P03 +A01-40P03 +A04-XD20201 1
+A01-WETH_P06 +A01-40P06 +R01-UR10 1
+A01-WETH_P07 +A01-SW21901 +A01-U30001 1
+A01-WUSB_HMI +A01-140P01 +A01-U23001 ETH 1
1.c
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Annexe 11

Grafcets 1 programa del projecte
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Automation Portal

BSH_Fijacion_Tornillo/U30001 [CPU 1512SP F-1 PN] / Bloques de pro-
grama / 100.- CONTROL ESTACION / 100.3.- COORDINADOR

FB130_COORDINADOR [FB130]

FB130_COORDINADOR Propiedades

Nombre

FB130_COORDINADOR

Nidmero

Idioma

Titulo

GRAFCET COORDINADOR

Numeracién

Autor

Comentario

II AUTIS INGENIEROS
S.L.U.

/I DEPARTAMENTO DE
CONTROL Y ROBOTICA.

Il Autor: JS - AUTIS.
I Revisado: JS - AUTIS.

II'Library: AUTIS LIBRERIA
TIA PORTAL V14

Il Tested with: CPU
1512SP F-1 PN

Il Engineering: TIA Portal
V14 SP1

Il Restrictions: -

Il Requirements: PLC
(S7-1200/ S7-1500)

I Functionality: GRAFCET
PROCESO COORDINADOR
]l

Il Change log table:
I
Il Version Date In charge
Changes applied
1101.00.00 08/02/2018
JS - AUTIS First released
version

I
I

Familia

Version

0.1

ID personali-
zada
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Nombre Tipode Valor predet. Remanencia Accesi- Es- Visible Valor Super- Comentario
datos ble crib en de vision
desde ible HMI ajuste
HMI/OP des Engi-
CUA de neer-

HM ing
110
PC
UA
ERROR_15 Bool false No remanente True [Tru True |False
e
w Temp
SIEMPRE Bool
NULL Bool
tCOBOT_PR Bool
tRET_VAL_DATE |Int
Constant
Segmento 1:

Segmento 2: MARCA SIEMPRE a 1

#SIEMPRE #SIEMPRE
| | { }
LI | v

#SIEMPRE
1 /1

Segmento 3: MARCA DE COBOT READY FOR RUN

#TempCobot_Run
TON
#RobotPR Time #tCOBOT_PR
IN Q { }
T#1S PT ET

Segmento 4:

Segmento 5: -------------—-- CONDICIONES INICIALES
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Segmento 6: Condiciones Iniciales Proceso Coordinador

Segmento 6: Condiciones Iniciales Proceso Coordinador

#Secuencias.
Posicionadolnicial
-Paso1 #PosINI_OK #tCOBOT_PR #EstacionOK #EvFinCiclo
V1 | | | | | I | 4 >
#"I/O_LINE". #"I/O_LINE". #"1/0_LINE".
Inputs.A1_ Outputs.B2_ Outputs.B3_
#Reset #Abort ConveyorLineOK EndCycle_OK EndCycle_NOK #CI"
2 1] V1 V't { | /t 4 { }
#AUTIStech_
OUT.UR_
BitRegisters_2.
I_DRY_RUN
1|
1T
Segmento 7:
Segmento 8: -------------- GRAFCET PROCESO COORDINADOR

Segmento 9: ETAPA 1000 - REPOSO
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Segmento 9: ETAPA 1000 - REPOSO (1.1/3.1)

#ETAPAS.E1000 #ETAPAS.E1010 #ETAPAS.E1015 #ETAPAS.E1020 #ETAPAS.E1025 #ETAPAS.E1030
1/1 | ] ]

4 4 V1 Yt 4 >
#ETAPASET010  #Automatico
I} 4 >

#ETAPAS.E1015
] |
1T

#ETAPAS.E1020
1 |
L

#ETAPAS.E1025
1 |
1T

#ETAPAS.E1030
] |
1T

#ETAPAS.E1040
1 |
1T

#ETAPAS.E1045
] |
1T

#ETAPAS.E1050
1 |
L

#ETAPAS.E1055
] |
1T

#ETAPAS.E1060
1|
LI}

#ETAPAS.E1070
1 L
1T

#ETAPAS.E1080
1|
LI}

#ETAPAS.E1090
] |
LI |

#ETAPAS.E1100
1 L
1T

#ETAPAS.E1110
] |
LI}

#ETAPAS.E1120
1 L
1T

#ETAPAS.E1130
1|
LI}

#ETAPAS.E1140
1 L
LI |

#ETAPAS.E1150
] |
LI}

#ETAPAS.E1160
]l L
LI |

#ETAPAS.E1170
1|
LI}

#ETAPAS.E1180
] |
LI |

#ETAPAS.E1010 #Reset

]l L ] L

LI | LI}
#ETAPAS.E1015 #EstacionOK

] | [

LI} /:
#ETAPAS.E1020 #Abort

] ] L

J U0

#ETAPAS.E1030
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Segmento 9: ETAPA 1000 - REPOSO (2.1/3.1)

#ETAPAS.E1040
1 |

#ETAPAS.E1045
|

#ETAPAS.E1048
]

#ETAPAS.E1050
] |

#ETAPAS.E1120
]

#ETAPAS.E1010 #'C.1."
{ | 1/} >
#Secuencias.
ProcesoCoordinad
or.
4ETAPAS.E1200 ~ SeduenceStart
{ | 1/} 7>
#ETAPAS.E1000 #ETAPAS.E1010
| 1/} >
#ETAPAS.E1040 #ETAPAS.E1045 #ETAPAS.E1048 #ETAPAS.E1050 #ETAPAS.E1055 #ETAPAS.E1060
1 /1 | 1 /1 | | |
>} f F f F } } 9
#ETAPAS.E1070 #ETAPAS.E1080 #ETAPAS.E1090 #ETAPAS.E1100 #ETAPAS.E1110 #ETAPAS.E1120
E V' | V' | | | 70
T T T T T T 1
2 —H
#ETAPAS.E1130 #ETAPAS.E1140 #ETAPAS.E1150 #ETAPAS.E1160 #ETAPAS.E1170 #ETAPAS.E1180
#ETAPAS.E1000
> 121 { }
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Segmento 9: ETAPA 1000 - REPOSO (3.1/3.1)

27

28

THHEH T

29

i
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Segmento 10: ETAPA 1010 - ESPERANDO PIEZA

#ETAPAS.E1000 #AutoCiclico #"Cl #SEQ_START_FB  #ETAPAS.E1010
N N N N ()
#Secuencias.
PaIeFaTrabajada.
#ETAPAS.E1150  #PaletaTrabajada FinCadena #TempSafetyOK.Q
X Vi | N
#ETAPASEE1010  #ETAPAS.E1020  #ETAPAS.E1180  #ETAPAS.E1000
{ | Vi Vt Vi
Segmento 12: ETAPA 1020 - FIJACION PRE-LECTURA
#AUTIStech_
OUT.UR_ #"1/0_LINE".
BitRegisters_2. Inputs.A2_
#ETAPAS.E1010 I_DRY_RUN PiecelnPosition #ETAPAS.E1020
] | Vl ] | {
LI | I 1T A J
#AUTIStech_
_OUT.UR_
BitRegisters_2. #TempCicloVacio.
I_DRY_RUN Q
] | ] |
LI | 1T
#ETAPAS.E1020  #ETAPAS.E1025  #ETAPAS.E1000
{ | V't V/t
Segmento 13: ETAPA 1025 - MODELO LECTURA MOBY
#Secuencias.
SistemaFijacion.
#ETAPAS.E1020 Continuel #ETAPAS.E1025
] | ] | {
1T 1T L |

#ETAPAS.E1025

#ETAPAS.E1030

#ETAPAS.E1000

V1

V1t

Segmento 14: ETAPA 1030 - COMPROBAR PALETA TRABAJADA

#ETAPAS.E1025
| |
LI}

#Secuencias.

SistemaMobyRD.

FinCadena
| |
1T

#ETAPAS.E1030

#ETAPAS.E1030
|

#ETAPAS.E1040

#ETAPAS.E1150

#ETAPAS.E1000

V1

4

V1

{ 1\
\ U

Segmento 15:

SECUENCIA DEL COBOT
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Segmento 16: ETAPA 1040 - FIJACION POST LECTURA MOBY / ENVIO PROGRAMA COBOT

#ETAPAS.E1030
| |

#Secuencias.
PaletaTrabajada.

FinCadena
| |

#PaletaTrabajada
1/l

#Secuencias.
PaletaTrabajada.

Continuel

#ETAPAS.E1040
{ )

#ETAPAS.E1040

#ETAPAS.E1045

V1

#ETAPAS.E1150

#ETAPAS.E1000

V1

V1

\ U

Segmento 17: ETAPA 1045 - INSPECCION PREVIA AL TRABAJO

#ETAPAS.E1040
|

#Secuencias.
SistemaFijacion.

Continue2

#ETAPAS.E1045

{ 1
1 I A J
#ETAPAS.E1045 #ETAPAS.E1050 #ETAPAS.E1150 #ETAPAS.E1000
] | 1 /1 1 /1 1 /1
1T I/I I/I I
Segmento 18: ETAPA 1048 - COMPROBAR TRABAJO DE PALETA
#Secuencias.
Procesolnspeccio
#ETAPAS.E1045 n.Continue #ETAPAS.E1048
] | ] | {
1T I L |

#ETAPAS.E1048

#ETAPAS.E1050

V1

#ETAPAS.E1150

V1t

#ETAPAS.E1000

V1

Segmento 19: ETAPA 1050 - SEQUENCE START PROCESO COBOT

#ETAPAS.E1048
| |
LI |

#Secuencias.
PaletaTrabajada.
FinCadena

#PaletaTrabajada
1 /1

#ETAPAS.E1050

#ETAPAS.E1050
] |
LI

#ETAPAS.E1055
1 /1
I

#ETAPAS.E1120

V1

#ETAPAS.E1150

Vi

#ETAPAS.E1000
1/l

{ )}
\ U

Segmento 20: ETAPA 1055 - PROCESO COBOT - TRABAJO INICIADO

#ETAPAS.E1050
] |
LI |

#Secuencias.
ProcesoCOBOT.
Continue

#ETAPAS.E1055
{ )}

#ETAPAS.E1055
| |
LI |

#ETAPAS.E1060

Vi

#ETAPAS.E1120

V1

#ETAPAS.E1150

#ETAPAS.E1000

Vi

4

\ U

Segmento 21:

DOS Y LIBERACION

GESTION DE RESULTA-
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Segmento 22: ETAPA 1060 - CYCLE RESULTS

#Secuencias.

ProcesoCOBOT.
#ETAPAS.E1055 FinCadena #ETAPAS.E1060
| | | | { }
#Secuencias.
PaletaTrabajada.
#ETAPASE1150  #PaletaTrabajada FinCadena #TempSafetyOK.Q
| | | | | |
#ETAPAS.E1060 #ETAPAS.E1120 #ETAPAS.E1070 #ETAPAS.E1110 #ETAPAS.E1150 #ETAPAS.E1000
1| 1/l 1/l | 1/1
LI I/I I/I l/l
Segmento 23: ETAPA 1070 - ESCRITURA MOBY
#Secuencias. #Secuencias. #Secuencias.
ProcesoCOBOT. ProcesoTrabajo.  ProcesoErrorProofi
#ETAPAS.E1060 SequenceStart Continue1 ng.Continuel H#ETAPAS.E1070
11 1 ] | ] | { )
1T I LI LI \ 7
#ETAPAS.E1070 #ETAPAS.E1080 #ETAPAS.E1120 #ETAPAS.E1150 #ETAPAS.E1000
| | /1 4 /1 4
Segmento 24: ETAPA 1080 - ESPERANDO POSICION SEGURA DE LOS ROBOTS
#Secuencias.
SistemaMobyWR.
#ETAPAS.E1070 FinCadena #ETAPAS.E1080
] | | | { )}
11 1T \ ]

#ETAPAS.E1080

#ETAPAS.E1090

#ETAPAS.E1120

#ETAPAS.E1150

#ETAPAS.E1000

Z

V1

Z

4

Segmento 25: ETAPA 1090 - PALETA LIBRE - POSICIONADO INICIAL
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Segmento 25: ETAPA 1090 - PALETA LIBRE - POSICIONADO INICIAL

#AUTIStechIN.
UR_BitRegisters.
VHOME_1
1 1

#AUTIStechIN.
UR_BitRegisters.
VHOME_2
1 L

#AUTIStechIN.
UR_BitRegisters.
vHOME_3
11

LI}
#AUTIStechIN.

VHOME_4
1|

UR_BitRegisters.

#AUTIStechIN.
UR_AUTISTECH.
AREL[1]

]l L

#Actuadores. #Actuadores. #Actuadores. #Actuadores. #Actuadores.
#ETAPAS.E1080 FCReposo0.AO FCReposo.A1 FCReposo.A2 FCReposo.A3 FCReposo.A4
1 | 1 | | | 1 | 1 1 1 1
11 1T 11 11 LI} 1T E
#ETAPAS.E1090 #ETAPAS.E1100 #ETAPAS.E1120 #ETAPAS.E1000
I | 4 Y 4 2>
#AUTIStechIN.
#Actuadores. #Actuadores. #Actuadores. UR_BitRegisters.
FCReposo.A5 FCReposo.A6 FCReposo.A7 VvHOME_O #ETAPAS.E1090
E 1 | 1 1 1 | 1 1 [ )
1T 11T 1T 1T VT

Segmento 26: ETAPA 1100 - RESET RESULTADOS
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#Secuencias. #"1/0_LINE".
ProcesoCoordinad Inputs.A2_
#ETAPAS.E1090 or.Continue1 PiecelnPosition #ETAPAS.E1100
1| 1| 1/} { )
LI | LI | I/I v

#TempCicloVacio.
Q

#ETAPAS.E1100 #ETAPAS.E1200
| | 1 /1

#ETAPAS.E1000
1 /1

Segmento 27: ETAPA 1110 - CICLO DE CARGA

#Secuencias.

#Secuencias.

#Secuencias.

ProcesoCOBOT. ProcesoTrabajo.  ProcesoErrorProofi
#ETAPAS.E1060 SequenceStart Continue1 ng.Continuel #ETAPAS.E1110
1| V| 1| 1| { )
LI | I LI LI | v
#ETAPAS.E1110 #ETAPAS.E1200 #ETAPAS.E1000 #ETAPAS.E1150
| . 4 V1
Segmento 28: ETAPA 1200 - END CHAIN FB COORDINATOR
#Secuencias. #"1/0_LINE". #"I/O_LINE".
ProcesoCarga. Outputs.B2_ Outputs.B3_
#ETAPAS.E1100  #ETAPAS.E1110 FinCadena EndCycle_OK EndCycle_NOK #ETAPAS.E1200
| | | | | | Vl VI { )
11 10 1T I I L

#ETAPAS.E1200
|

#ETAPAS.E1000

1

Segmento 29:
FALLOS

Segmento 30: ETAPA 1120 - ABORTO - PERDIDA DE PALETA

GESTION DE ABORTOS /
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#AUTIStech_
#"1/O_LINE". OUT.UR_
Inputs.A2_ BitRegisters_2.
HETAPAS.E1020 PiecelnPosition I_DRY_RUN #ETAPAS.E1120
| | 1 /1 1 /1 { )
LI I/I I/I LS |

#ETAPAS.E1030
| |
LI}

#ETAPAS.E1040
| |
LI |

#ETAPAS.E1050
| |
LI}

#ETAPAS.E1055
| |
LI |

#ETAPAS.E1060
| |
LI}

#ETAPAS.E1070
| |
LI}

#ETAPAS.E1120 #ETAPAS.E1000
|

| V1

Segmento 31: ETAPA 1150 - ABORTO - FALLOS

#ETAPAS.E1040 #EstacionOK #ETAPAS.E1150
| | Vl { )}
LI I v 7
#ETAPAS.E1045 #Abort
| | | |
LI | LI |

#ETAPAS.E1048 #Reset
| |
LI} LI}

#ETAPAS.E1050
| |
LI |

#ETAPAS.E1055
| |
LI}

#ETAPAS.E1110
| |
LI}

#Secuencias.
PaletaTrabajada.
#ETAPAS.E1030 FinCadena #PaletaTrabajada
l 1|

#ETAPAS.E1048
| |
LI |

#ETAPAS.E1150 #ETAPAS.E1000 #ETAPAS.E1010 #ETAPAS.E1060
|

| V1 V1 V1

Segmento 32:

Segmento 33: ----------m-mm--- ASIGNACION DE SALIDAS DE CONTROL
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Segmento 34:

ETAPA 1000 - REPOSO

#Secuencias.
ProcesoCoordinad

#ETAPAS.E1000 or.AuxPoslnicial
| | { 1\

| LI LS |

Segmento 35:

ETAPA 1010 - ESPERANDO PIEZA

#Secuencias.
ProcesoCoordinad

#ETAPAS.E1010 or.Paso1
| [ )

|
| LI | v

Segmento 36:

ETAPA 1020 - FIJACION PRE-LECTURA

#Secuencias.
SistemaFijacion.

#ETAPAS.E1020 Waiting1
| { )

|
| LI | v

Segmento 37:

ETAPA 1025 - LECTURA MOBY

#Secuencias.
SistemaMobyRD.

#ETAPAS.E1025 SequenceStart
] { 1

|
| LI | LS |

Segmento 38:

ETAPA 1030/1048 - COMPROBAR PALETA TRABAJADA

#Secuencias.
PaletaTrabajada.

#ETAPAS.E1030 SequenceStart
] { 1

|
LI LS |

#ETAPAS.E1048
| |
LI}

#ETAPAS.E1150
| |
LI |

Segmento 39:

ETAPA 1030 - ENVIO DATOS A BASE DE DATOS
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#ETAPAS.E1030
|

#Secuencias.
PaletaTrabajada.
Waiting1
[ )

LS |

Segmento 40: ETAPA 1040 - FIJACION POST LECTURA MOBY

#ETAPAS.E1040
| |

#Secuencias.
SistemaFijacion.
Waiting2
[ )

LS |

Segmento 41: ETAPA 1045 - INSPECCION PREVIA AL TRABAJO

#Secuencias.
Procesolnspeccio

#ETAPAS.E1045 nWaiting1
| LI \ 7
Segmento 42: ETAPA 1150 - ABORTO - FALLOS
| HETAPAS.£1150 #NULL

Segmento 43: ETAPA 1050/1055 - SEQUENCE START PROCESO COBOT

#ETAPAS.E1050
| |

#Secuencias.
ProcesoCOBOT.
Waiting1
{ )

#ETAPAS.E1050
|

\ U

#Secuencias.
ProcesoCOBOT.
SequenceStart
{ )

#ETAPAS.E1055
|

\ U

Segmento 44: ETAPA 1060 - CYCLE RESULTS

#ETAPAS.E1060
|

#Secuencias.
ProcesoTrabajo.
Waiting1
[ )

LS |

#Secuencias.
ProcesoErrorProofi
ng.Waiting1
{ )

\ U
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Segmento 45: ETAPA 1070 - ESCRITURA MOBY

#Secuencias.
SistemaMobyWR.
SequenceStart

#ETAPAS.E1070
| | { 1\
| LI | LS |

Segmento 46:

ETAPA 1080 - ESPERANDO POSICION SEGURA DE LOS COBOTS / ACTUADORES

#ETAPAS.E1080

] |
LI LS |

Segmento 47:

ETAPA 1090 - PALETA LIBRE - ESCAPE COBOT

#Secuencias.
ProcesoCoordinad

#ETAP;AS.IE1O9O or.VYaiti‘ng1
Segmento 48: ETAPA 1100 - RESET RESULTADOS
| #ETAPIASiEHOO #'NU&L
| LI LS |
Segmento 49: ETAPA 1110 - CICLO DE CARGA
| #ETAPIASiE1110 #SeqStartCarga
Segmento 50: ETAPA 1150 - ABORTO - FALLOS
#TempSafetyOK
TON
#ETAPAS.E1150 #EstacionOK #Abort #Reset Time
| | Vi % N —
T#2S — PT ET

Segmento 51

: ETAPA 1200 - END CHAIN FB COORDINATOR

#Secuencias.
ProcesoCoordinad

#ETAPAS.E1200 or.FinCadena
| | { 1\

| LI LS |
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Segmento 52: GESTION DE ABORTOS /
FALLOS

Segmento 53: ETAPA 1120 - ABORTO - PERDIDA DE PALETA

| #ETAPAS.E1120 #NULL
| | { }

Segmento 54:

Segmento 55: ----------e--mem- POSICION INICIAL CADENA DE PASOS

#Secuencias. #Secuencias.
ProcesoCoordinad ProcesoCoordinad
or.AuxPoslnicial or.Posicionlnicial

| | {
LI} v 7

#Secuencias.
ProcesoCoordinad
or.Paso1

Segmento 56:

Segmento 57:
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Segmento 58: TEMPORIZADOR CICLO EN VACIO - 2seg

#AUTIStech_
OUT.UR_ #AUTIStechIN. #"1/O_LINE". #TempCicloVacio
BitRegisters_2. UR_BitRegisters. Inputs.A2_ TON
#ETAPAS.E1010 I_DRY_RUN VHOME_O PiecelnPosition Time
| | | | | I | IN Q—
T#2s PT ET
#ETAPAS.E1090 "DBI100_
{ | #AUTIStechIN. STANDARD_
UR_BitRegisters. CONTROL".
VHOME_1 ParoPosINI
| | V1
Segmento 59:
Segmento 60: ------------=--m--- FUNCIONES AUXILIARES DE CONTROL
Segmento 61:
Segmento 62: ----------------- STATUS
Segmento 63: 1D 0 - NULL
MOVE
EN —

0 IN .5 OUT1 #STATUS

Segmento 64: ID 1 - ETAPA 1000 - REPOSO
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#ETAPAS.E1000

1

MOVE

EN —

IN .5 OUT1 #STATUS

Segmento 65:

ID 2 - ETAPA 1010 - ESPERANDO PIEZA

#ETAPAS.E1010

2

MOVE
EN —

IN .5 OUT1 #STATUS

Segmento 66:

ID 3 - ETAPA 1020 - FIJACION PRE-LECTURA

IN . OUT1 #STATUS

Segmento 67:

ID 4 - ETAPA 1025 - LECTURA MOBY

#ETAPAS.E1025

4

MOVE
EN —

IN % OUT1 #STATUS

Segmento 68:

ID 5 - ETAPA 1030 - COMPROBAR PALETA TRABAJADA

#ETAPAS.E1030
5

MOVE
EN —

IN .5 OUT1 #STATUS

Segmento 69:

ID 6 - ETAPA 1040 - ENVIO NUMERO DE PROGRAMA AL COBOT

#ETAPAS.E1040
6

MOVE

EN —

IN .» OUT1 #STATUS

Segmento 70:

ID 7 - ETAPA 1045 - FIJACION POST LECTURA MOBY

#ETAPAS.E1045
7

MOVE
EN —

IN .5 OUT1 #STATUS

Segmento 71:

ID 8 - ETAPA 1048 - COMPROBAR TRABAJO DE PALETA
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#ETAPAS.E1048 MOVE
p—©& —
8 IN .x OUT1 — #STATUS

Segmento 72: 1D 9 - ETAPA 1050 - SEQUENCE START PROCESO COBOT

#ETAPAS.E1050 MOVE
EN —
9 IN .5 OUT1 #STATUS

Segmento 73: 1D 10 - ETAPA 1055 - PROCESO COBOT - SITEMA TRABAJO INICIADO

#ETAPAS.E1055 MOVE
EN —
10 IN . OUT1 #STATUS

Segmento 74: 1D 11 - ETAPA 1060 - CYCLE RESULTS

#ETAPAS.E1060 MOVE
EN —
11 IN % OUT1 #STATUS

Segmento 75: 1D 12 - ETAPA 1070 - ESCRITURA MOBY

#ETAPAS.E1070 MOVE
EN —
12 IN .5 OUT1 #STATUS

Segmento 76: ID 13 - ETAPA 1080 - ESPERANDO POSICION SEGURA DE LOS COBOTS

#ETAPAS.E1080 MOVE
EN ——
13— IN 4% OUT1 — #STATUS

Segmento 77: 1D 14 - ETAPA 1090 - PALETA LIBRE - ESCAPE COBOT

#ETAPAS.E1090 MOVE
———& —
14— IN 5 OUT1 — #STATUS

Segmento 78: 1D 15 - ETAPA 1100 - RESET RESULTADOS
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#ETAPAS.E1100 MOVE
p—©& —
15— 1IN % OUT1 — #STATUS

Segmento 79: ID 16 - ETAPA 1200 - END CHAIN FB COORDINATOR

HETAPAS.E1200 MOVE
f———EN —
16— IN 45 OUTT — #STATUS

Segmento 80: ----------------- #TIMEOUTS

Segmento 81: ID1000 - TIMEOUT LECTURA DEL MOBY

#Temp_

TimeOuts.IEC_
Timer_00
TON
#ETAPAS.E1025 Time
p———n Q
T#5s PT ET

Segmento 82: ID1001 - TIMEOUT ENVIO PROGRAMA AL COBOT

#Temp_
TimeOuts.IEC_
Timer_01
TON
#ETAPAS.E1030 Time
b——N Q
T#5s PT ET

Segmento 83: 1D1002 - TIMEOUT RECEPCION DE RESULTADOS DE TRABAJO

#Temp_

TimeOuts.IEC_
Timer_02
TON
#ETAPAS.E1060 Time
——N Q
T#5s PT ET

Segmento 84: 1D1003 - TIMEOUT ESCRITURA EN MOBY
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#ETAPAS.E1070

T#5s

#Temp_
TimeOuts.IEC_
Timer_03

TON
Time

IN Q
PT ET

Segmento 85: 1D1004 - TIMEOUT LIBERACION DE PALETA

#ETAPAS.E1090

#Temp_
TimeOuts.IEC_
Timer_04
TON
#SIEMPRE Time
1/1
/| IN Q
T#5s PT ET

Segmento 86: --------

#STATUS TIMEOut

Segmento 87: ID 1000 - TIMEOUT LECTURA DEL MOBY

#Temp_ #AUX_BOOL_
TimeOuts.IEC_ TIMEOUTS.
Timer_00.Q v TIMEOUT_00
|| EN
1000 — IN 44 OUT1 — #STATUS
#AUX_BOOL_
TIMEOUTS.
TIMEOUT_00 #Reset
{ | V't
Segmento 88: ID 1001 - TIMEOUT ENVIO PROGRAMA AL COBOT
#Temp_ #AUX_BOOL_
TimeOuts.IEC_ TIMEOUTS.
Timer_01.Q oV TIMEOUT_01
N e
1001 —IN 4 OUTT — #STATUS
#AUX_BOOL_
TIMEOUTS.
TIMEOUT_01 #Reset
{ | V't

Segmento 89: ID 1002 - TIMEOUT RECEPCION DE RESULTADOS DEL TRABAJO
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#Temp_ #AUX_BOOL_
TimeOuts.IEC_ TIMEOUTS.
Timer_02.Q MOVE TIMEOUT_02
{ | EN —
1002 IN s OUT1 #STATUS
#AUX_BOOL_
TIMEOUTS.
TIMEOUT_02 #Reset
{ | V1
Segmento 90: ID 1003 - TIMEOUT ESCRITURA EN MOBY
#Temp_ #AUX_BOOL_
TimeOuts.IEC_ TIMEOUTS.
Timer_03.Q MOVE TIMEOUT_03
{ | EN —
1003 IN 5 OUT1 #STATUS
#AUX_BOOL_
TIMEOUTS.
TIMEOUT_03 #Reset
{ | V1
Segmento 91: ID 1004 - TIMEOUT LIBERACION DE PALETA
#Temp_ #AUX_BOOL_
TimeOuts.IEC_ TIMEOUTS.
Timer_04.Q MOVE TIMEOUT_04
| | EN ——
1T
1004 IN s OUT1 #STATUS
#AUX_BOOL_
TIMEOUTS.

TIMEOUT_04

#Reset
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BSH_Fijacion_Tornillo/U30001 [CPU 1512SP F-1 PN] / Bloques de pro-
grama/ 100.- CONTROL ESTACION / 100.1.- CONTROL PPAL

FC113_PROCESO_ESTACION [FC6]

FC113_PROCESO_ESTACION Propiedades

Nombre FC113_PROCESO_ESTA- |Numero 6 Tipo FC
CION
Idioma SCL |Numeracién Manual
Titulo Autor Comentario
Familia Versién 0.1 ID personali-
zada
FC113_PROCESO_ESTACION
Nombre Tipo de da- Valor predet. Supervi- Comentario
tos sion
w Input
Modo Int
DegradadoVision Bool
w Trabajo Array[1..16]
of Bool
Trabajo[1] Bool
Trabajo[2] Bool
Trabajo[3] Bool
Trabajo[4] Bool
Trabajo[5] Bool
Trabajo[6] Bool
Trabajo[7] Bool
Trabajo[8] Bool
Trabajo[9] Bool
Trabajo[10] Bool
Trabajo[11] Bool
Trabajo[12] Bool
Trabajo[13] Bool
Trabajo[14] Bool
Trabajo[15] Bool
Trabajo[16] Bool
Output
InOut
w Temp
i Int
w Constant
N_ID_max Int 16
w Return
FC113_PROCESO_ESTA- |Void
CION
0001 //===========================================================================

0002 // AUTIS INGENIEROS S.L.U.
0003 // DEPARTAMENTO DE CONTROL Y ROBOTICA.
0004 | —
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0005
0006
0007

0008
0009
0010
0011
0012
0013
0014
0015

0016
0017
0018
0019
0020
0021
0022
0023
0024
0025
0026
0027
0028
0029
0030
0031
0032
0033
0034
0035
0036
0037
0038
0039
0040
0041
0042
0043
0044
0045
0046
0047
0048
0049
0050
0051
0052
0053
0054
0055
0056
0057
0058
0059
0060
0061

//
//
//

//
//
//
//
//
//
//
//

//
//
//
//
//

Autor: JP - AUTIS.
Revisado: JP - AUTIS.

Library: AUTIS LIBRERIA TIA PORTAL V14

Tested with: CPU 1512SP F-1 PN

Engineering: TIA Portal V14 SP1

Restrictions: -

Requirements: PLC (S7-1200 / S7-1500)

Functionality: CONFIGURACION ESPECIFICA DE LA ESTACION

Change log table:

Version Date In charge Changes applied
01.00.00 16/05/2018 JP - AUTIS First released version

FOR #i :=1 TO #N ID max DO

IF "DB1137PROCE507ESTACION".CONFIG.IDS[#i] <> 0 THEN
// Ids configurados > 0

IF #Trabajo[#i] THEN
// Si hemos trabajado el Id, ponemos a FALSE la inspeccidén y el trabajo.
// Actualizamos la base de datos espejo.

"DB113_PROCESO_ESTACION".CONFIG.TrabajO[#i] := FALSE;
"DB113 PROCESO ESTACION".CONFIG.Inspeccién[#i] := FALSE;
ELSE

// Sino hemos trabajado el Id, procedemos a evaluarlo:

IF #Modo = 1 THEN // Modo:1 -> 1 inspeccidn
"DB1137PROCE507ESTACION".CONFIG.TrabajO[#i] := TRUE;
IF #1i > 1 THEN

IF #Trabajo[#i - 1] = TRUE THEN

"DB113 PROCESO ESTACION".CONFIG.Inspeccidén[#i] := TRUE;
ELSE

"DB113 PROCESO ESTACION".CONFIG.Inspeccién[#i] := FALSE;
END IF;

ELSE

"DB113 PROCESO ESTACION".CONFIG.Inspeccidén[#i] := TRUE;
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0062
0063
0064
0065
0066
0067
0068
0069
0070
0071
0072
0073
0074
0075
0076
0077
0078
0079
0080
0081
0082
0083
0084
0085
0086
0087
0088
0089
0090
0091
0092
0093
0094
0095
0096
0097
0098
0099
0100
0101
0102
0103
0104
0105
0106
0107
0108
0109
0110
0111
0112
0113
0114
0115
0lle
0117
0118
0119
0120

END IF;

ELSIF #Modo = 2 THEN // 1/3 inspecciones
"DB1137PROCE807ESTACION".CONFIG.TrabajO[#i] =
IF (#1 <> 1 AND #i <>3) THEN

IF #Trabajo[#i - 1] = TRUE THEN
"DB113 PROCESO_ESTACION".CONFIG.Inspeccidn
ELSE
"DB113 PROCESO_ESTACION".CONFIG.Inspeccidn
END IF;
ELSE
"DB113 PROCESO ESTACION".CONFIG.Inspeccioén[#
END IF;

ELSIF #Modo = 3 THEN // 4 inspecciones
"DB113_PROCESO_ESTACION".CONFIG.TrabajO[#i] :=
"DB113 PROCESO_ESTACION".CONFIG.Inspeccidn[#i]

ELSIF #Modo = 4 THEN // 0 inspecciones
"DB1137PROCE807ESTACION".CONFIG.TrabajO[#i] =
"DB113 PROCESO ESTACION".CONFIG.Inspeccidn[#1i]

END IF;

END IF;
ELSE
"DB113_PROCESO_ESTACION".CONFIG.TrabajO[#i] := FAL
"DB113 PROCESO ESTACION".CONFIG.Inspeccién[#i] :=
END IF;
END_FOR;

TRUE;

[#1] := TRUE;
[#1] := FALSE;
i] := TRUE;
TRUE;

:= TRUE;
TRUE;

:= FALSE;
SE;
FALSE;
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0121
0122
0123
0124
0125
0126
0127
0128
0129
0130
0131
0132
0133
0134

Simbolo
"DB113_PROCESO_ESTA-
CION".CONFIG.IDs[*]
"DB113_PROCESO_ESTA-
CION".CONFIG.Inspec-
cion[*]
"DB113_PROCESO_ESTA-
CION".CONFIG.Traba-
jol*]

#i

#Modo

#N_ID_max

#Trabajo[*]

Direccion

16

Tipo
Int

Bool

Bool

Int
Int
Int
Bool

Comentario
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1. Iniciar TIAPORTAL V14

En primer lloc devem iniciar el programa des del menu d’inici de Windows o des de

la pantalla de 1’escriptori.

Una vegada inicialitzat el programa hem de prémer el “Nou projecte” i emergira una
finestra on hem de posar el nom del projecte i la ruta on anem a guardar-lo. Quan hem

introduit aquestes dades premem el bot6 “Crear”.

I Siemens

Proyecto  Edicion  “er Insertar  Online  Opciones *

E"_‘;E Guardarproyecto b ¥ i 3 Xk]! C’t

Totally Integratec

anLER "’

Dispositivos

ralt
i
|

» [ Accesos online

3 h Lector de tarjetas/memaoria USE

Crear proyecto

Mombre proyecto: |Fijacion_Tarnillas

Ruta: ‘ CAUsersiAUTIS\DeskroplFijacion_Tornillos

exle

Versian: |14 SP1

Autar: | AUTIS

Camentaria

[IB]] |

r Crear || Cancelar |

Imatge 1. Nou projecte TIA PORTAL.

Després de crear el projecte hem d’afegir el dispositiu (PLC) i els diferents moduls.

gregar dlspositivo

Nombre del disposiow
c
~ | catalogo
w Dispositivo:
1 [. Filtro. Perfil:  |<Todos=
~ » [ ET 2005 cPU
Controledores o » [ Médulos de interfaz
» [ BusAdapter
crUISIZSPF Y v v wwwvwvow V@ol
=
Relerencie: | 6ES7 512-15K010AB0 =
Ra P EA
i - » @4
~ [l Médulos d
« [ Ind
Q ~ [ cP1542s|
ications, supports consistent ssfety uplosd. I sk
» [@er200s cru supponts PROFlsate V2 48 ns bit mstruction e, o =
- » [ E1 200pro CPU S-stege protecton concept. =
5 Bl Davica som technology funcions: motion control, closed- » [l FROFIBUS
- oy ‘counting & measuring. tracing. I
PROFINET 0 controller, supports RINWT, )
upgrade PROFINET V2 3, 3 ponts, -
devioe, MRP, MIFD, transport protocol K B
‘secure Open User Communication. 57 o
Web server, DNS client. OPCUA
R server data sccess, constant bus cycle time.
routing. Runtime options, krmware V2 1
» [ Médulos servidor
» [ modulos Fotdis
< ] > » @ 7 200AL
1341 Abrit I8 vista de dispositivas Aceptar Canceler
\

Imatge 3. Afegir moduls.
Imatge 2. Afegir PLC.
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2. Entorn
El programa conté una barra de ment, d’icones, una finestra per vore resultats, una
finestra per vore ’estructura del programa, on estan les diferents carpetes del projecte,

una barra que conté diferents funcions LD, una finestra on hi ha diferents blocs de

funcio...

Totally Integrated Automation
PORTAL

snonline fa D8I X ] ] [Emnorporesc] i

» PLC_1 [CPU 1512SPF-1 PN] » Blogues de programa » Main [OB1]
] Wi EE @B @B B ED G Gl &6 = =)=
(] Fijacien_T -
W ores TR [ PR -
Version
s Disposti ~ Titulo del blogue: "Main Program Sweep (Cycle)" AL
~[@recle 0 ]
e 2
via &
via Ail
V21 s
[T
|
g
E
T00% 5]
TeromedatesT-mormacion o[ Uoiamisico |
as | Compilar | Sintaxis
Fallos  Adverien... |Hora
> [Tecnolog
> |
>
=2 vista general @ PLC1 | main 051) B ve & ha gua.
Eitnicio| | € | Fijadon_Tormiles | Ml crusersiaUTISDeskecp.. [M C\Users AUTIS\Desk... EEETY RO

Imatge 4. Vista del TIA PORTAL.

Com es veu en la finestra de 1’esquerra, tenim diferents carpetes que organitzen els
diferents elements i possibles funcions del programa, per exemple variables, tipus de
dades, taules d’observacio... A més, els diferents blocs de programa, es poden organitzar

alhora en diferents subcarpetes.

:; ¥ s & II! 'I| E, ﬂ Establecer conexidn online ;‘? Deshacer conexign online ggn’_? IE [H x :I _U -H

Imatge 5. Finestres principals.

Alhora de realitzar el programa ens mourem principalment en aquesta finestra i en

#F TH [ cuardarproyects S M #

la descrita anteriorment. Aquesta finestra es tenim diverses funcions principals com les
referents al projecte (crear, obrir, guardar, imprimir, desfer, refer...), pero tambe tenim les
referents a la comprovacio del programa (compilar, carregar programa, connexio
online...). Cal nombrar que dalt d’aquesta finestra tenim diferents desplegables on podem

accedir a diferents funcions pero dins dels desplegables, a les nombrades també.
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3. Variables

Dintre del programa podem crear tant variables locals com globals. Diferéncia de les

quals es

basa en 1’accés des de qualsevol part del programa o accés sols des del bloc en

el qual s’utilitzen. Com s’ha vist durant I’estada académica, les variables globals i locals

poden ser de diferents tipus.

La

basa en

més, en el rang que accepta aquesta

variable.

Array: Estructura de dades composta per un nombre fixe de components del
mateix tipus de dades.

Bool: Valor de bit: TRUE o FALSE.

Byte: Seqiiéncia de 8 bits. Podent-se representar enters, binaris, octals o
hexadecimals.

Char: Caracter amb una longitud de 8 bits.

Dint: Nombre enter de 32 bits. Consta de dos components: signe i valor numeric.
DWord: Seqliéncia de 32 bits. Podent-se representar enters, binaris, octals o
hexadecimals i sequiencies decimals.

Int: Nombre enter de 16 bits. Consta de dos components: signe i valor numeric.
LInt: Nombre enter de 64 bits. Consta de dos components: signe i valor numeric.
LReal: Nombre decimal de 64 bits. Consta de 3 components: signe, exponents de
11 bits en base 2 i mantissa de 52 bits.

Real: Nombre decimal de 32 bits. Consta de 3 components: signe, exponents de
8 bits en base 2 i mantissa de 23 bits.

String: Cadena de maxim 254 caracters.

Struct: Estructura de dades composta per un nombre fixe de components diferents
tipus de dades.

Time: temps interpretat en mil-lisegons. La representacio conté dies, hores,
minuts, segons i mil-lisegons,

Word: Seqliencia de 16 bits. Podent-se representar enters, binaris, octals o

hexadecimals, BCD i seqliéncies decimals.

jacion_Tomillos » PLC_1 [CPU 15125F F-1 PN] > Variables PLC » Tabla do variables estandar [51]

diferencia en el nombre de bits es

el que ocupa en la memoria pero, a

Imatge 6. Taula de variables estandard.
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4. Llenguatge de programacio

Per a obtenir el control de qualsevol PLC cal enviar-li la informacio en un llenguatge

de programaci6 possible per a ’autdomat. Com qualsevol programa de programacié, TTA

PORTAL compta amb la possibilitat d’utilitzar diferents llenguatges en els diferents

blocs. Aquest llenguatge 1’elegim quan creem un nou bloc. Entre ells trobem:

KOP: Diagrama de contactes. Utilitza la logica booleana mitjancant contactes
eléctrics en serie o paral-lels. Aquest també és el més intel-ligible pels tecnics
electrics.

FUP: Diagrama de funcions. Totes les funcions es representen mitjangant
funcions logiques com AND, NOT, OR, XOR... A més, inclou funcions
matematiques complexes en forma de blocs.

AWL: Llista d’instruccions. Dona instruccions en un nivell molt baix de
programacid per a que el PLC no perda temps en traduir la informaci6. Gran
tamany de codi quan el procés és complexe.

SCL: Llenguatge d’alt nivell. Proporciona senténcies de bucles 1 condicions.

Molta utilitat a I’hora del calcul de férmules, algoritmes 1 analisi d’informacio.

‘Totally Integrated Automation
e PORTAL

)|

epaii ] 50

B

<
ST EXTRCTN e )

Imatge 7. Nou bloc
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5. Marques del sistema
Cal dir que aquest programa compta amb la possibilitat de 1’activacio d’unes marques
del sistema o marques de cicle, que ja compten amb funcions internes, com poden ser

trens de polsos, i per tant ocupen llocs de memoria del PLC.

Aquestes marques s’han d’activar des de les caracteristiques del PLC.

Totally Integrated Automation
o] - PORTAL

[ Vista topoligica | Vista de rerdes | I Vista de dispositivas ||

|[100% - —

Propiedades |Timlnf 5] Y Diagnsstico |

Bits dix marcas de citlo
(] activer utiizacion del buee ge menes de cielo

[ vis general | Main @81 J S Tabladevan | Pl

Imatge 8. Activacio de les marques.

6. Realitzacié del programa

La realitzaci6 del programa s’ha de fer des de la carpeta blocs de programa, des d’on
podem dividir aquest en diverses subcarpetes i aixi organitzar-ho millor. Podem anar
afegint els blocs 1 dins d’aquests els segments que siguen necessaris per a 1’execucio del

projecte.

D’aquesta manera es pot realitzar la programaci6 de forma estructurada i adequada a

cada situacio.

| jacion_Turnilos » PLC.1 [CPU 15125 F-1 PN] > Blogues de programa » Main [081]

Dispositivas: 5|

e LI e LR R Z

S -

= Titulo del bloue: Wi Frersn Sy G

~  Segmentol:

Imatge 9. Realitzacioé de la programacio.
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7. Verificacio del programa

La comprovacié del programa es realitza durant la compilacid. Els possibles errors o
avisos es mostren en la finestra de compilar. Ahi ens apareix el segment en el qual tenim

I’error. Aquesta compilaci6 també es dona de forma automatica al carregar el programa

al PLC.

Imatge 10. Finestra compilar

8. Transferéncia del programa

Per a transferir el programa al PLC, cal polsar el simbol de carregar en al dispositiu,

on s’iniciara la buscada d’aquest, dient alhora el sistema de comunicacid entre els dos

elements. i

9. Connexi6 on-line

Al establir connexié on-line, podem accedir a la § Establecer conexion online

connexié i programa del automat per vore el funcionament.
Imatge 81. Connexid on-line.
A més, tenim la possibilitat de monitoritzacio del sistema

per vore el correcte funcionament i el que fa cada eixida en cada moment. %
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