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Resumen

En este documento se va a explicar el funcionamiento de un taladro que
se desplaza mediante una bancada automatizada que se puede mover
en las coordenadas x e y, es decir, hacia la derecha o hacia la izquierda,
todo a través de un control por autdbmata Modicon 340 de la marca
telemechanique, gobernado por un software de Schneider llamado Vijeo
Designer V6.1 y Vijeo Webgate a través de cualquier pantalla tactil (HMI)
de marca Schneider, también a través de la propia web o incluso con
nuestro dispositivo movil Android con la app de Schneider Design Air
Plus.

Este proyecto contiene todo el disefio de los circuitos eléctricos y
electronicos, ademas de la programacion del automata programable a
través de Unity Pro XL V8.0 enlazado con la pantalla disefiada via Vijeo

Designer y su conexion de Vijeo webgate a la red.
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1. Objeto del proyecto

Este documento tiene como objetivo la automatizacion de un taladro para poder
hacer agujeros en cualquier tipo de superficie lisa

Aqui se mostraré el disefio de todo el proceso desde el control del autdbmata
hasta el mismo control via internet o android de la maquina.

2. Motivacion

La motivacion de este proyecto es académica, ya que marca el final del Grado
en ingenieria eléctrica, pero es también un reto personal de poder mostrar que
puedo conseguir cualquier objetivo, y asi demostrar lo aprendido durante estos
altimos cuatro afos, a la vez que presentarme en lo que podria ser una
situacion real.

3. Justificacion

Este montaje se ha realizado por la disponibilidad debido a que esta ubicado en
el laboratorio F1L3 de la UPV del Campus de Alcoy, ademas de todas las
facilidades que se han dado a la hora de necesitar autébmatas, software,
hardware y cualquier otro material que se haya necesitado durante todo el
proceso.

4. Proceso

La automatizacion no conlleva solo la automatizacion del proyecto, sino que se
deben conocer todas las caracteristicas y los datos técnicos de cada
componente, aunque sean datos mecanicos, hay que conocer todos los
detalles, por minimos que sean todo influye.

Disponemos de dos carros de acero uno sobre el otro, un carro se mueve en el
eje X y el otro carro se desplaza en el eje Y, mientras que hay un taladro que
se desplaza en el eje Z a través de la accidén de una electrovalvula que mueve
un piston neumatico.

Todo el sistema para mover la estructura esta hecho con cadenas y engranajes
conectados a motores para conseguir un desplazamiento entre si.

Se han empleado dos motores uno para el desplazamiento de derecha e
izquierda, mientras que el otro manejara el desplazamiento hacia delante y
hacia atras









Las especificaciones técnicas que cumple la maquina son las

siguientes:

Dimensiones: 1,8x0,9m

Altura: 0,58 m

8 engranajes: 16 dientes

2 engranajes: 12 dientes

6 finales de carrera: en los extremos de los ejes

2 motores trifasicos: 0,18 kW y cos ¢ = 0,64 - 0,68
Maquina de taladrar: 500 W

Electrovalvula: 0,15 -0,7 MPa

Pistdbn Neumatico: 1 Mpa

La gran mayoria de los elementos eléctricos se encuentran en un cuadro de un
0,4 x 0,5 m que contiene un contactor, un interruptor automatico, dos
variadores de frecuencia para los motores trifasicos y todas las regletas de
conexion.



En las siguientes figuras se puede ver cada parte de la maquina.
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5. Planteamientos

El proceso consta de varias fases, puede taladrar en cualquier coordenada que
se marque en pantalla, se puede manejar y desplazar manualmente y ademas
realizar diferentes programas que ya tiene grabados como hacer cuadrados,
pentagonos, rallas en diagonal, buscar el centro o incluso hacer un
reconocimiento de su zona de trabajo para mantenimiento.

b\

A continuacién describiremos el principio de funcionamiento de cada una de las
fases realizadas, y en los siguientes apartados se iran viendo las soluciones
gue hemos escogido.

El prototipo se ha creado para realizar la funciéon de agujerear en cualquier
coordenada que se le indique. El proceso se puede iniciar desde cualquier
punto accesible al taladro.

Comenzara al activar la variable “IR”, es una variable que se ha creado para
ordenar a la maquina cuando comenzar el proceso automatico, aunque
también se ha creado otra variable “izq” para poder usar el modo de
movimiento manual.

A partir de este momento, con la variable IR activada podremos navegar por el

programa creado para situar la maquina en las coordenadas que insertamos o
también utilizar los programas ya insertados para que realice diferentes
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maniobras como perforar los agujeros de cada esquina de un cuadrado o
pentagono, hacer agujeros en diagonal, buscar el centro de la tabla o incluso
una opcion de reconocimiento que se utilizaria en labores de mantenimiento de
la maquina.

El funcionamiento consiste primero en apretar el pulsador Start para activar IR,
y poder insertar los valores x e y deseados, automaticamente el taladro se
colocaré en la posicion marcada, después de esto pulsando el botén Drill
activaremos el giro del taladro y gracias a la accion de el boton EV se activara
un pistdbn neuméatica que comenzara el descenso del taladro hasta la superficie
a taladrar, la vuelta y mandar el taladro hacia arriba de nuevo se deberan
activar apretando los botones nombrados.

Si activamos IR y el boton Manual ya podremos mover el taladro con las
flechas de la pantalla, el uso del taladro es igual al anterior descrito.
Finalmente en la pantalla de Program podremos escoger diferentes programas
ya insertados en el programa con unas coordenadas determinadas como Px y
Py, con esto el taladro realizara:

-Cuadrado: El taladro tiene cuatro puntos marcados, nhada mas se active
el botdn con la figura de un cuadrado el taladro comenzara
inmediatamente, ird al primer punto marcado, activara el taladro y acto
seguido el descenso del taladro, una vez hecho esto, el taladro vuelve a
subir se desactiva y pasa al siguiente punto marcado para volver a
realizar el mismo movimiento en cada punto marcado hasta acabar en el
altimo punto en espera.

-Pentagono: El taladro tiene cinco puntos marcados, nada mas se active
el botdn con la figura de un pentagono el taladro comenzara
inmediatamente, ird al primer punto marcado, activara el taladro y acto
seguido el descenso del taladro, una vez hecho esto, el taladro vuelve a
subir se desactiva y pasa al siguiente punto marcado para volver a
realizar el mismo movimiento en cada punto marcado hasta acabar en el
altimo punto en espera.

-Diagonal: El taladro tiene cuatro puntos marcados, hada mas se active
el boton con la linea en diagonal el taladro comenzara inmediatamente,
ird al primer punto marcado, activara el taladro y acto seguido el
descenso del taladro, una vez hecho esto, el taladro vuelve a subir se
desactiva y pasa al siguiente punto marcado para volver a realizar el
mismo movimiento en cada punto marcado hasta acabar en el Gltimo
punto en espera.

-Centro: Este desplazamiento consiste en buscar el centro de la
superficie a agujerear, aunque la accion del taladro sera manual.

-Reset: Este boton se ha creado por futuras razones de mantenimiento,
ya gque gracias a este programa el taladro se mueve a cada esquina de
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su zona de trabajo atil y finalmente al centro sin activar ni el taladro ni el
piston neumatico.

Hay también un pulsador de emergencia, ya que la seguridad es muy
importante, y ademas hay cuatro finales de carrera en cada esquina y dos mas
en la mesa que son los finales de carrera primarios en el programa, los cuatro
nombrados antes solo son de extrema precaucion por si ocurriera algun error
grave que provoque un movimiento no controlado del prototipo, la funcién de
todos es cortar la tension en los variadores, desactivar el taladro, el pistony a
la vez desactivar el programa hasta nueva orden.

Nunca se debera de manipular la maquina con tension.
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6. Exposicion de las soluciones escogidas

A continuacion se analizaran las distintas opciones y soluciones adoptadas
para la realizacion del proyecto.

Se diferencian las diferentes partes en la automatizacion:

1. Disefio de los circuitos de potencia

2. Disefio de los circuitos de mando

3. Disefio del programa del autbmata programable

4. Disefio del programa de control

5. Instalacion de las maquinas
Los dos primeros apartados son parecidos. Los circuitos de potencia son los
gue normalmente se encargan de distribuir la energia entre receptores que
necesitan potencias elevadas, ya que existen motores en la instalacion

Los circuitos de maniobra manejan pequefias tensiones, pero controlan todo el
circuito de potencia.

6.1. Autdbmata programable y software

Dig Bl 24 Vdc

8Q Relays

AL ARANABRENS D

JEGREO
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Facilidad:

Se ha utilizado un automata programable Telemecanique modicon
340 con un modulo CP342020 con conexion a ethernet, un
modulo AMM 0600, dos modulos DDM 16025. Todo el conjunto es
compatible con el software de Unity de Telemechanique y Vijeo de
Schneider, que nos permitira total manejabilidad con un HMI, por
la web o incluso con un dispositivo Android.

Mayor longevidad de las instalaciones eléctricas

Con el uso de automatas evitamos el desgaste fisico de los
contactos y asi alargamos la vida de la maquina.

Localizaciéon de errores

Gracias a las entradas digitales aumenta la posibilidad de
encontrar fallos en todo el montaje y asi sera mas sencilla la
reparacion

Construccién robusta y de montaje sencillo

La caja base y todos los médulos de ampliacion del automata son
bloques pequefios, manejables y robustos. No necesitan
ventilacion.

Los modulos de ampliacion se enchufan en los elementos de bus,
donde se atornillan a prueba de vibraciones. Los elementos de
bus se enganchan sobre un carril normalizado.

Inmune a interferencias

En una aplicacion como la presente se necesita protecciones
contra ruidos, interferencias y corrientes parasitas. En las fabricas
donde hay aparatos de elevada potencia se emiten interferencias
altas, entonces se necesita un dispositivo con inmunidad. La
electrénica del dispositivo ofrece inmunidad frente a las
interferencias.

Actualidad

Se ha creado una pantalla de control con manejabilidad desde
HMI, red y Android para adaptar la maquina al uso de software
industrial actualmente usado en todo el mundo.

Con esto permitimos el uso de la maquina desde cualquier
ubicacion si fuese necesario.
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6.2. Proteccion de la instalacion

6.2.1. Proteccién contra sobreintensidades

Todo circuito estara protegido contra los efectos de las
sobreintensidades que puedan presentarse en el mismo, para lo cual la
interrupcion de este circuito se realizara en un tiempo conveniente o
estara dimensionado para las sobreintensidades previsibles.

Las sobreintensidades estan motivadas por:

e Sobrecargas debidas a los aparatos de utilizados o defectos de
aislamiento de gran impedancia.

e Cortocircuitos.

e EXxcepto los conductores de proteccidn, todos los conductores que
forman parte de un circuito, incluyendo el conductor neutro o
compensador, estaran protegidos contra los efectos de las
sobreintensidades.

1. Proteccion contra sobrecargas. El limite de intensidad de corriente
admisible en un conductor ha de quedar en todo caso garantizada por el
dispositivo de proteccion utilizado.

Para la proteccion del conductor neutro o compensador se tendra en
cuenta:

e Cuando el conductor neutro o compensador del circuito tenga una
seccion inferior a los conductores de fases o polares, y pueda
preverse en él sobrecargas que no hagan actuar a los dispositivos
de proteccién destinados exclusivamente a aquellos, se colocara
un dispositivo de proteccion general que disponga de un elemento
gue controle en el conductor neutro o compensador, de forma que
haga actuar el mismo cuando la sobrecarga en este conductor
pueda considerarse excesiva.

El dispositivo de proteccion general puede estar constituido por un
interruptor automatico de corte omnipolar o por un interruptor
automatico que corte Unicamente los conductores de fase bajo la
accion del elemento que controle la corriente en el conductor
neutro.

¢ Enlos demas casos, se admite que la proteccion del conductor
neutro o compensador esta convenientemente asegurada por los
dispositivos que controlan la corriente en los conductores de fase.
Como dispositivos de proteccion contra sobrecargas seran
utilizados los fusibles calibrados de caracteristicas de
funcionamiento adecuadas o los interruptores automaticos con
curva térmica de corte.

2. Proteccidn contra cortocircuitos. En el origen de todo circuito se
establecera un dispositivo de proteccion contra cortocircuitos cuya
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capacidad de corte estara acorde con la intensidad de cortocircuito que
pueda presentarse en el punto de su instalacion. Se admite, no obstante,
gue cuando se trate de circuitos derivados de uno principal, cada uno de
estos circuitos derivados disponga de proteccion contra sobrecargas,
mientras que un solo dispositivo general pueda asegurar la proteccion
contra cortocircuitos para todos los circuitos derivados.

Se admiten como dispositivos de proteccion contra cortocircuitos los
fusibles de caracteristicas de funcionamiento adecuadas y los
interruptores automaticos con sistema de corte electromagnético.

6.2.2. Situacion de los dispositivos de proteccion

En general, los dispositivos destinados a la proteccion de los circuitos se
instalaran en el origen de éstos, asi como en los puntos en los que la
intensidad admisible disminuya por cambios debidos a seccion,
condiciones de instalacion, sistema de ejecucion o tipo de conductores
utilizados.

6.2.3. Caracteristicas de los dispositivos de proteccion.

Los dispositivos de proteccion cumpliran con las condiciones generales
siguientes:

e Deberan poder soportar la influencia de los agentes exteriores a
que estén sometidos, presentando el grado de proteccion que les
corresponda de acuerdo con sus condiciones de instalacion.

e Los fusibles irdn colocados sobre material aislante incombustible,
y estaran constituidos de forma que no puedan proyectar metal al
fundirse. Cumpliran la condicién de permitir su recambio bajo
tension de la instalacion sin peligro alguno. Deberéan llevar
marcada la intensidad y tension nominales de trabajo para las que
han sido construidos.

e Los interruptores automaticos seran los apropiados a los circuitos
a proteger respondiendo en su funcionamiento a las curvas de
intensidad-tiempo adecuadas
Deberan cortar la corriente maxima del circuito en que estén
colocados sin dar lugar a la formacién de arco permanente,
abriendo o cerrando los circuitos sin posibilidad de tomar una
posiciéon intermedia entre las correspondientes a las de apertura 'y
cierre. Cuando se utilicen para la proteccion contra cortorcircuitos,
su capacidad de corte estara con la intensidad de cortocircuito que
pueda presentarse en el punto de su instalacion, salvo que vayan
asociados con fusibles adecuados que cumplan este requisito.
Los interruptores automaticos llevaran marcada su intensidad y
tensiones nominales, el simbolo de la naturaleza de corriente en
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gue hayan de emplearse y el simbolo que indique las
caracteristicas de desconexion, de acuerdo con la norma que le
corresponda, o en su defecto, iran acompafadas de las curvas de
desconexion.

6.2.4. Cuadros de distribuciéon

En el origen de toda instalacién y lo mas cerca posible del punto
de alimentacion a la misma, se colocara un cuadro de distribucion
en el que se dispondran un interruptor general de corte omnipolar,
asi como los dispositivos de proteccidon contra cortocircuitos y
sobrecarga de cada uno de los circuitos que parten de dicho
cuadro.

El cuadro de ha realizado con materiales homologados.
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6.3. Justificacion de los elementos utilizados
Contactores:
Una vez se ha conseguido realizar el circuito de maniobra de un motor, y
se ha protegido el circuito de potencia del mismo. Se ha de disponer de
un dispositivo de potencia que abra o cierre automaticamente la linea de
alimentacion del motor. Los contactores realizan dicha funcion. Se han
utilizado en el proyecto los contactores de Telemechanique de tipo
LC1DO09 BD por las siguientes caracteristicas:

1. Para controlar la activacion del taladro.

2. Contactos auxiliares provistos de apertura forzosa para garantizar
una vigilancia segura de los contactos principales.

3. Exento de materiales contaminantes y perjudiciales para la salud,
como son el amianto y el cadmio.

4. Unos contactos auxiliares Normally Closed o Normally Open.
5. Posterior variacidbn o ampliacion de la composicion de contactos

auxiliares.

Interruptor automatico trifasico:

20



Un interruptor automatico o disyuntor se emplea como dispositivo de
proteccion es capaz de abrir un circuito magnético cuando la intensidad
gue por él circula excede de un determinado valor, para no causar dafios
a los equipos eléctricos, en este caso 63 A y una tension nominal de 415

V.
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Motores trifasicos:

Para el desplazamiento de la maquina de taladrar se ha utilizado 2
motores trifasicos, uno por cada eje. Se han conectado en estrella como
se puede ver en la figura.

Se ha aprovechado los dos variadores de frecuencia para controlar el
sentido del giro y también controlar la velocidad de los motores.

22



Maquina de taladrar:

Para agujerear se ha utilizado una maquina de taladrar normal y
corriente de 500w, 50 Hz, 2,3 A'y 3000 rev/min

Variador de frecuencia:
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Pistébn neumatico:

Se ha escogido un pistén de neumatica SMC, para hacer subir y bajar la
maquina de taladrar, mediante sus conductos por donde entra el aire a
presién. Si entra el aire por el conducto de abajo el piston se mantendra
arriba o si por el contrario entra el aire por el conducto de arriba el pistén
bajara.

La presion maxima que puede soportar es de 1 M Pa, mas que suficiente
ya la presion que se proporciona es de 0,7 Mpa.
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Sensor Lineal:

—

La funcion de estos es que el programa sepa la situacion donde esta
situada la maqueta y estos limitan la zona donde el taladra no avanzara,
estos siempre mostraran en pantalla donde estan en cada momento.

Electrovalvula:

Una electrovalvula es un dispositivo disefiado para controlar el flujo de
un fluido a través de un conductor como puede ser una tuberia. Tiene
dos partes fundamentales: el solenoide y la valvula. El solenoide
convierte la energia eléctrica mecanica para actuar la valvula.

Se ha utilizado este dispositivo de una entrada y dos salidas, para
inyectar aire a presion por uno u otro conducto del piston los cuales
hacen subir o bajar el piston de neumatica. Se ha elegido una
electrovalvula SMC SY5120-5L0U-01-Q, la cual tiene una entrada por
donde entra el aire a presion y dos salidas, la de arriba para subir el
piston (por defecto) y la otra para bajarlo, cuando se activa el solenoide.
Soporta unas presiones entre 0,15 y 0,7 MPa. El solenoide se activa a
24V de continua, lo cual hace cambiar de conducto de salida.
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Es una CPU todo en uno. Tiene sistema multitarea para tiempo réflex
garantizado. Tiene puerto USB para programacion integrado en todas

26



las CPUs y 2 puertos adicionales como desee: Ethernet, CANopen,

El modbus es extremadamente compacto, el nuevo autbmata Modicon
M340 incluye toda la flexibilidad y los servicios de un autdmata de gama
alta. En el centro de la aplicacion, ofrece soluciones integradas de
Plug&Work con otros dispositivos Telemecanique. Directamente sobre
Su escritorio, la gran capacidad de la oferta Unity facilita y reduce el
tiempo de programacion. Modicon M340 es realmente el pequefio
gigante. Se aplica a maquinas complejas (empaguetado, textil,
tratamiento de material, equipos elevadores...), maquinas de fabricacion,
de infraestructuras y es un microautomata.

Pantalla HMI:

Las nuevas terminales Magelis STO y STU se adaptan a sus
necesidades ofreciéndole mayor flexibilidad, mayor capacidad de
comunicacién y un revolucionario sistema de montaje rapido y facil.

« Vijeo Designer , el software de configuracion facil y potente

o Alimentacion de 24 VDC

e Puertos seriales RJ45 ,RS485/RS232 multiprotocolos

o Puerto mini-USB, lista para usar memoria USB, teclado y mas...
Magelis STU

o Pantalla a color de alta definicion TFT — QVGA
o Disponible en dos tamafios de pantalla:
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o HMISTUB55(3.5” ) o HMISTU855 (5.7”)
Montaje tipo botdn 22 mm Schneider Electric
Puerto Ethernet RJ45 10/100 Base T
Acceso remoto via el explorador de Web Gate.

Montaje revolucionario con los clips Magelis Spring para el STO y
un sistema de boton para el STU

Equipadas para comunicarse con equipos Schneider Electric y
terceros

Interfaz de operador de alto rendimiento y a precio accesible

Los modulos contindan alimentandose a 24 Voltios los digitalesy a 5
Voltios los analégicos. Para esto se ha usado una fuente de alimentacion
de tensién continua.

Finales de carrera:

La funcion de los finales de carrera también conocidos como detectores
electromecanicos, es detectar un objeto, en nuestro caso alguno de los
carros, mediante el contacto fisico.

Consisten en un cabezal que es accionado por el objeto, haciendo
conmutar los contactos eléctricos del final de carrera, detectando asi su
presencia. Esta formado por tres elementos:

1.

2.

3.

Dispositivo de ataque: Actla sobre el grupo de contactos y puede
ser de diversos tipos como rodillos, varilla, rodillo extensible,
varilla elastica, etc...en este caso se han utilizado rodillos.
Cabezal de mando: Aloja el soporte mecéanico del dispositivo de
ataque.

Cuerpo: Contiene los contactos del interruptor.

Su principal caracteristica es su resistencia a impactos y vibraciones.
Los finales de carrera elegidos han sido telemechanique XCK-M. Los
cuales soportan una intensidad de 3 A y una tension de 500 V. Es

posible conectarlos como NC o como en el presente proyecto NO. Su

funcion es detectar los extremos de cada eje.
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Compresor:

Un compresor disminuye el volumen de una determinada cantidad de
aire y aumenta su presion por procedimientos mecénicos. El aire
comprimido posee una gran energia potencial, ya que si eliminamos la
presion exterior, se expandiria rapidamente. El control de esta fuerza
expansiva proporciona la fuerza motriz de muchas maquinas de
herramientas.

Por eso se ha utilizado un compresor de la marca JOSVAL en este
proyecto, para proporcionar la presion necesaria, en este caso 0,7y 0,5
MPa, al circuito de neumatica, el cual tiene como finalidad hacer subir y
bajar el pistén.

Tubos neumaticos:

Se han usado tubos neumaticos FESTO de dos secciones diferentes. La
seccidn mas gruesa se usa para la salida del compresorde 6 x 1 y la
mas fina de 4 x 0,75 para la entrada de la electrovalvula, se ha utilizado
reductor neumatico para reducir la seccién del tubo.

Regletas:

Se han utilizado dos regletas, las cuales se ha atornillado al motor
utilizando los tornillos que sujetan el ventilador, como se puede observar
en la figura se ha utilizado para proporcionar 24 V de corriente continua
a la electrovélvula y la otra para los 230 V de corriente alterna que
necesita la maquina de taladrar.

Soportan una tension de 400 V, una corriente de 10 A y una temperatura
de 85°C.
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Enchufe:

Con la finalidad de conectar la maquina de taladrar se ha utilizado un
enchufe de la marca Hager, para que sea mas practico y permita
cambiarla por otra de diferentes caracteristicas.

6.4. Principios de funcionamiento de los programas de control

El programa del PC considera los registros del autémata programable
como suyos propios. De esta forma solamente tiene que leerlos y actuar
en consecuencia. Si se necesita escribir en ellos, se procede de igual
forma. En realidad son tratados como simples variables.

Tanto el programa del automata como el PC se basan en la ejecucién de
instrucciones de forma secuencial, esto es, una vez finalizado el
recorrido completo de programa, modifica las salidas y posteriormente
comienza nuevamente su primera instruccion.

El autdmata consulta los estados de sefial de todos los médulos de
entrada (digitales y analégicos), y forma la imagen de proceso de las
entradas, denominada PAE.

Una vez ha realizado esta copia de las sefiales de entrada, comienza el
procesamiento del programa. La unidad de control toma de la memoria
interna del programa (instruccion por instruccion), y las ejecuta. Para ello
establece combinaciones, efectla célculos con los datos de la PAE y
considera los estados de los temporizadores, contadores, otros bloques
de funcioén, asi como las marcas.

La unidad de control del automata deposita el resultado del
procesamiento del programa en la imagen del proceso de las salidas
PAA.

La unidad de control del automata solo transfiere a los médulos de
salida, temporizadores y contadores, los estados de sefial contenidos en
la imagen de proceso de las salidas PAA cuando ha finalizado el
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recorrido del programa, esto es, al final de un ciclo. Ahora puede
comenzar de nuevo el ciclo.

La programacion mediante Unity XL PRO v8.0 del autémata es
totalmente estructurada y utiliza una estructura mono tarea. En la figura
se aprecia todo lo explicado anteriormente.

Gestidn del sistema

| Lectura de las entradas |

ﬁ STOP

RUMN

| Ejecucidn del programa | {E

|Ac‘tua|izacién de las salidas |

La forma de representacion escogida para programar el autébmata ha
sido LD y SFC, es decir Ladder Diagram y Sequential Function Chart. Ya
gue es una forma sencilla y muy visual.

En Unity el editor LD posibilita la programacién grafica del ladder segun
IEC 1131-3.

La estructura de un programa LD equivale a un circuito de corriente para
conmutadores de relé.

En el lado izquierdo del editor LD se encuentra la denominada barra de
alimentacion izquierda. Esta barra de alimentacion izquierda
corresponde a la fase (conductor L) de un circuito de corriente. Al igual
gue en un circuito de corriente, en la programacion LD sélo se editan los
objetos LD que estén conectados a una fuente de alimentacion , es
decir, que estén conectados a la barra de alimentacion izquierda.

La barra de alimentacién derecha equivale al conductor neutro.

Las propiedades de un programa LD son:
e Una seccion LD tiene un ancho de entre 11 y 64 columnas y entre
17 y 2000 filas. (se pueden cambiar).

e Los programas LD estan basados en celdas, es decir, en cada
celda se puede colocar un Unico objeto.
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Representacion de un programa LD:

Bara de aimentaciin iaquierda

/ Direcoionas Barra de alimentacion derecha
topolagicas \
%10 56 WIMN155 % Q202
_‘ " | #| ! 3
}_ |/ | 5
%M 56 /
Namero de ejecucion Bobina
e Campo de wigilancia bl
Contacto \‘ Funcidn ™~ Variable
8 Error \
%130 56 HOR -~ $QW23 | Eror
oM e tario
% Q2 Varsl
| | 1 ouT {; ‘x}_‘
1T
% Q3 | E1061 Simbolo ndefnido “‘Vane® |
| | m2 /

Quickinfo

Con Unity también tenemos el editor SFC que es un control de
secuencia compuesto por secciones de transicion y secciones de accion.
Las secciones SFC solo se admiten en la tarea master del proyecto.
Cada seccion SFC contiene uno o mas escalones SFC (cadenas
secuenciales). Una seccion SFC esta compuesta por una ventana con
una sola pagina. La ventana tiene una rejilla 16gica de fondo con 200
lineas y 32 columnas.

Sus propiedades son las siguientes:

e Los pasos, las transiciones y los saltos necesitan una celda para
cada uno.

e Las bifurcaciones y las conjunciones no necesitan disponer de su
propia celda, sino que se insertan en la celda del paso o de la
transicion correspondiente.

e Por cada seccion SFC (incluyendo todas sus secciones de marco) se
puede ubicar un maximo de 1024 pasos.

e Por cada seccion SFC (incluyendo todas sus secciones de macro)
puede haber un maximo de 100 pasos activos (Multi-Token).

e Por cada seccion SFC se puede activar al mismo tiempo un maximo
de 64 pasos (Multi-Token).

e A cada paso SFC se le puede asignar un maximo de 20 acciones.
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Representacion de una parte de seccion SFC:

Cordciin de transciin
(wakor de rtomo de una
i de transioin)

e
541
¥ Paso i
™
A y "
ek
1 5 3 = -
a4z S48 Bifurcacion smutnas
‘H‘ Pasza
P T4zl T~ Bifscackn sberdtha
W11 i LI03
[E1061 Shebolo mdefinido *VariC |
| |

£43 48 540 547
T43

104 D 5

‘"""\.
Condoén detrnsiln | Conneion abemativa
544 547 (drecoidn topoldga booleana)
1
-
| Condicain de transicin (iberd bodleana)
M54 1
‘H‘* Paso de rmacm

Retumn '
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7. Calculos necesarios

En este apartado veremos los calculos que se han realizado para saber que
componentes de la maqueta escoger.

Intensidad de linea de los motores trifasicos

La expresion (1) define la intensidad en un circuito trifasico

P
! V3V rMS COSQ

(1)

_ 0,8-103
! V3-Vi,rMS COSP

2)
Siendo:

P = potencia que se transporta en vatios

Vi rus = Valor eficaz de la tension entre fases en voltios

cos@p = Factor de potencia del motor
Potencia total consumida
Las potencias totales de las maquinas vienen dadas por las potencias parciales
gue consumen sus respectivos motores, en el presente proyecto se han
utilizado 3 motores:

Dos motores trifasicos de la misma potencia y el de la maquina de taladrar que
es monofasico.

Pt = Fimotor horizontal + Pmotor Vertical + Ptaladro (3)
P, =180 + 180 + 500 (4)

Relacion de transmision y velocidad del engranaje conducido

Z
Ry = Z_i )
12 3
Rt:1_6:2:0’75 (6)
w, = 1380 rev/min = 144, 51 rad/s (7)
W, =wq - R, =144,51 rad/s - 0, 75 =108, 38 rad/s (8)

Siendo:

Z, = Numero de dientes del pifion conductor.
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Z, = Numero de dientes del engranaje conducido.
R; = Relacion de transmision.

w, = Velocidad angular del motor y por tanto del pifibn conductor en
rad/s.

w, = Velocidad angular del engranaje conducido en rad/s.

Velocidad del carro

Se ha utilizado la siguiente expresion (9) para calcular la velocidad lineal
tedrica que alcanza el carro. Transformando la velocidad angular del motor en
lineal, es una aproximacion, ya que no se ha tenido en cuenta muchos
parametros reales como el rozamiento, la inercia...

v=0,017 - 108,38 =1,84m/s  (10)

Siendo:

R = El radio del engranaje en metros.
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8. Programas Unity PRO XL v8.0

8.1. Elementos del Unity PRO

En este apartado se va a mostrar los elementos del editor LD y SFC
utilizados para realizar el proyecto y también algunos otros muy
importantes.

Los elementos se pueden ver en la siguiente figura, y los bloques de
funcién existentes también.

Elementos LD
Tipos de contactos

Designacion Representacion Descripcion
Normalmente abierto AHX En el caso de los contactos normalmente abiertos, el estado de la
l_ conexién de la izquierda se transfiere a la conexion de la derecha

si el estado del parametro booleano real cormespondiente
(indicado mediante xxx) esta activo. De lo contrario, el estado de
la conexidn derecha estd Inactivo.

Normalmente cerrado KHA En el caso de los contactos normalmente cerrados, el estado de
_{ ; }_ la conexién de la izquierda se transfiere a la conexion de la
derecha si el estado del parametro booleano real correspondlanle
(indicado mediante xxx) esta inactivo. De lo contrario, el estado de
la conexion derecha esta inactivo.

Designacién Representacion ' Descripcion

Contacto para detectar o En el caso de estos contactos, la conexién derecha de un ciclo de

transiciones positivas 4| P }7 programa estd activa si la transferencia del parametro real
correspondiente (indicado mediante xxx) pasa de inactivo a activo

y el estado de la conexidn izquierda esta activo al mismo tiempo.

De lo contrario, el estado de la conexion derecha es 0.

Consulte también Defeccion de flancas, pagina 401.

Contacto para detectar XN En el caso de estos contactos, la conexién derecha de un ciclo de

fransiciones negativas _| N }_ programa esta activa si la transferencia del parametro real
correspondiente (indicado mediante x0x) pasa de activo a inactivo

y el estado de la conexidn lzquierda esta activo al mismo tiempo.

De lo contrario, el estado de la conexion derecha es 0.

Consulte tamblén Deteccidn de flancos, pdgina 401.
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Tipos de bobinas

Designacion | Representacion Descripcion
Bobina KK En el caso de las bobinas, el estado de la conexién de la izquierda se
{r" '\J transfiere al parametro booleano real correspondiente (indicado mediante
o XXx) y la conexion de la derecha.
Bobina negada XXX En el caso de estas bobinas, el estado de la conexién de la izquierda se
r'f At copia en la conexion de la derecha. El estado invertido de la conexion de
b la izquierda se copia al parametro booleano real correspondiente (indicado
mediante xxx). Si la conexion de la izquierda esta inactiva, la conexion de
la derecha también estara inactiva y el parametro booleano real
correspondiente estara activo.

Bobina para K En el caso de estas bobinas, el estado de la conexién de la izquierda se
detectar {p copia en la conexion de la derecha. El parametro real correspondiente de
transiciones o tipo de dato EBOOL (Indicado mediante xxx) es 1 para un ciclo de
positivas programa sl se reallza una transicién de la conexion de la [zqulerda de 0 a

1.
Consulte también Deteccidn de flancos, pdgina 401.

Bobina para xx En el caso de estas bobinas, el estado de la conexion de la izquierda se
detectar (N\J copia en la conexion de la derecha. El parametro booleano real
transiciones b correspondiente (indicado mediante xxx) es 1 para un ciclo de programa si
negativas se realiza una transicion de la conexidn de la izquierda de 1 a 0.

Consulte también Deteccién de flancos, pdgina 401.
'Designacion | Representacion ' Descripcion
Bloque de Si el estado de la conexidn izquierda es 1, se ejecutard la
. OPERATE
funcionamianto _I RES := <FCT_NAME=(...} instruccion ST incluida en &l blogue.

Se admiten todas las instrucciones ST (vdase pagina 539)
excepto las instrucciones de control:
& (RETURN,
&« JIMP,

IF,
L] LEE,
&« FOR
* efc.).
En el caso de los blogues de operacion, el estado de la conaxion
izquierda se transmite a la conexidon derecha
independientemente del resultado de la instruccidn ST.
Un blogue puede contener hasta 4.096 caracteres. Sino se
pueden representar todos los caracteres, se representa el inicio
de la secuencia de caracleres sequido de puntos suspensivos
{...).
Un blogue de operacion ocupa 1 fila y 4 columnas.,
Ejemplo:

Entrada2 Salidat

Wshcon? ), —

Entradal

— |—|Iu.~!'.||t: il |

En el ejemplo, In=ztruccidnl se ejecuta sl Entradal=1.
Instruccidni se ejecuta si Entradal=1y Entradai=1 (&l
resultado de Instruccisnl no influye en la ejecucion de
Instruccidnz). Salidal serd 1 cuando Entradal =1y
EntradaZ = 1 (los resultados de Instruccicnl e
Instruccidnz noinfluyen en el estado de Szalidal).
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Designacion | Representacion

Bloque de ——— COMPARE ——
comparacion | — _qpiy OP obje= —
horizontal ' '

' Descripeion
Los bloques de comparacidn horizontal sirven para ejecutar una

de Comparacicdni=1,

expresion de comparacion (<, >, <=, »=, =, <>} en el lenguaje de
programacion ST, (Mola: Se puede consaguir la misma
funcionalidad mediante las expresiones ST (véase pdgina 539)).
El bloque de comparacion realiza un AND de su pin de entrada
de la izquierda y el resultado de su condicién de comparacidn
asigna el resultado de este AMD a su pin de salida
incondicionalmente.

Por ejemplo, si el estado de la conexidn izquierda es 1 y el
resultado de la comparacion es 1, el estado de la conexién
deracha sera 1.

Un blogque de comparacion horizontal puede contener hasta
4.096 caracteres. Si no se pueden representar todos los
caracteres, se representa el inicio de la secuencia de caracteres
seguido de puntos suspensivos ().

Un blogque de comparacidn horizontal ocupa una fila v dos
columnas,

Ejemplo:

Entradal Enwisda2 ‘a:,-l!-:llu'

En el gjemplo, Cormparacidénl se ejecuta siEntradal=1.
Comparacion? $e gjecuta si Entradal=1, Entradaz=1, el
resultado de Comparacidonl=1. Salidal es 1 sl Entradal=1,
EntradaZ=1, el resultado de Comparacisnl=1 y el resultado
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' Designacion
Bobina de
ajuste

'Bobina de
restablecimient
o

| Bobina de
detencion

' Bobina de
llamada

MK
[

Elementos SFC
Tipos de pasos

Descripcion

En el caso de estas bobinas, el estado de la conexidn de la izguierda se
copia en la conaxion de la derecha. El parametro booleano real
correspondiente (indicado medianta o) esta activo si la conexion de la
izquierda esta acfiva. Si no, permanece sin cambios. El parametro
booleano real correspondiente puede restablecerse mediante la bobina de
ajuste.

Consulte también Deteccidn de flancos, pagina 401.

En el caso de estas bobinas, el estado de la conexidn de la izquierda se
copia en la conexidn de la derecha. El parametro booleano real
correspondiente (indicado mediante xxx) estd inactivo si la conexidn de la
izguierda esta acfiva. 5i no, permanece sin cambios. El parametro
booleano real correspondiente puede establecerse mediante la bobina de
ajuste.

Consulte también Deteccidn de flancos, pagina 401,

En el caso de estas bobinas, si el estado de la conexidn de la izquierda es
1, la gjecucidn del programa se detiene de forma inmediata. (En las
bobinas de detencidn, el estado de la conexidn de la izquierda no se copia
en la conexion de la derecha.)

En el caso de estas bobinas, el estado de la conexidn de la izquierda se
copia en la conexion de la derecha. Si el estado de la conexidon de la
izguierda esta activo, se produce una llamada al subprograma
correspondiente (indicado mediante o).

La subrutina a la que se va a llamar debe encontrarse en la misma tarea
gue la seccion LD invocante. También es posible llamar subrutinas
ubicadas dentro de otras subrutinas.

Las subrutinas son una ampliacién de la norma CEl 61131-3 y se deben
habilitar de forma explicita.

En las secciones de accidén SFC, sdlo se admiten bobinas de llamada
(lamadas de subrutina) sl esta habilitada la modalidad Multi-Token.

Tipo Representacidon  Descripcion
Paso “normal” R B Un paso se acliva cuando &l paso anterior se convierte an inactivo (debe
512 transcurrir un iempo de retardo definida) ¥ se cumple la transicidn
preconeclada. Normalmente, un paso se convierle en inactivo cuando
transcurre el tiempo de retardo definido y se cumple la condicicn
postconectada. En el caso de las conjunciones simultaneas, todos los
pasos anteriores deben cumplir estas condiciones.
A cada paso le corresponden cero o mas acciones. Los pasos sin accidn se
denominan pasos de espera.
Paso inicial El estado inicial de una cadena de ejecucidn esta caracterzado por el paso
S_1_1

inicial. Tras la inicializacién del proyecto o de la cadena de gjecucidn, el
paso inicial esta activo.

A los pasos iniciales no se les suele asignar ninguna accion.

En Single-Token (conforme a IEC £1131-3), sdlo se admite un dnico paso
inicial por secuencia.

En Multi-Token se admite una cantidad definible de pasos iniciales (de 0 a
1003).
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Temporizador
El TON es el bloque de funcién que se utiliza como retardo de conexion. El

estado inicial de ET durante la primera llamada del bloque de funcion es 0.
Como parametros adicionales se pueden configurar EN y ENO.

TOH_Ietace

TOH
EH EHO [—
StartTre Jgy Dquz
— 2 —
PresetDelay Time —PT ET —IrtemalTime
Sus pardmetros de entrada son:
Parametro | Tipo de Significado
datos
IN BOOL Iniciar retardo
PT TIME Ajuste previo del tiempo de
retardo
Sus parametros de salida son:
Parametro | Tipo de Significado
datos
Q BOOL Salida
ET TIME Tiempo interno

Representacion del retardo de conexiéon TON:

(1) Si IN se convierte en 1, se inicia el tiempo interno (ET).

(2) Si el tiempo interno alcanza el valor de PT, Q se convierte en 1.

(3) Si IN se convierte en 0, Q se convierte en 0 y se detiene/restablece el
tiempo interno.

(4) Si IN se convierte en 0 antes de que el tiempo interno haya alcanzado el
valor de PT, se detiene/ restablece el tiempo interno, sin que Q se haya
convertido en 1.
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8.2 Parametros utilizados

Variable Tipo Direccion Funcion

Delante EBOOL %Q.0.1.21 | Entrada del variador vertical
indicadora del sentido

Derecha EBOOL %Q.0.1.6 | Entrada del variador horizontal
indicadora del sentido

Detras EBOOL %Q.0.1.20 | Entrada del variador vertical
indicadora del sentido

lzquierda EBOOL %Q.0.1.17 | Entrada del variador horizontal
indicadora del sentido

EV EBOOL %Q.0.3.18 | Control de la electro-valvula

FC DEL EBOOL %I.0.3.1 | Final de carrera delante

FC DER EBOOL %I.0.3.2 | Final de carrera derecho

FC DET EBOOL %I1.0.3.3 | Final de carrera detras

FC 1ZQ EBOOL %1.0.3.4 | Final de carrera izquierda

S HORIZ INT %IW.0.2.3 | Entrada analdgica del sensor
horizontal que indica la posicion

S VERT INT %IW.0.2.2 | Entrada analdgica del sensor
vertical que indica la posicion

Taladro EBOOL %Q.0.2.20 | Control del contactor que activa el
taladro

VEL_Hor_1 EBOOL %Q.0.2.18 | Entrada del variador horizontal que
indica velocidad

VEL_Hor_2 EBOOL %Q.0.2.19 | Entrada del variador horizontal que
indica velocidad

VEL_Horiz INT %QW.0.2.4 | Entrada analdgica del variador
horizontal

VEL_Vert INT %QW.0.2.5 | Entrada analdgica del variador
vertical

VEL Vert 1| EBOOL %Q.0.2.18 | Entrada del variador vertical que
indica velocidad

VEL_Vert 2| EBOOL %Q.0.2.19 | Entrada del variador vertical que

indica velocidad
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8.3. Programa

Esquema LD Movimiento

S Viert=1300

COMPARE COMPARE
—|_:_\w e+l —I—rs_'-.-'en&:l-:?_.-—l—F

mh':.ﬁ=

—-:-rlz+1)-)=-='x 5 -:-rlz-1:-:|-==~x—|—( RH

e Rl CoMeARE = |— OPERATE .
| 1] 5 Horz+300<Fy Vel Hortz = [Pi-5_ Hortz) 6+300 I—
FC_DER — FC DER Zquieraa Derechaz
COMPARE
| H—T/- s orzesssn —]/ 1| {
Crowal '
—H |
COMPARE —) |— OPERATE
—| §_Sorz-500=F Vel Honz -=(S_Horiz-Pi) 5+3000 I—
COMPARE FC Derecra 2pllergaz
§_Hartz=1300 1/ i i
COMPARE — |— OPERATE
—| 5 Ven+230<Ry Vel ver = (Py-5 Very6+3000 I—
COMEARE FCoEL Detras2 Detanies
s veneion |— | 1| { H
COMPARE — |— OPERATE
—| 5 Ven-2sRy Vel Vet = (S_Ve-Py)6+3000 I—
mARE FC DET Cetaries Detrasz
e T 171 [
1 171 L

CommARE
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COMPARE
'\*EI_'D[II-:S-EVIT‘
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Esquema LD PENTAGRAMA
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Esquema LD Puntos

OPERATE
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Esquema SFC

Esquema primario

B L
Cenfiro R=r Penia Jrecol Dilago
rCartrg - |CUADRA_.| - |Pemagramal - |Recomockm.| - | Diagonal

Esquemas secundarios

IrCentro

IrCentra_IN

Iralcentro

. I
_NDT I

IrCentra_OUT-
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Cuadrado
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Reconocimiento
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Diagonal
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—

511 |- NEER R NEEETE SEERTHE NEER
NOT : NOT : NOT : hoT : hoT

1% WE_1_1A

— : —
1 : 1

Cilaganal_ U

WZ_1_5 N h'S_1_H1_'\E
:1 — ——
5118 18
:1 — ——

MS_ 155 OUT s 1_144_puT

53



8.

E

4. Explicacion del programa

n las siguientes paginas se va a explicar las diferentes partes del

programa, explicando la funcidn que realizan, como actian y las
variables que utiliza.

8.4.1 Movimiento

Esta parte del programa es de crucial importancia, debido a que
permite el movimiento de la maquina como su propio nombre
indica.

Vamos a explicar las acciones que realiza linea por linea.

i ._'TEI E'\_-la |- RE ' ' ' E i
— | M G_?g’,}ﬂ;:;:ﬂ e Hartz hy zx:' ha) [+3000 I—
ra] FC_DER WPARE FC DER Foulerdaz? DerachE?
- T s Farzessn —]/| 7] (
Tl . . . . . .
—I'H. _ | | | |
—% yel_Harz _-::-: j“'c;r-ll-z-:'x [E+3000 I—
mARE FC_Z0 " Derechan Toulenga?
s??-':-hn_sz:r:u—l _ I.-'} _ _ |.-'} _ _ { :I—
—| Sﬁgﬁ:g;j%—l Vel vert by 1:5 I‘;r E+3000 I—
mARE FC_OEL girasl Celzmg?
sveneizn — | 7] (
senzens | [ veLven~ (s veneyeomm -
mARE FC_DET Celzriz? Detrag2
s verwion |— | i+
I e B - B g B =y T
Al principio vemos el contacto cerrado IR, éste permite que podamos pasar
a las siguientes 5 lineas que vienen a continuacion:
1. En la primera linea se encuentra un bloque Compare que compara el

valor de S_Horiz, que es la variable que modifica su valor con el sensor
lineal y asi determina donde esta la maquina en el eje horizontal

dependiendo del valor de Px, el valor que controlamos nosotros para
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indicar que se mueva la maquina por el eje x. Si se cumple la condicion
del primer compare, entonces pasamos a las siguientes dos lineas.
Primero el Operate marcara el valor de la velocidad con Vel Horiz
dependiendo de la distancia que deba recorrer la maquina hasta la
posicion indicada inyectard mas o menos potencia a los motores.

Segundo, el bloque Compare es el indicador de la posicidbn nada mas
empezar el movimiento, es el encargado de averiguar si la maguina
debe de ir hacia la derecha o no, también dispone de unos contactos
cerrados, el de FC_DER que seré el encargado de parar el movimiento
hacia la derechay el contacto de Izquierda2 encargado de desconectar
Izquierda2 y asi no crear ningun conflicto entre el movimiento

derechalizquierda.

En la segunda linea se encuentra un bloque Compare que compara el
valor de S_Horiz, que es la variable que modifica su valor con el sensor
lineal y asi determina donde esta la maquina en el eje horizontal
dependiendo del valor de Px, el valor que controlamos nosotros para
indicar que se mueva la maquina por el eje x. Si se cumple la condicién
del primer compare, entonces pasamos a las siguientes dos lineas.
Primero el Operate marcara el valor de la velocidad con Vel Horiz
dependiendo de la distancia que deba recorrer la maquina hasta la
posicion indicada inyectara mas o menos potencia a los motores.

Segundo, el bloque Compare es el indicador de la posicidbn nada mas
empezar el movimiento, es el encargado de averiguar si la maquina
debe de ir hacia la derecha o no, también dispone de unos contactos
cerrados, el de FC_1ZQ que sera el encargado de parar el movimiento
hacia la izquierda y el contacto de derecha2 encargado de desconectar
derecha2 y asi no crear ningun conflicto entre el movimiento

derechalizquierda.

En la tercera linea se encuentra un bloque Compare que compara el

valor de S_Vert, que es la variable que modifica su valor con el sensor
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lineal y asi determina donde estd la maquina en el eje vertical
dependiendo del valor de Py, el valor que controlamos nosotros para
indicar que se mueva la maquina por el eje y. Si se cumple la condicidn
del primer compare, entonces pasamos a las siguientes dos lineas.
Primero el Operate marcaré el valor de la velocidad con Vel_Vert
dependiendo de la distancia que deba recorrer la maquina hasta la
posicion indicada inyectard mas o menos potencia a los motores.

Segundo, el bloque Compare es el indicador de la posicion nada mas
empezar el movimiento, es el encargado de averiguar si la maquina
debe de ir hacia la delante o no, también dispone de unos contactos
cerrados, el de FC_DEL que seré el encargado de parar el movimiento
hacia la delante y el contacto de Detras2 encargado de desconectar
Detrds2 y asi no crear ningun conflicto entre el movimiento

delante/detras.

En la cuarta linea se encuentra un bloque Compare que compara el
valor de S_Vert, que es la variable que modifica su valor con el sensor
lineal y asi determina donde estd la maquina en el eje vertical
dependiendo del valor de Py, el valor que controlamos nosotros para
indicar que se mueva la maquina por el eje y. Si se cumple la condicién
del primer compare, entonces pasamos a las siguientes dos lineas.
Primero el Operate marcard el valor de la velocidad con Vel _Vert
dependiendo de la distancia que deba recorrer la maquina hasta la
posicion indicada inyectard mas o menos potencia a los motores.

Segundo, el bloque Compare es el indicador de la posicién nada mas
empezar el movimiento, es el encargado de averiguar si la maquina
debe de ir hacia la detras o no, también dispone de unos contactos
cerrados, el de FC_DET que sera el encargado de parar el movimiento
hacia la detras y el contacto de Delante2 encargado de desconectar
Delante2 y asi no crear ningun conflicto entre el movimiento

delante/detras.
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5. La quinta linea se activa cuando hemos llegado ya al punto de destino
y reinicia IR para abrir el contacto IR y asi cortar cualquier accion, por
desgracia este se ha debido crear con un pequefio margen de error
debido a que la velocidad minima necesitada por el motor para
moverse es elevada, lo que concluye sino en que la maquina se salta

el punto indicado

La variable izq se ha creado para permitir el uso de la maquina de forma
completamente manual, es decir, se ha creado una pantalla con diferentes
botones para poder controlar cada movimiento de forma totalmente
manual con la pantalla tactil Magelis, a través de webgate o incluso con

nuestro dispositivo android.

TOMN 1
TOM
BN ENOF
= T
— | M @ L
s-er BT
TON 2
TOM
BN ENOF
S 185 ' T2,
— | M @ L
51
—] wxer ETF
5 111
5 1118
TON 3
TOM
BN ENOF
ot . . . . . . . -
[ M @ LI
=2 T ETH

Esta parte del programa es la encargada del movimiento de taladrar
coordinado con la electrovalvula, es decir, cuando llegamos al punto
PC1 se activa la electrovalvula para que el taladro inicie el descenso
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hacia el primer punto del cuadrado marcado, este es un paso que se
repite en cada esquina del cuadrado, de ahi los 4 contactos que pueden
controlar la activacion

de la transicion T2

E'TET';E"' ' ) ' ' ' ' ' ' ' .E'TEF;E"'

| |"5

[ . . . . . . . . L
DerachEl Toulkends Derechz

| il r

[ 151 L
Derecral ’ " FC DER

| I

| : 1/
riH .-EI'C-EE ' ) ' :Eil'&:'i"'a ' ' ' ' ' ' ) I':II_.-El'Ga

| 1] {
oqulerdal ' " Fome

| [ |

f 14T
Sl ' ’ ' perss ' ' ' ' ' ' ’ pez

| 1 =
Colrfet ’ " FooEL

| " |

[ 1
:E_Elﬂ. ) ) - ) ) ) ) ) ) ) e

| 1] =
Defrasl ' " FooET

| [ |

Este parte se ha hecho por seguridad, estd nunca es suficiente, entonces
para no cometer un error de solapamiento de sefiales hemos dividido los

comandos de los movimientos del modo manual y automatico.

COMPARE — |7 OPERATE
Vel Hortz<5500 Viel_Hortz =000 I—
COMPARE — ,— CPERATE
4@ I M1 Hortz 7000,
COMPARE — |— CPERATE
Vial_Wer<100 Vel Vert =1000 I—
COMPARE — |7 CFERATE
Vel _Vert-E500 Vel Vert=6500 I—
Altinima l— OPERATE
' Vel Honz ~Feg H I—
. . . . . . . E.
OPERATE
Vel Verl = Rag V' I—
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Este pedazo del programa permite poner unos rangos maximos y
minimos de la velocidad del motor. Esto lo hemos hecho debido que el
movimiento mecanico necesita suficiente potencia para mover toda la
estructura, si insertamos una velocidad menor, la maquina no se podra
mover, al igual que si le damos demasiada potencia, la maquina no sera
manejable ya que se pasa los puntos de las coordenadas marcadas.

La dltima linea se ha disefiado para poder controlar la velocidad
manualmente activando la variable AIMinimo.

NT_TO_REAL

E END

§_Horz—{ i QUTH5_HorzResl

NT_TO_REAL

EN END

5 Ver— Iy QUTHS VeriReal

Estos bloques permiten cambiar una variable INT a un a variable REAL,
esto simplemente se ha hecho debido que los marcadores numéricos del

software solo permiten visualizar una variable REAL a tiempo real.

TON 4

TOM

EN ENO
Z'C‘EI % T4

TGN S

TOM

EN  ENO

:h:qix . . . . . . . . -

59



Esos temporizadores se han colocado para controlar el tiempo entre los
diferentes puntos marcados a taladrar. Esto se ha realizado de esta
manera para que la maquina se pueda adaptar a cualquier superficie a
taladrar, ya que una superficie dura necesitara mas tiempo de perforacion

gue una superficie mas blanda.

| _|_|l.'.'.l
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TS
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=]
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Lo Lo

b TALADROD

m
-
3

1
|=)

Aqui vemos todos los contactos del programa Cuadrado, Pentagono y
también el boton manual que activan el taladro, también adaptable al
programa que queramos realizar con la maquina, ya que se podrian

insertar todas las figuras que se pueda imaginar.
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8.4.2. Pentagrama

TOM 7
TON
BN ENOF
5 1 =
T —™ a ..
51 183
FiET ETH
5_1_113 '
5191
5166
TON 5
TON
=N ENOF
==l I:r:!11|
[ M a .
EnET =T

Esta parte del programa se ha disefiado como extension del programa de
movimiento, ya que no quedaba espacio para mas elementos, de nuevo
tenemos los temporizadores que marcan el tiempo que debe de estar el

taladro perforando en cada punto, hasta pasar al siguiente.

TN
EN ENO[
TL 7
| Moo L]
= = ETH
Tan_10
TN
EN ENO[

-

2]
—
—

Estos dos temporizadores manejan el cambio del punto 2 del pentagono
al punto 3.
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TON 11

1

L L1 1

g_R_ 2

Estos dos temporizadores

al punto 5.

8.4.3. Esquema LD Puntos

OFERATE

TOMN
E ENO-
DD*II I:r:hi'\l
[ N Q L
FIEHPT =ETH
TON 12
TOMN
E END-
DD,E,II I:r:i,E,\l
[ M @ LI
E2HET ETH

—_

|— OPERATE

Pr=2350 |—| F=200
|— oPERATE CFERATE
Pi=600 |—| P=4200
|7 CPERATE OPERATE
Pr=4T00 |—| Fy=4200
|— COPERATE OPERATE
PE=4700 |—| Fy=1300
|— CPERATE OFERATE

Pi=500 |—|

Py=1300

manejan el cambio del punto 4 del pentagono
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™ . sERATE ' oRERATE :
|— o ERATE
— | Px=1300 |—| Fy=1300
s . . —— .
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| :
— | — Px=3100 |—| Py=1300 _ I—
= |7 OPERATE OPERATE
— | P00 - Py=2800 L
a - FERATE ' SERATE :
|— COPERATE OFERATE
— | : Pr=2500 |—| Py=3500 _
Ps = ERATE
OFERATE OFERATE
| .
— | - Pre140 |—| =230 _ L
A1 ’ ' - ' — '
[ OPERATE OFERATE
| Py I_
—| [ 1 P -\:!II |—| i -.1:03 i
R |— oPERATE OPERATE
| :
— | - Pe=1100 |—| Py=L400 _ L
Rl |— OFERATE OPERATE
| o I_
—| [ - -ﬁ):l |—| Py -.1;03 ]
Rt = ERATE
|— OFERATE OPERATE
| .
— | - Prat30 |—| P40 _ L
"G |— OPERATE OPERATE
| P
— | : Px=2700 |—| Py=3000 _ I—
o1 ' FERATE ' PERATE ——
|— oPERATE CFERATE
— | Pi=500 |—| P=1500
oz |7 PERATE OPERATE
l::l =
— | P10 | Py=2250
& |— FERATE ORERATE
G -
— | PR=2700 |—| F=3000
D4 CERATE CERATE
|— OFERATE OFERATE
—| I Pro=3TS0 |_| Pe=3Tol
b3 |— OPERATE OPERATE
| :
— | , _ Pr=4500 |—| Py=4420 _ I—

En este apartado del programa estan todos los puntos programados en
coordenadas x e y, con esto podemos modificar el tamafio de las figuras

grabadas en el programa.

8.4.4. Esquema SFC primario

El esquema primario es el encargado de manejar el orden de todos los
programas SFC secundarios.

El bit empieza en el bloque inicial, es decir, es donde arrancamos al
poner en Run el programa, y a partir de ahi dependiendo del boton que
apretemos entraremos en los siguientes programas comentados al
principio:

Centro
Cuadrado
Pentagono
Reconocimiento
Diagonal

Una vez recorrido el proceso, el bit volvera al bloque inicial.
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8.4.5. Esquemas SFC secundarios

El esquema secundario es el que realiza el programa segun nuestra
eleccidn, a continuacién explicaremos cada uno de ellos

8.4.5.1. Ir al centro

IrCentre_IN

Iralcentro

. I
NOT I

IrCentre OUT-

Este programa le manda al taladro colocarse en el centro de su zona de
trabajo, segun los puntos que se le hayan marcado como centro al
principio.

Al principio tenemos el bloque de entrada al programa, al cual habremos
entrado apretando el boton Centro, a partir de aqui cruzara la primera
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transicion ya que le hemos puesto un 1, esto significa que el bit tiene via
libre para pasar al siguiente bloque, que activara las variables IrC e IR
para activar los movimientos necesarios para colocarse la maquina en el

centro, segun los valores Px y Py asignados.

8.4.5.2. Cuadrado

- | CUADRADD..

- et . . |ecz . =0 . =0

- | CUADRADD O

En este programa PC1, 2, 3 y 4 son las cuatro esquinas del cuadrado
programadas por coordenadas en el esquema LD puntos. Como vemos
en el primer bloque, insertamos el bit pulsando el boton Cuadrado,
inmediatamente la maquina buscara el primer punto, después de esto el
temporizador activara T3 para realizar unas acciones determinadas que
explicaremos en breve. Y asi sucesivamente se repetira el proceso en
PC2, PC3y PCA4.
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Aqui se muestran las acciones que realiza la maquina durante el programa
de Cuadrado en cada punto que tiene marcado, con el primer bloque
hemos entrado en el subprograma del cuadrado, después con el segundo
bloque activamos las variables EV y TALADRO para activar el taladro y a
la vez el descenso de éste mismo, después de activarse T1 que esta
gobernado por un temporizador y seguidamente se activa el ascenso del
taladro. Una vez realizado esto procedemos al siguiente paso mediante
T2 también gobernado por un temporizador que desactivara el taladro
activando el siguiente blogue (esto se ha hecho para evitar atascos de la
broca en la superficie a taladrar causado por la disminucién de la
velocidad de giro), finalmente, con el bloque out saldremos del
subprograma para volver al programa Cuadrado y continuar con los

demas puntos a perforar.
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8.4.5.3. Pentagrama

R .

= e == = ros
™ e2 PR3 ! iEY

ks 11T KM= 1_158 M5 _1_165 MS 1_115 M5 185
1 1 & 1 1

- |Pentagrama| SUT

En este programa PP1, 2, 3, 4 y 5 son las cinco esquinas del pentagono
programadas por coordenadas en el esquema LD puntos. Como vemos
en el primer bloque, insertamos el bit pulsando el botén Pentagono,
inmediatamente la maquina buscara el primer punto, después de esto el
temporizador activara TP1 para realizar unas acciones determinadas que
explicaremos en breve. Y asi sucesivamente se repetird el proceso en
PP2, PP3, PP4y PP5.
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Aqui se muestran las acciones que realiza la maquina durante el programa
de Pentagono en cada punto que tiene marcado, con el primer blogue
hemos entrado en el subprograma del cuadrado, después con el segundo
bloque activamos las variables EV y TALADRO para activar el taladro y a
la vez el descenso de éste mismo, después de activarse T1 que esta
gobernado por un temporizador y seguidamente se activa el ascenso del
taladro. Una vez realizado esto procedemos al siguiente paso mediante
T2P también gobernado por un temporizador que desactivara el taladro
activando el siguiente bloque (esto se ha hecho para evitar atascos de la
broca en la superficie a taladrar causado por la disminucién de la
velocidad de giro), finalmente, con el bloque out saldremos del
subprograma para volver al programa Pentagono y continuar con los

demas puntos a perforar.

8.4.5.4. Reconocimiento

. ?&}J'ﬁ}ll'ﬂ%'“?:l_ N

- [ema PRz FR3 FRY R
D —— — —— — —
NOT. NOT. NOT. . NOT. NOT.
- |ME_1_T4 MS 1138 ME_1_147 M5 1 151 M5 1 11
1 1 1 1 1
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Este programa se ha creado como programa de prueba y mantenimiento
y poder comprobar el correcto funcionamiento y calibrado de la maquina.
Esto lo realiza marcando las cuatro esquinas de la zona maxima de trabajo
donde puede taladrar la méaquina. Es muy parecido al programa del
pentdgono a excepcion de que el taladro no se activa, pero si realiza el

descenso.

- |ME_1_T4 Y - - | MEE_1_138_N- NEEEEE O WE T 5 .\: - IWECT_T_H -
1 1 1 q 1

57 e 5_1_180 5133 E_1_75
Passal [Pasad [Pausas Paussd [Pausas
N . AERET Jeams |- iz 1. NERE
Pagsaz [Pausaz Pausar = — FauE
s |- S lsam |- YR E 1= : NEEEn
1 1 1 q 1
- (w1 _7eopT S EE-RREE 5y NTEEREE s 1 3 but N ITERRIE: it
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8.4.5.5. Diagonal

- [Ciagora_H]
T —
1
5 1.1 5113 1144 5 1148 51174
MOT. MOT. NOT. MOT. MOT.
M5_1_55 [ERIRET]
1 : 1

- | oiagoeat_olr

Con este programa, hemos marcado dos coordenadas que son los
puntos de dos esquinas opuestas de la zona de perforacion, también es
una funcién de mantenimiento para comprobar que la maquina esta bien
coordinada.

LR ME_1_141_N-

N ERRE - ERE

C(MEOIEEONT (wem 1 14 T
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8.5. Pantalla Unity PRO XL v8.0

Esta pantalla se ha creado para manejar el automata a través de unos
botones, cada uno con una variable determinada para posibilitar su
activacion o desconexion.

También se ha colocado dos barras deslizadoras y unos visualizadores
nuMEricos.

Pentag Centro

Diagonal| | Recon.

Cuadrado

ot Bajar

On Subir

DRILL

k]

Funciones de los elementos en pantalla

1.

La barra deslizadora horizontal est4 enlazada a la variable Px que es
la encargada de la posicion del eje x. Se movera bajo nuestra accién
o también seguira el movimiento de los puntos perforados con el los
programas SFC secundarios.

La barra deslizadora vertical esta enlazada a la variable Py que es la
encargada de la posicion del eje y. Se movera bajo nuestra accion o
también seguira el movimiento de los puntos perforados con el los
programas SFC secundarios.

El visualizador x también va enlazado a la variable Px, nos permitira la
visualizacion de la posicion de la maquina en el eje x, ademas nos
posibilita el manejo de la maquina mediante la introduccion de las
coordenadas.

Botdn On activa la variable IR.

Botén Off desactiva la variable IR.

Boton Bajar activa la variable EV.
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7. Botdn Subir desactiva la variable EV.

8. Boton DRILL activa/desactiva la variable TALADRO.

9. Boton Pentag activa una vez la variable PENTAGONO
10.Boton Centro activa una vez la variable Centro.
11.Botdén Cuadrado activa una vez la variable CUADRADO.
12.Boton Diagonal activa una vez la variable DIAGONAL.

13.Botén Recon. activa una vez la variable RECONOCIMIENTO.

8.6. Creacion de un programa con Unity PRO

En esta seccion explicaremos como se ha hecho el proyecto

paso a paso:

1. Abrir el Unity PRO XL 8

2. Pulsa el icono sefialado

Fichero Ver Herramientas PLC  Ayuda

-
( Lp

[

3. Debemos escoger el tipo de PLC, en nuestro caso el Modicon M340

sefalado en la figura y aceptamos.

e Troreia (|
[ Mostrar todas las versiones
PLC Version OS min. Descripcion Cancelar
= Modicon M340
foixPaa 000 0250 CPU340-0Modbs |
BMX P34 2000 02.50 CPU 340-20 Modbus
BMX P34 2010 02.00 CPU 340-20 Modbus CANopen
BMX P34 20102 02.50 CPU 340-20 Modbus CANopen2
BMX P34 2020 02.50 CPU 340-20 Modbus Ethemet
BMX P34 2030 02.00 CPU 340-20 Ethemet CANopen
BMX P34 20302 02.50 CPU 340-20 Ethemet CANopen2
BEMX PRA 0100 02.50 Adaptador de E/S remoto programable
Premium

Quantum

Ajustes del proyecta

[ Archivo de configuracion: | <configurscian predeterminada
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4. Aparecera esta ventana y deberemos configurar todos los dispositivos
gue vamos a necesitar controlar

[ty ProXL.: <Sinmomire>* ~— o
Servicios  Herramient tas Generar PLC Debug Ventana Ayuda
JBloc | B|@AE |6 & cusEEOBa wm Cimmime|rre a@izrenize]|

- ﬁ,{:m de

s de animacién
(1, Pantallas de operador

=
|
mﬂnl}l Generar . Emoes 7. Evenloderegsiode FOT i Buscar/Reemplazar 7

El proyecta predeterminado se ha creado correctamente

TCPIP127.001 NO GENERADO Q@ ms

5. Escogemos el BMX P34 2020 2.00 debido a que tiene control
mediante PLC y ETHERNET, muy importante ya que permite un
control del PLC via PC o través de la red.

0 : BMX XBP 0800
............ [, Tipos de datos derivados
------ [, Tipos de FB derivados
{33, Variables e instancias FB
-, Variables elementales
~@,, Variables derivadas
-l , Variables DOT de dispositiv
-, Variables de E(S derivadas
-k, Instancias FB elementales
-k, Instancias FB derivadas
............ [, Movimiento
— P

[ m ] »

logo de hardware =]
“Estacion local Modicon M340

v Mlimentacién

- Analégico

- Bastidor

- Binario

- Comunicacidn

- Conteo

- Mavimierto
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6. Haciendo doble click sobre el médulo 1 se abrird un menu

PLC

=

B P34 2020 i

B RMX NNM 3202K

Direccion topoldgica:

Nimero de referencia
[ Estacién local Modicon M340

Descripcicn

>

BMX DAl D205

8 entradas digitales de 220 VCA

BMX DAl 1602

16 entradas digitales de comun negativo de 24 V CA/24 VCC

-~ BMX DAl 1603 16 entradas digitales de48 VCA
- BMX DAl 1604 16 entradas digitales de 120 VCA
BMX DAD 1605 16 salidas digitales de triac
-~ BMX DDI 1602 16 entradas digitales de 24 VCC comun positivo
BMX DDI 1603 16 entradas digitales de 48 VCC comun positivo

BMX DDI 1604

16 entradas digitales de 125 VCC comun postive

BMX DDI 3202K

32 entradas digitales de 24 VCC comdn positivo

m

BMX DDI 6402K

64 entradas digitales de 24 VCC comun positivo

BMX DDM 16022
X DDM 16025

7. Afadimos el moédulo 2

8 entradas digitales de 24 VCC y 8 salidas transistor positivo
i 2,

18 ertradas dinitales de 74 VT v 18 salidas fransistor nositive

Nimero de referencia Descripcidn
[ Estacién local Modicon M340
[=I~ Analégico
""" BMX AMI 0410 4 entradas analégicas U/ con 5n de potencial de alta velocidad

2 entradas analdgicas /] no aisladas de ata velocidad

EMX AMO 0210

8 entradas analdgicas U/] con separacion de potencial de alta velocidad

8. Arfadimos el médulo 3

2 salidas analdgicas U/ con 1 de potencial
""" BMX AMO 0470 4 galidas analdgicas U/ con ion de potencial
BMX AMO 0802 8 salidas de comiente analdgicas no aisladas
""" BMX ART D414 4 entradas TC/RTD con idn de potencial
BMX ART 0814 8 entradas TC/RTD con i6n de potencial
[ Binario
Nimero de referencia Descripcion
= Estacién local Modicon M340
Analégico
Binario
BMX DAl 0205 8 entradas digitales de 220 VCA
BMX DAl 1602 16 entradas digitales de comun negative de 24 WV CA/24 VCC
BMX DAl 1603 16 entradas digitales ded8 VCA
BMX DAl 1604 16 entradas digitales de 120 VCA

BMX DAD 1605

16 salidas digitales de triac

EMX DD 1602

16 entradas digitales de 24 VCC comun postivo

EMX DDI 1603

16 entradas digitales de 48 VCC comuin positivo

EMX DD 1604

16 entradas digitales de 125 VCC comdin positiva

32 entradas digitales de 24 VCC comun postivo

E4 entradas digitales de 24 VCC comun postivo

- BMX DDM 3202K

8 entradas digitales de 24 VCC y 8 salidas transistor positiva
Rel das dig 24V
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9. Con todo configurado, escogemos crear una nueva seccion, con el

boton derecho del ratbn escogemos “nueva seccion...”

{3, Proyecto Bus: || 1]

k-3, Configuracién
E-%@, 0 : Bus PLC

-, 0 : BMX XBP 0800

-, Tipos de datos derivados
~[2), Tipos de FB derivados
{3, Variables e instancias FB
@, Variables elementales
@, Variables derivadas
@0, variables DDT de dispositivos
., variables de E/S derivadas
4, Instandias FE elementales
i, Instancias FB derivadas
-, Movimiento
-2, Comunicacién
a, Programa

~3l, MAST

- o,
[3, Secdones 5R.

{3, Eventos

{3, Eventos de temparizador

e 3], Eventos de EfS

D./ Tablas de animacion

m, Pantallas de operador

[]&, Documentacién

[BM: P34 2020 D2.00 -

@ BusPLC

10.Aparece esta ventana donde podemos escoger el tipo de lenguaje de
programacion, primero el LD

' MNuevo u1

General | Localizacién | Condicién | Comentario

Mombre:

Lenguaje: Proteccidn:

iﬁi TI Minguna -
5T
IL
FBD
SFC

— L5984 Segmento

]
| Aceptar | | Cancelar || fplicar || Ayda |
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11.Nos llevara al editor LD con los elementos que se han explicado en

apartados anteriores

Unity Pro XL : <Sin nombre>* - [A : [MAST]] =1 S|
a[x

ul Fichero Edicién Ver Sewvicios Hemamientas Generar PLC Debug Ventana Ayuda
p=g = = i) o & = fera
TEVEREN S REMR D - L [ E D e KA o E

[Exploraderaepro, &

m WE BEM 2%

Ty vists estructural 1 2 3 4 5

>

{3, Proyecto
-3, Configuracién 1
BB, 01 BusPLC
1M, o - BMx xB° 0800
- ipos de datos derivados 2
~+~{Z}, Tipos de FB derivados
« {3, Variables e instancias FB —
-, Varizbles elementales
-v-@, Variables derivadas 3
(@, Varisbles DDT de dispositivos —
-, Varibles de E/S derivadas
ik, Instandas FB elementales 4
-k , Instancias FE derivadas
(1, Movimiento
-1, Comunicacién 5
-3, Programa
v (Y, Tareas =
=5, MAST
B--{3), Secdones 6
- A
[, Secciones SR
(3, Eventos 7
ww-( ], Eventas de temparizador
(13, Eventos de E/S =
-2, Tablas de animacién
~+~{_}, Pantallas de operador

-« {fk, Documentacion < [}

@0 BusPLC [ A:[MAST]

Ll

[<[ 1+ ]\ Generar Importar/exportar Emores usuario Evento de registro de FDT Buscar/Reemplazar

Listo [Modalidad HMI R/W JelZZ00113

TCPIP:127.001 MO GENERADO Q INS

A partir de aqui ya empezamos a disefiar el programa LD

12.Si escogemos el lenguaje SFC, nos aparecera el siguiente editor

SFC con los diferentes elementos utilizados para disefiar el programa

SFC

Unity Pro XL : <Sin nombre>~ - [Chart : [MAST - B]]

®re| Fichero Edicién WVer Servicios Herramientas Generar PLC Debug

BEEHES | B oL B £ S 0 | & | &

Ventana

A== =T -

ruda

OB + = 7 % | = = =
Explorador de proyectos =]

e 1 | 1 |

-ZM, Proyecto -
Configuracicn 1

- 0 : Bus PLC
T, o : BMX XEP 0800 —
--[(Z), Tipos de datos derivados
[(4, Tipos de FB derivados 2
=13, Variables e instancias FB
@, Variables elementales J—
@, variables derivadas
@, variables DOT de dispositiv 3
H_, variables de E/S derivadas
ik, Instancias FB elementales |=
ik, Instancias FB derivadas
e [[20, Mowimiento 4
FH-- [, Comunicacién
= a, Programa ——|
=S, Tareas
=S, MAST 5
- {2, Secciones

n

~{Z3@, Transid
-, Secciones SR 7

=23, Eventos = <

I}

| n ' C M BusPLC [[Ea| A:[MAST] Si|Chart : [MAS...
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13.Para crear la pantalla solo hay que escoger nueva pantalla con el

boton derecho del raton en el lugar sefialado en la figura

|2, Tipos de FB derivados -
{3, Variables e instancias FB

@, Variables elementales

@, Variables derivadas

@, Variobles DDT de di
. Variables de E/S deri Nueva familia

-{ik,, Instancias FB elemel
-k, Instandas FB deriva
(L3, Movimiento

C.!, Comunicacién

@, Programa

@4 Tareas

Exportar
Importar

Lista de mensajes L4

Borrar imdgenes no utilizadas

Agregar directorio de usuario...

Agregar hipervinculo...

{2, Eventos de tem
m, Eventos de EfS
[, Tablas de animacién

T
i) Pantallas de operadol —

[-[§l, Documentacién <
' m r

todo
I 4 m

@ BusPLC |Eo| A:[MAST] | Chat :[MA.. |

14. Aparecera el editor de pantalla

Unity Pro XL : <Sin nombre>* - [Pantalla]
_ﬂ Fichere Edicién Ver Servicios Herramientas Generar PLC Debug Ventana Ayuda

- | FIFEY:IEIRS EOB W WM
FNOC-~4mE: @BO0@Te |\ D EEIEEYET
Explorador de proyectos
%a Vista estructural

3, Tipos de FB derivados -~
3, Variables e instancias FB

A, Variables elementales

@, Variables derivadas

@, variables DDT de dispositiv
.o Variables de E/S derivadas
i, Instandas FB elementales
ik, Instancias FE derivadas
.3, Movimiento
m, Comunicacién

{3, Eventos de temporizal
- m, Eventos de E/S
{2, Tablas de animacién
a, Pantallas de operador P

E’ Pantalla i 4

m

« AL ; C {0 BusPLC |to| A:[MAST] [frfChat :[MA. B Pantala |
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15.Finalmente, cuando esté todo disefiado, se guarda y se transfiere,
esto se hace primero Conectando el PLC al PC con i y

. . S
seguidamente transferimos con ) )

Para activar el programa del PLC transferido deberemos pulsar RUN.
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9. Programa Vijeo Designer v6.1

9.1. Elementos de Vijeo Designer

Este programa se ha escogido debido a que es mucho mas manejable a la hora de
representar graficamente, permite mayor flexibilidad que el programa Unity PRO y
ademas es el que ha creado Schneider para trabajar con los paneles avanzados
Magelis HMI STU 855.

9.2.Realizacion del proyecto

Nada mas abrir el Vijeo nos aparecera la siguiente ventana:

Vijeo-Frame [el&]=]

© Fichero Edicién Generar HMI Organizar Variable Informe Herramientas  Ventana Ayuda
N2 NEERA Y el DXL e ORAN TS @ — + Estadod
HEEIE 0 =P T E L

Bienverido = Vieo Designer

) Vijeo-Manager

) Samples

i GRADUACION2
: Proyecto

£Qué desea hacer?

1@ Crear un nuevo proyecto

(©) Abrir Gitimo proyecto - GRADUACION2

op Elea el op seAiED @ / IR

(©) Abiir proyecto existente

No mostrar de nuevo este cuadro de didlogo

| <awis || Sguente> | [ Fnalizar | [ Cancelar

il tie @ X

Or.. Mombre del abjeto Posicién Animacién  Variables

=)12ena de retroalimentacién |ElLista de graficos
Para obtener ayuda, pulse F1 CAP NUM SCRL

Aqui podemos escoger si abrir un nuevo proyecto o uno ya existente (los
ya existentes se encuentran el la carpeta Vijeo-manager, es la Unica
manera para insertar un proyecto Vijeo creado en otra terminal).
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Crear un nuevo proyecto @

Mombre del proyecto a crear
Mombre del proyecto  Proyecto

Descripcion o comentario

Tipo
@ Proyecto con un sdlo destino

() Proyecto con |2 :I destinos

[ Contrazefia del proyecto

Ingrese contrasena
Corfime contrasenia

Recordar (opcional)

[ « ftras ” Siguierﬂe}] [ Finalizar ] [ Cancelar ]

En esta ventana se nos pide que insertamos el nombre escogido del
proyecto, si queremos insertar alguna contrasefia para abrir el proyecto,
y finalmente la cantidad de destinos al que va destinado el proyecto,
porque si queremos podemos trabajar con varios automatas a la vez. En
nuestro caso se ha escogido un solo destino, y sera nuestro panel
Magelis.

Como disponemos de un panel STU 855, lo tendremos que indicar en el
programa para posibilitar la comunicacién, también podemos seleccionar
un nombre de destino, como se puede ver en la figura siguiente.
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Crear un nueveo proyecto

MNombre del proyecto a crear

MNombre del proyecto |F'n:ﬂ_.rec1-:|

Destino : 141
Muevo proyecto/destino

Mombre del desting  Desting 1

Tipo de destino | HMISTU Series

Modelo | HMISTUBSS (320240}

| «<sids || Sauente> | | Finaizar | | Cancelar |

El pr6ximo paso es el siguiente, aunque no haremos nada de momento,

ya se configuraran todos los pasos mas tarde.

Crear un nuevo proyecto

Mombre del proyecto a crear

MNombre del |F‘ cto

proyecto i
Destino : 11

Corfiguracion de destino
Asignar la siguiente direccion [P

Direceidn P 0 . 0
t dzcara IEE  3RE
zubred

Puerta enlace 0 .0

predeterminada

Habilitar auditoria

Se requiere una configuracion adicional para usar esta
funcian. Haga clic en la ayuda y revise la configuraciones

necesarnas.

<ftrds || Siguente> | | Finalizar | | Cancelar |

81



En la siguiente ventana debemos escoger el tipo de controlador, el cual
controlard nuestra maqueta. En nuestro caso seleccionamos El indicado
en la imagen, ya que utilizaremos una conexion USB entre el panel y el

Modicom.

Crear un nuevo proyecto

Lista de equipos

Agrega controladeres y dispositives. Defina |z configuracién
en las propiedades del controlader y del equipo en la ventana
del navegador.

(=]

MNombre del proyecto a crear
MNombre del proyecto Proyecto
Destino - 1/1

Eliminar

Finalizar Cancelar

Muevo controlador

Fabricante:

[Schneider Electric Industries SAS

Controlador.

Equipo

Jbus (RTU)
Modbus (RTU)
Modbus Slave
PacDrive - Ethernet
Uni-Telway

HWAY TCRIP

Egquipo Modbus

Equipo Modbus USB

Aceptar ] [ Cancelar ] [ Ayuda

Ahora ya hemos configurado nuestro proyecto y podemos pasar a
disefiar la parte grafica.

Edicion  Generar  HMI

Organizar

=N A0 DG E-A

Proyecto - Vijeo-Frame - [Destinol - Panell - Idiomal] *

Variable Informe Wer Dibujo

B 4= = @@

Destinol - Panell - Idiomal

OE &

Herramientas

Ventana Ayuda

Wk T @ — + Estedoo

T - R N N

x

173
)

Proyecto
E--D Destinol
= @ Paneles graficos
= % Paneles base
1: Panell
I Ventana emergente
Paneles principales
. @ Formularios e informes

Entorne

% Biblioteca de recursos
Pﬂn, Alarmas y eventos
&& Recetas

i [&| Registrando datos

: - Variables

2, Administrador de E/S
=0 ModbusTCPIPOL

-
-

)

99 EquipoModbusUSBOL [90.0.0.1 ]

]

Vijeo-Manager Proyecto

falld i@

Proyecto

Norbre

Descripcidn

Contrasena del proyecte Desactivade
Revision del historial Desactivade

Sincronizacion de ingl Desactivado

Usar la Seguridad cor Desactivado

*

Or..  Nombre del objeto

Posicién Animacion  Variables

\j Zona de retroalimentacién Lista de graficos

Para obtener ayuda, pulse F1
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Los pasos a seguir ahora son:

@roooop

Realizar los paneles gréficos.
Guardar el proyecto.

Ejecutar una comprobacion de errores.
Compilar el proyecto.
Instalar V.D. Runtime en la maquina de destino.
Descargar el proyecto en la maquina de destino.
Ejecutar el proyecto.

9.2.1. Gestion de los paneles

Un panel es una ventana en la que se pueden colocar objetos
(interruptores, lamparas, dibujar elementos). El panel creado se

convierte en la pantalla que aparece en las maquinas de destino.

Para crear un nuevo panel, iremos a la ventana del navegador,
haremos clic con el botén derecho en los paneles base y

seleccionaremos 'nuevo panel' (también podreos copiar o eliminar
paneles del mismo modo).

Destinol - Par

@ Proyecto
(3] Destinol

_@ Paneles graficos
[&] 1: Panel
Ventana erm
Paneles prir
@ Fermularios e i
L[ Arciones

MNuevo panel

@ || e

Insertar

Nuevo panel cen panel principal...

Nueva carpeta

Informe...

Propiedades de los paneles

Cuando se selecciona un panel en el navegador. En el inspector

Ctrl+T

aparecen las propiedades del panel, donde se pueden configurar.

[

[E] Proyecto

=[] Destinol

& Acciones
Entorne

£+ Paneles graficos
=15 Paneles base
-[#] 1: Panell
[ Ventana emergente
Paneles principales
Formularios e informes

& i
. Riblintera e recurens

=
Bl vijeo-Manager |[E] Proyecto

Panel base
Nombre

1D del panel
Descripcién
Ancho

Alto

Color defondo
Publicar en
Teclas de funcién

Ingreso exclusivo

Panel principal
Marcador de posicién

Panell
1

I (00,0
HMI Runtime

~

n

]

Para obtener ayuda, pulse F1

Or..

i
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Las opciones gréficas de las que disponemos son las siguientes:

Proyecto - Vijeo-Frame - [Destinol - Panell - Idiomal] *
Fichero Edicion Generar HMI Organizar Variable Informe Ver Dibujo Herramientas Ventana Ayuda
DPE . BEES, I s ORMR L T @ — + ewuwo -
A 5 Y 158 B S E B o

EEIE O RE I B LEL Iz 4 SLTE b Bl P
PN A ANE-0 G G- S AR T E- DR - O BT R REE-

Como se puede apreciar, hay muchisimas opciones para escoger,
asi que en este caso solo explicaremos las utilizadas para la
realizacion del trabajo de final de grado.

e Herramientas de dibujo clasicas

s N A ANE-0 D6 (- = A -

e Objetos graficos

%* ﬁ*Ev*mE*@*hﬂ‘Eﬁ*ﬂi E’El*li?\ I'l_:l-'j\ T

-
.

e Herramientas de opciones de seleccién

e Herramienta de edicidon
% BV BT A

e Herramienta de organizacion

CRLL]

.% !% ‘-_ _-t @ : & |11H | |-|-|-|-|

BRE b

9.2.2. Paneles

Vijeo-Designer Runtime 6.1.4.361 EI@
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T

Vijeo-Designer Runtime 6.1.4.361 E @

LHJG ,‘»:‘ Sy,
[ ] i
\.

N

Thinking in Future

ENTER

T

Vijeo-Designer Runtirme 6.1.4.361 E @

LNJG s,
- A
., i'ﬁ.\,tﬁ'_.-

HENU

” |'I:I'| H I_I |'I.'l'| I_

BaCk

T

Yijeo-Designer Runtime 6.1.4.361 E'@

LHN.JG o,

- {1

b, rﬁﬁ._"ﬁ'_.-
H =

B =
=

85



9.3. Creacion del programa
9.3.1. Anadir seguridad al control de la maquina

Destino2 - INFO [Todo] - Idiomal - Destino2 - Seguridad X

4] Nivel de seguri... G A da... dad de de

&[] Entorno
(&) Archivos de datos

i E]S:?“ "“ﬂdd ] [Nombredeusuario  Contrasefia  Huellss dactile... Grupe en Destino2 |
fomas ldios

[ Biblicteca de recursos TFG

B8 Alarmas y eventos

Recetas

ctor de propiedade yrx
Seguridad

Sequridad de destin Emplear sequridad
Sequridad de desca Emplear seguridad
Sequrided del Adminis Emplear seguridad
d de Web Gati Emplear seguridad
Emplear seguridad

Zona de retroalimentacién

Sequridad de Vijeo Des

v & x
freandn la imanen en memnria -
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En el navegador hay que seleccionar Entorno/ Seguridad para
gue nos aparezca en el inspector la posibilidad de habilitar o
deshabilitar la seguridad y en la ventana principal insertamos los
usuarios, contrasefas y aplicaciones que queremos proteger.

Al aplicar seguridad, cuando se encienda el HMI Magelis nos
aparecera lo siguiente:

T

Vijeo-Designer Runtirme 6.1.4.361 E @

Al seleccionar cualquier apartado aparecera un teclado numeérico.

ra

‘-fijED-Designer Runtime 6.1.4.361 = || B ER

Aqui insertaremos:

Nombre: TFG
Usuario: TFG
Y seleccionamos la tecla Enter. Una vez hecho esto pasaremos al

panel principal.
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ra

‘-fi_ien-Designer Runtime 6.1.4.361 = || =3 £

LHNJG
I

R, ;

e

g
i

Thinking in Future

EMTER

En este panel tenmos un interruptor, uno de los objetos graficos del
programa. A este interruptor se le ha programado la accion de cambiar al
panel 2 de menu como se ve en la ventana de configuracion del

Interruptor.
R X A E L e @[] 4 ) T @ — 4 Eada .
@ . IEI |- | | TIE +8 o1 “| Configuracién del interruptor @I
=-A _ g - & - - £ General |Co|ores IEﬁqueia | Visibiidad | Avanzado
Destino? - INTRO [Todo] - Idiomal X Maoda (@ Interruptor (7) Interruptor con Filoto Categoria
Jnl [ |1PD| vl | [ |EPD| 1 Mombre EMTER -
= LHJG Estilo
] - 00001
. Estado 1| [Arribal i
1 Filoto Introduzcs wna i die condliot QQ [T tnvertir al pulsar
] Th k F Al pulsar |Duranhe la pulsacian | Al Iiberar|
= inkin in Fut
£l g Operacion  Panel -
] - Cambiar panel[Z
] IR (@) Cambiar panel
8__ ID del panel 2
S 2: MENU E]
=
g 2 §
_é () Panel anterior
%
[=0ps
S
1 SR
1
Creando la imagen en memoria [ apicar | [ Agregar >
Se creo la imagen en memoria con éxi
HMI: proyecto 812 KB, sistema 18.260
Web Gate: proyecto 137 KB, sistema 1
Compilacion finalizada - 3 Advertencia
Pulse F4 para recorrer los errores v la
<
Generar Aceptar ] [ Cancelar ] [ Ayuda
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En el panel 2 aparece lo siguiente:

ra

[5] Vijeo-Designer Runtime 6.1.4.361 IERI=RIEE
LNJG o
- ;mﬁ.

ihﬁif
HENU

MarLaL

PROGRAM

Se muestra el boton MANUAL para ir al panel 3 y asi utilizar el
taladro de forma manual, y también el botbn PROGRAM para
manejar el taladro con los programas grabados.

El boton BACK permite volver al panel principal y el boton info se
ha creado para ir al panel 5 para ver la informacién del SCADA
disefiado.

Aqui se muestra el panel 3 MANUAL

Yijeo-Designer Runtime 6.1.4.361 EE@

LNJG &
[ ] : i
HANUAL ~

x rﬁﬁ._"ﬁ'_.-
H H
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En este panel disponemos del boton START y STOP, que activan
y desactivan nuestra variable IR, la encargada de activar el
movimiento del taladro.

El visualizador, nos permite ademas de observar la posicion del
taladro en el eje x e y, insertar coordenadas con el teclado
numeérico para que se desplace a dicha posicion.

A la derecha se observa la cruz de movimiento que se activa
apretando el botén verde de la derecha, y ademas estan el boton
DRILL que activa el taladro y EV el cual activara el piston
neumatico para comenzar el descenso del taladro.

Como se ha indicado antes, se ha enlazado la variable IR del
programa Unity PRO con un interruptor, ademas de otras
variables necesarias para controlar todo el proceso.

Esto se ha hecho de la siguiente manera:

Primero debemos de guardar en un formato .CSV el proyecto en
el Unity PRO, una vez hecho esto, buscamos el apartado de
variables en nuestro navegador. Pulsamos el boton derecho y
escogemos importar variables.

Destino2 - MENU

?IDI|||||||I

— LHJG
N

¢ Ventana emergente *
Paneles principales

------ @ Formularios e informes

Acciones

+-[3¢] Entorne

+% Biblioteca de recursos
+._°ﬁn4 Alarmas y eventos

..... I Recetas

+E} Registrando datos

L S varizile:]

+‘;_f' Adi Abrir

[=]
o -

m

@":UE':'"'H”E" Mueva variable 3

2o
TRl TR AT .-.:;::.:;

Pegar Ctrl+V

T
S,
i

Lt L

Panel base Importar Variables... Ctri+I

™
"

g

L

T

Mombre Exportar Variables... Ctrl+¥
ID del panel

™

™

Hj ]
AR AT AT

A
A )

Referencia de variable & Informe... Ctrl+T

]

Descripcian

Ancho Muewvas variables desde el equipo...
Alto

Vincular variables...

|

Se nos abrird un menu en el cual debemos seleccionar nuestro
proyecto de Unity PRO guardado recientemente, siguientemente
aparecera una ventana gue nos permite escoger las variables que
gueremos, en nuestro caso escogeremos seleccionar todo y
después vincular.
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[ £, AUIIIISLEUUT uE 75

Lo siguiente que nos muestra es una tabla con todas las variables
vinculadas de nuestro proyecto Unity. Aqui deberemos de
modificar las variables necesarias para que sean de
lectura/escritura para poder manejar todas las variables desde el
Magelis, nuestro dispositivo android y también desde el servidor
de webgate.

BHVijeo-Manager |[BProyecto

Variable
Nombre 2
Descripcién

Dimensién de matriz 0

Tipo de datos BOOL
Origen Externo
[ Ninguno.
Grupoe de escaneo Ninguno

Direccién de dispositiv 5¢lo lectura

Direccién indirects I

- Yt EcParabola3 BOOL Externc EquipeModbus... |%UV46.1472.8.255 | Desactivado Ninguno
| U EcParabolad BOOL Externo EquipeModbus... %UV46.1473.8.255 Desactivado Ninguno
U EcParabolas BOOL Externo EquipeModbus... %UV46.1474.8.255 Desactivado Ninguno
LT Ecuac BOOL Externo EquipoModbus... %UV46.1455.8.255 Desactivado Ninguno
4} Ecuacion SFCSTEP STATE  Exdterno EquipoModbus...
£} Ecuacion N SFCSTEP_STATE  Extemo EquipeModbus...
£} Ecuacion_OUT SFCSTEP_STATE  Extemo EquipeModbus...
LT ELpSE BOOL Externo EquipoModbus... %UV46.1419.8.255 Desactivado Ninguno
= U Emergencia BOOL Externo EquipoModbus... UV46.1468.8.255 Desactivado Ninguno
LI ENTRADA_TALADRO | BOOL Externo EquipoModbus... %UV46.1497.8.255 Desactivado Ninguno
= Estado UINT Externo EquipeModbus... %UV46.1394.16.25 Desactivado Ninguno
TTev | EEE JEeme JEqsipoModbus. 318 |oesactivede _ JNinguno ]

Con este vinculo ya podemos controlar cualquier variable
insertada en el automata.

Pasamos al panel 4, el cual nos permite activar los programas
explicados en el apartado del programa Unity PRO.

Vijeo-Designer Runtime 6.1.4.361 o[- = ]
LNJG o
] umii
PRODGRAH .la'\.i:';.ll\-i."_ﬁ:

Volvemos a tener un visualizador, pero en este caso solo es para
observar, en el modo programa no se pueden insertar
coordenadas para evitar cualquier mal funcionamiento de la
maquina. También vuelven a aparecer los botones DRILL y EV
con las mismas funciones anteriormente explicadas.

Aparecen un botén con un caudrado y otro con un pentagono,
estos seran los encargados de activar los programas de cuadrado
y pentagono para asi activar el moviento de la maquina.

El botén con la linea en diagonal activa el movimiento en diagonal
que se controla el paso de cada punto con el boton NEXT.
Finalmente el boton RESET se utilizaria para procesos de
mantenimiento ya que activa el programa de reconocimiento.
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El panel 5 se ha hecho como agradecimiento a las personas que

me han ayudado a realizar este TFG, Alfredo Vilanova Molto y

Ximo Berenguer Iglesias.

A continuacion se explicara los pasos a realizar para conectar el
autémata.
Hacemos doble clic sobre EquipoModbus y aparece la siguiente

ventana. Debemos de seleccionar la casilla indicada.

Destino2 - MENU [Todo] - Idiomal X

@ Formularios e informes

Acciones
Entorno
[ Biblioteca de recursos
Pﬂ‘* Alarmas y eventos
f}g Recetas
i 4 Registrando datos
[ Variables
E|‘Z. Administrador de E/5
£ ModbusTCPIPOL
0 EquipoModbusUSBOL [90.0.011

m

@'v"\je-:n-manager @Proyecta

Después de esto solo nos quedara insertar el programa Unity en

Configuracion del equipo

Direccion del Equipo

. 0 .0 1
1D de la Unidad | /255
Conesidn secundaria

1] 1] 0 1]

Pratocolo

Pratocolo de IP TCP

=

IECET13 Sintaxis

O-bazado [Fredeteimin:

Modo de direccidn

Variables
Orden palabra de doble e ol e
palabra

ﬁSEII Mostrar orden de Frimer byte: bajo -
ke

Optimizacidn de la Comunicacidn

Personalizar -

120 20 huitae

Longitud de Trama
preferida

el Modicom y ponerlo en modo RUN, finalmente, transferiremos el
programa Vijeo al Magelis configurando su IP y seleccionando la
descarga via ethernet. Se muestra en la siguiente ventana.

OB & E®#

GRADUACION2
|j Destino2

@ Vijeo-Manager Proyecto

Desting

MNombre Destino2
Descripcign

Tipo HMISTU Series
Color de destino 64K colores
Modelo

1D del panel inicial
Opciones de arral

Avisador Habilitado
A configuracion 2 Esquinas
[zl Descargar Ethernet

[ 158.42.132.59

Mascara subrer 255.255.0.0
Puerta enlace ¢ 0.0.0.0
DHCP

Desactivado

HMISST(HMIS5/585) (320:240)

m
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Ya solo queda descargar el programa, se hace de la siguiente
manera:

GRADUACIONZ - Vijeo-Frame - [Destino2 - Destino2] *

Fichero Edicion Generar HMI Organizar Variable Informe Herramienta
j 11!}E ﬂl‘EIJ: < ==

%; 12 S | 5 & — |

- - - - -

OE & &=® &
[5] GraDuACION2

¥ omny

Yalidar...

Iniciar simulacion (Generar)
Iniciar simulacién de dispositivo

Descargar a (Ethernet 158.42.132.50]...

noto

Generar...

Limpiar...

El momento que descargamos, Vijeo hace un andlisis de errores
en la programacion, si hubiera alguno, Vijeo nos lo mostrara con
el boton F4.

Ahora ya podremos manejar la maquina a través de la pantalla
Magelis.

10. Vijeo Webgate

Vijeo Webgate es el servidor que nos permite manejar los paneles disefiados
con Vijeo designer que controlan nuestro automata.
En el siguiente apartado se explicara como utilizarlo.

10.1. Creacion del Webgate

Lo primero que hay que hacer es asegurarnos que la conexién Ethernet
esta disponible y ademas deberemos de saber la IP de nuestra pantalla
Magelis.

Después debemos asegurarnos que el runtime de vijeo webgate esta
instalado, sino no conseguiremos visualizar los paneles disefiados.

Empezaremos abriendo el navegador de Internet Explorer, ya que es el
anico que dispone de lo necesario para reproducir los paneles. Una vez

93



hecho esto, insertamos la IP en el navegador y nos aparecera la
siguiente ventana.

- £-c] Gwwene
Vijeo Designer™

Iremos a monitoring y seguidamente entraremos en Webgate/in frame,
seguidamente pasaremos a la siguiente ventana, en la cual nos
aparecera 2 huecos, uno para rellenar el usuario y otro para la
contrasefa (iguales que las asignadas en el Vijeo Designer para activar
la seguridad.

Alcanzado este paso, inmediatamente se nos mostrara nuestro panel de
Vijeo en el navegador Internet Explorer como se muestra en la siguiente
figura.
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A partir de aqui ya podemos manejar el panel como se ha explicado en
el apartado de Vijeo Designer.

Sclbnggider

Vijeo Designer™
uuuuuu
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« STy
Sdérgelder

wwwwww

En el apartado Variable browser, si seleccionamos in Frame, iremos a
una tabla en la que estan todas las variables que se han asignado al
panel para permitir el manejo correcto del taladro.

Esta ventana es muy util si no disponemos de internet explorer, ya que
Nno nos permite ver la representacion grafica de nuestros paneles, pero si
nos permite cambiar sus valores, y asi controlar de igual manera el
taladro.
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En la siguiente pagina podemos observar nuestros parametros de
Ethernet, como la IP utilizada, la mascara de red y también la direccion
MAC de nuestro dispositivo HMI.

En esta pagina se puede ver algunos parametros como el tipo de
pantalla tactil que estamos utilizando, el nombre del proyecto, el destino
del proyecto, ademas de las diferentes versiones de software utilizadas.

T iio
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Finalmente, en esta Ultima pagina se puede observar la memoria
utilizada para el proyecto Vijeo .
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11. Vijeo Design Air Plus

Es una nueva app que ha creado Schneider electrics para tener un control
remoto a través de una Tablet o smatphones.

Activando el runtime de la aplicacion un operador podra acceder a la
representacion gréfica de nuestro HMI y mostrar los datos y control de la
automatizacion.

La aplicacion Plus ademés permite la modificacion de los paneles gracias a

las herramientas graficas de las que dispone. Aunque esto no se ha mostrado

en el proyecto debido a que la app requiere un gasto monetario. Se ha

descargado la demo, y indica que con la demo no se nos permite la conexion

con el HMI.

El primer paso que debemos realizar es entrar en Play Store de android y
descargar la siguiente aplicacion.

Vijeo Design'Air

L- .‘ Plus
Schneider-Electric

g PEGI 3

Descargas 42 Productividad Similar

Vijeo Design'Air Plus es la nueva

funcién de acceso remoto movil de

Como se ve en la imagen, la aplicacion cuesta 19,99€, hasta hace nada esta
aplicacion tenia el precio de 99,99€. Por lo visto se ha debido de reducir el
precio por las pocas descargas obtenidas.
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Al abrir la aplicacion lo siguiente que se nos muestra es:

H

it 9% ol
P Vijeo Design’Air  =j= c *
Favorites
Target2-HMI

GTO4310
(10.167.65.68)

Target1-STUG55
(10.167.65.33)

Target3-XBT
GT7340
(10.167.65.152)

Tiene una manejo muy sencillo, para afiadir nuestro HMI MAgelis, solo
tendremos que darla al signo “+” y nos aparecera la imagen siguiente:
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Como vemos en el panel, solo debemos de insertar el nombre que queremos
asignar a nuestro HMI para el dispositivo android, la IP del HMI de Schneider y
por ultimo, tendremos que escoger un numero de puerto, en el caso de este

proyecto se ha utilizado el puerto 6000, que es el puerto predeterminado que
asigna el Vijeo Designer.
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