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Capitulo 1
Introduccién

A continuacién se hara la introduccion al TrabajpeaFde Grado, describiremos los

objetivos y un resumen del trabajo realizado.

1.1 Resumen y objetivos

Este proyecto consta de la creacion de una apdicade control en un plc para una
plataforma elevadora. También se realizara unaagdin para la monitorizacion de la

plataforma en una pantalla tactil.

Describiremos los componentes utilizados asi com@rbgramacion con cualquier

software necesario para su funcionamiento, comaidicgy monitorizacion.

El objetivo de este proyecto es el control de unaaforma elevadora y su
monitorizacion. Para el control utilizamos 2 plepEmero es un PLC de seguridad y se
encarga de controlar todos los elementos de segljrasi como dar permiso para el
funcionamiento del montacargas. El segundo enadefjaormal funcionamiento de la

plataforma. Por dltimo una pantalla tactil sirvegaonitorizacion.

1.2 Motivacion

En la carrera de Ingenieria Electronica IndustgalAutomatica, nos ensefian a
programar autdmatas mediante la implementacion @dc€s. Por ello he querido
realizar este proyecto donde puedo implementarltmdoe he ido aprendiendo en estos
afos en la universidad. Desde disefiar esquematsicgleca la implementacion de

Grafcets en la vida real.
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1.3 Los Montacargas en la sociedad.

Los montacargas han estado presentes en gran dedi@ historia del hombre. La
primera referencia a un ascensor aparece en las det arquitecto romano Vitruvio,
que construido un elevador probablemente en el 28%® a.C. Estos primeros
elevadores se basaban en el sistema de tracciaddsasn el mecanismos de la graa y

utilizaban animales para realizar el movimiento.

En 1851, Waterman invento el primer prototipo dentacargas, una plataforma
elevadora unida a un cable para subir y bajar meras. Esto unido a la construccion
de edificios mas altos llevo a la proliferacionlde elevadores tanto en industria como

en los edificios de viviendas.

En la actualidad los elevadores se han desarrojladstaurado en la sociedad. Hasta el

punto que practicamente todo el mundo los utilizawedia a dia.
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Capitulo 2
Hardware

2.1 Variador de frecuencia

Los variadores de frecuencia son sistema utilizguira el control de la velocidad

rotacional de un motor de corriente alterna. Eh@pio basico de funcionamiento es

transformar la energia eléctrica con frecuenciaustrihl en energia eléctrica con

frecuencia variable. Como podemos observan emgalesite diagrama.

Sine Wave Variable Mechanical

Power Frequency Power
Power
TUTTR T | Variable AL osar
Frequency

...... - Controller

| 1540

1] [l ¥

S Power Conversion Power Conversion

llustracion 1 Diagrama variador. (http://www.wikiwa nd.com/)
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2.2.1 Funcionamiento

Los variadores de frecuencia funciona mediantecthyzas en serie. La primera etapa se
encarga de transformar la corriente alterna eniragantutilizando un rectificador. La
segunda etapa es un inversor, mediante el uso B&slGransforma la corriente
continua en alterna con una tension y frecuengalables. Como podemos observar en

el siguiente diagrama:

Potencia Voltaje fijo
de de CD
entrada % T + 1 1
ZS Motor
T
Rectificador Inversor

llustracién 2 Esquema eléctrico del variador. (wwwnfoplc.net)

2.1.2 Variador seleccionado

La principal caracteristica para seleccionar unmadar es la potencia maxima a la que
puede trabajar el motor . En nuestro caso el nmtede llegar a trabajar a 3KW por lo
que el variador seleccionado es Combivert F5-K 4dabido a que este variador puede
trabajar 4KW. También otra caracteristica impddaes el sincronismo entre

variadores, dado que en esta plataforma tenemosotdreés con sus respectivos

variadores. También se ha tenido encuentra el pmei variador dado que en esta
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gama es de los mejores en relacion calidad-preagcaracteristicas de este variador se

puede observar en el anexo 4.1 KEB F5 pag(114)

2.2 PLC

Los automatas programables o PLC son maquinas rsgales que ejecutan
correlativamente las instrucciones indicadas epr@jrama de usuario almacenado en
su memoria, generando unas ordenes o sefiales dio raapartir de las sefales de
entrada leidas de la planta ( aplicacién): al datse cambios en las sefales, el
autOmata reacciona segun el programa hasta oldenerdenes de salida necesarias.
Esta secuencia se ejecuta continuamente para emnsdgcontrol actualizado del

proceso.
La secuencia basica de operacion del automataeske glividir en tres fases principales:

Lectura de seiiales desde la interfaz de entradas.
Procesado del programa para obtencion de las sefales de control.

Escritura de sefiales en la interfaz de salidas.

2.2.1 PLC seleccionado

En nuestro caso se ha seleccionado el automatzhdeider TM241CEC24T. La razén
principal para la seleccion de este automata ha lesl puertos de comunicacion que
incorporaba, Can-open, Ethernet y puerto series damacteristicas de la serie M241 se
pueden observar en el anexo 4.2 TMC241CEC27T pay(1
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2.3 Safety PLC

UN Safety PLC esta disefiado para incrementar kgndisticos a nivel muy por encima
de los PLCs estandar. Su funcion principal es otarttodas las seguridades, también
realizar test de las entradas para detectar fgllosrtar el posible movimiento de la

maniobra.

2.2.1 Safety PLC seleccionado

EL autdmata de seguridad seleccionado es el XPSERDI302 de schneider. Se ha
seleccionado este controlador por que es de laanisarca que el automata y tiene un
precio muy competitivo. Debido a la gran cantidadsdfiales de seguridad que hay en
el proyecto se han afladido médulos. Dos médulosléoentradas, XPSMCMDI1600,
dos con 4 salidas de relé, XPSMCMROO0004, y un nmdoh puerto de Ethernet,
XPSMCMCOOOOQOEL.
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2.4 Pantalla tactil resistiva

Una pantalla tactil, es yperiférico de entrada y salida de datopara el dispositivo en
el que esté instalada, actuando asi corteinediario directo entre nuestras érdenes y
lo que debe hacer el dispositivo en cuestion. Laeres se transmiten mediante el
toque directo sobre la superficie. Existen varipod de pantalla tactil: resistiva,

capacitiva, de infrarrojos y SAW. La utilizada esteeproyecto es de tipo resistiva.

La pantalla tactil resistiva consta des capas de material conductor
transparentiigeramente separadas entre si, cuando pulsames lsopropia pantalla,

estas dos partes se unen provocando un cambio resisdencia de esta. Un sistema
electronico detecta el contacto y es capaz de sab@unto exacto del contacto

midiendo la resistencia.

Estas capas conductoras son muy ligeras y, porangeneral, estan tratadas con un

material conductor creado a baseod&lo de indio y estafio

El sistema en si consta de tres partes: doosluctores transparenteksbarras
conductoray el material aislante de crist@ue es la pantalla que nosotros presionamos

en el dispositivo.

Lamina conductora

SU LT Lamina de
/separacidn
r
F i
< /BN Lamina conductora

inferior

Cristal de 1a
pantalla

llustracion 3 Partes pantalla tactil (www.unocero.om)

Pagina 16 de 142



2.4.1 Pantalla seleccionada.

La pantalla seleccionada es la tu800x480C-K612ATEUnoritake-itron. Existen 2
razon para seleccionar esta pantalla. La primeralesicrocontrolador que lleva
incorporado. La segunda es el tipo de pantalladdehique es resistiva, de esta forma

sigue funcionando si los técnicos llevan guantes.

Las caracteristicas de la pantalla las puedes #ac@m el 4.4  tu800X480 pag(140).
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Capitulo 3
Programacion

3.1 Variador de frecuencia

Los variadores de frecuencia controlan la velocidadlos motores, en este caso

tenemos 2 variadores por lo que necesitamos qu#hen de forma sincronia.

3.1.1 Configuracion del variador.

Para configurar el variador se deben conocer laactaisticas del motor. Estas

caracteristicas se pueden encontrar en la placardeteristicas que tiene el motor.

Con estas caracteristicas debemos ir al programmbies 6 y introducirlos en los

parametros del drO0 hasta el drO4.
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Mavigator * B X || [ master x[[g] seve | Scope [ tiode_2 Slave

=5 Ejemplo_Siheronismo_20 160606 *|| ElDescription
+ g% tode_1_Master (<8 Device)
+ 'E Node_2 Slave (KEB Device)

& Master Source Config-IDs: 2550
Eﬁ Parameter list
%ﬁ% Slave Parameters
[l Tnformacién del proyecto # DRef Addre.. Subl. Set R/W IdTxt  Name Offline value Comment
ﬂ Scope (1] (] Ox0801 = 1 WA udol  password 440
1 0 00802 - 1 RW Ud02 tipo decantrol 4: F5-M / 4000 rpm
2 Pause -2000 ms
3 (] 0x0901 - 1 W0 Frol copiarjuego de pardmet . -4: def. cust+sys. all sets
i Pause -2000 ms
5
6 0x0600 RW dr00  corriente nominal DASM 70 A
7 Ox0601 RW  dr01 velocidad nominal DASM 1445 1/min
8 00602 - RW dr02  tensién nominal DASM 400V

0 1
(] 1
] 1
g 0 0%0603 1 RW drl3  potencia nominal DASM 3,00 kw
10 ] 0x0604 - 1 RW  dr04  cos(phi) nominal DASM 0,73
1n: |0 0x0605 - 1 RW dr05  frecuencia nominal DASM 50,0 Hz
12 ] 0x0606 1 RW dr06  resistencia estatorDASM 31720
] 1
] 1
] 1

i3 0x0607 - RW dr07  inductancia sigma DASM 28,62 mH

14 0x0608 RW drd8 resistencia rotor DASM 22070

15 00604 - RW dri0  DASM head-inductance  304,8 mH

16

17 0 Ox0FO0 - 1 RW 500  config.control velocidad  4: speed ctri (F5-M/S)

18 0 Ox0F06 - 1 RW cS06  KPvelocidad 250

19 ] 0x0F09 - 1 RW 509 KIveloddad 60

20

21 ] 0x1000 1 RO Ec00  encoder 1interfaz 13: Incremental In E.det.

2 |0 0x1001 1 RW Ec01  encoder 1 (ing/r) 2048: 2048 inc a determinar en instalacidn
23 (] Ox1004 - 1 RW  Ec10 encoder 2 interfaz 2: salida incremental

24 0 0x100B - 1 RW Ecll  encoder2 (ingr) 2048: 2048 inc

25 ] 0x1016 - 1 RW Ec27 modooperacidnsalidas  8:canal 1+ 1024 inc, + direct

26 (1] 0x1006 1 RW Ec06  enc.rotacddn 16: sin invertir + on

27 0 0x1010 1 RW Ecl6  enc2rotacidn 16: sin invertir + on

28

23 ] 0x0804 - 1 WO  Fri0  adaptacidnpardmetros..  1: uf.08 {F3-M/S) adaptacidn motar
=n

Mensaigs - total 1error(es), 0 advertendaf(s), 0 mensaje(s)

llustracion 4. Configuracion variador

Debido a que tenemos dos motores también necesitaalizar un sincronismo.

3.1.2 modo sincronismo.

El modo sincronismo realiza un control de velodidespecto a una sefal Maestro
hacia el esclavo. El control del eje del esclagbedser en lazo cerrado, por lo tanto es

necesario un encoder conectado al motor de éste.

La posicion del Maestro (en incrementos) se pass@hvo. Por lo tanto, cada equipo
F5 esclavo debera tener 2 entradas de encodeunRado el encoder para controlar su

propio motor, por otro lado la sefial del encodestieia

Si el controlador de posicion esta activo ( P09 entonces el esclavo esta gobernado
de manera sincrona y angular (intentard recuperdost los desvios durante el

movimiento, recuperando la posicion del maestro).
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El siguiente esquema muestra el comportamient@rnpetros involucrados en el

modo sincronismo:

oP.14/0P.15
ru 10 absolute
maximum
setpoint

speed
Ec.11 calculation |——®fActual speed
- encoder 2 o

encoder 3
2 (inc/r) r Y + display
1 —/ ! output display
] VA setpoint speed for
speed controller)

A 4

Ec.01 \
encoder 1 M

(inc/r)

PS.09
ru56 pos

. -
Set position Paosi/synchronous

+ PS.06 to
PS.08
Position

- controller

Increments
of encoder
channel 2

h 4

Ec.14
Gear 2 nume-
rator

Ec.15
Gear factor
2 denominator,

Increments "\, ru.54
of encoder P actual [~
channel 1 / position

llustracién 5. Esquema del funcionamiento del varidor (www.keb.de)

La conexion entre el maestro y el esclavo se iedkzla siguiente forma:

llustracién 6. Conexién maestro/esclavo (www.kebe)
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3.1.2.1 Consideraciones iniciales

La posicion del esclavo (nimero de incrementosraebr en este caso) se muestra
en el parametro Ru.54:posicién actual. Una revOludiel esclavo corresponde al
calculo de los siguientes parametros del F5:

Ec04
Ec05

ec.01 » ecO7 =

Donde:

Ec.01 = Incrementos del encoder
Ec.07 = resolucién del encoder (normalmente ajostadl veces)
Ec.04 = Numerador de la relacion de reductora

Ec.05 = Denominador de la relaciéon de reductora

La posicién del Maestro se muestra en el paranRird6: posicion seleccionada. Su
valor depende de la reductora que existe entre tkbagsEsclavo. Esta relacion de
reduccion se puede introducir en los parametros4Egear 2 numerador y Ec.15: gear
2 denominador. Ya que solo se pueden introducioreal enteros, se debe realizar

también la conversidon entre unidades.

El valor de ru.56 para el Maestro seria (posiciéhMaestro convertida a unidades del
esclavo):

e0l Ecl4i{gear foactor slave)
1

E
Ecll Ecii{gear factor Master)
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3.1.2.2 Configuracion esclavo.

A la hora de configurar el esclavo también necesitas los datos del motor. hay que

seguir los siguientes pasos:

Primero se introduce los datos basicos del motoectado al F5 Esclavo, como se a

explicado anterior mente con el wizard.

Mavigator FUEOX [ Master | Sve ¥ Scope (@, Node_2_Slave Xx
=5 Gempb_Sncronismo_20160608 = | Device settings | Device p | operator parameters | = pocuments | # Online Wizards | @) nformacion |
- g% node_1 Master (KEB Device) T a = -
7 I Identificati
- Ej Mode_2_Slave (KEB Device) ‘ Sltart TR |
& Master [1] Pre-Adjustements ASM Equivalent drcuit - @)
= _
“lgy Parameter list & tipo de control | -@ R L R.
% EEJ Slave Motor ident. s L B
H nformacién del proyecto F —| Resstgevice: lLoad parameter default values I
s B R
[2] Type plate (Asynchronous motor)
In: 01 H A on:o 1460 2l 1fmin
Un = ja00 v fn: 500 &l Hz
cos(e): [0,80 2 Pyt (7,50 =] ew

{ dr03: potencia nominal DASM
[3] Identification

Inverter state: Mo Answer
Start Identification  ~
Ident state: No Answer

Ident error state: Mo Answer
Actual utilization: Mo Answer
Apparent current: Mo Answer
Actual Torque: No Answer

Actual value display: No Answer

llustracion 7. Configuracion esclavo

A continuacion se configura el encoder teniendewanta los pulsos del encoder tanto

del maestro como del esclavo y el sentido de raci

Ec.01: Pulsos del encoder Maestro.
Ec.06: invertir sentido de rotacion en caso quesgaiera.

Ec.11: Pulsos del encoder Esclavo.
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19

20 1 0x1000 - I RO Ec00  encoder 1interfaz 13: Incremental In E.det.

21 1 Oxi001 - 1 RW Ec01  encoder1{ingir) 2048: 2048 inc a determinar en instalacidn
2 1 0x1004 - I RW  Ecl0  encoder2interfaz 13: Incremental In E.det.

23 1 0x100B - I RW  Ecil encoder 2 (ing/r) 2048: 2048 inc

24 1 Oxi006 - I RW Ec06  enclrotacidn 16: sin invertir + on

25 1 Oxi0i0 - I RW Ecl6  enc.2rotacidn 16: sin invertir + on

llustracion 8. Configuracion encoder

Como podemos observar en este caso los pulsosictalier son de 2048inc tanto para
el maestro como para el esclavo.

Por ultimo hay que configurar los parametros dersimsmo, en PS00.

Pmpertthﬂ}wr :

Value + deshabilitar +
=l Advanced
modo pos. fsinc 1: modo sine, -
romper posicidn actual 0: deshabilitar -
max pos. fvelocdad-destino | 0: ps.25/ps.25 >
ejecutar posicidn rota 0; off -
posicidn no accesible 0: stop -
ignorar posicidn si no acces, | 0: off -
start pos. por cambio de set |0: off -
start rampa sinc. (op. 28) 0; off -
rampa sinc, reductora{op.... | 2048: off -
start pos. ps. 24 0: off -
start & velocidad cero 0; off -
detect profil stop 16384: on -

llustracion 9. Configuracion sincronismo
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3.2 PLC

La programacion de los plc se realiza en dos etdgaprimera etapa es disefiar el
grafcet, donde estructuramos las acciones que mosrealizar. La segunda etapa es la
traduccion del grafcet a lader en el programa éspealel automata, en este caso

somachine

3.2.1 Grafcet

El grafcet es un diagrama funcional que descriBeplmcesos a automatizar, teniendo
en cuenta las acciones a realizar, y los proces@smedios que provocan estas

acciones.
los grafcets se componen de etapas, acciones)sydiaes:

O ETAPA: define un estado en el que se encaasitautomatismo. Las etapas de

inicio se marcan con un doble cuadrado.

O ACCION ASOCIADA: define la accion que vaealizar la etapa, por ejemplo

conectar un contactor, desconectar una bobina, etc.

O TRANSICION : es la condicion o condiciorsse, conjuntamente con la etapa
anterior, hacen evolucionar el GRAFCET de una etafmsiguiente, por ejemplo

un pulsador, un detector, un temporizador, etc.

~|~ TRAMNSICION

ETAPA

IO
ASOCIA0A

llustracién 10. Médulos del grafcet
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A continuacion pondremos un ejemplo practico dgyrefcet de seleccion de modo
utilizado en nuestro proyecto. Para ponernos ea@in tenemos un selector con tres

posiciones, dos de ellas activan NOR e INS_REM.

Irspecdon

Oth

cond0 cond2
NOR INS_REM
Normal Inspencion remeta
ol
G0 G2
condl cond3
/NCR /INS_REM

llustracién 11. Ejemplo grafcet

Como podemos ver en el grafcet de arriba la etaig@l es G1 cuando esta en esta
etapa se activa el modo inspeccion. Si seleccioadmposicion NOR, se cumpliria la

condicion CondO pasando a la etapa GO y activahaméo normal.

A continuacion se explicaran los grafcets que smi@mtras en el anexo lll.5Grafcet.
Antes de comenzar voy a explicar algunas nomema&tuSS1 son las series de
seguridad final de carrera, cuias, limitador yjaftaento de cables. SS2 es la suma de
SS1 mas la sefial de que todas las puertas estadaerPul se refiere a los pulsadores
de planta siendo el numero que le acompana el ppisse refiere al nivel de planta y

posint a las posiciones entre plantas.
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3.2.1.1 Seleccion de modo

El grafcet se encuentra en el libro anexo Esqueteasricos y grafcet

El objetivo de este grafcet es poder cambiar de omdtkisten tres modos de

funcionamiento: inspeccion local , inspeccion reamonormal.

En este grafcet hay tres etapas. La etapa unclala@iva el modo de inspeccién, las
dos siguientes etapas se activan cuando se dawcoftadiciones Nor o INS rem
respectivamente. GO corresponde al modo de funuimmto normal y G2 al de

inspeccion remota.

3.2.1.2 Gestion de inspeccion local

El grafcet se encuentra en el libro anexo Esqueteasricos y grafcet

Este Grafcet se encarga de realizar el modo deéonsm local . El modo de inspeccién
local se basa en poder mover la plataforma descea€lo eléctrico para poder realizar
un mantenimiento de esta. También poder mover dgsnibtores independientemente

para poder nivelar la plataforma.

Hay dos condiciones que se tiene que cumplir paea epte grafcet funcione con
normalidad, la primera es que este seleccionadwdb inspeccion y la segunda es que

las series de seguridad estén activas.

Existen 7 etapas. La etapa inicial cierra el smtilo que impide que se puedan abrir
las puertas de la plataforma. Tres de estas et&dds), G130,G150 dan la orden de
subir. Las otras tres dan la orden de bajar. Lareliicia entre ellas radica en si se
mueven los dos motores o uno de ellos esta en neniony el otro parado. G110 y
G120 mueven los dos motores. G130 y G140 activanogimiento solo del motor al
gue denominaremos motor 1. G150 y G160 activarogimiento solo del motor 2

3.2.1.3 Gestion inspeccion remota.

El grafcet se encuentra en el libro anexo Esqueteasricos y grafcet
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En este grafcet se realiza la inspeccion remospelecion remota se diferencia de modo
de inspeccion en que el movimiento de la platafosm$e da paso desde las botoneras
exteriores. En este modo no se pueden mover logresoindividualmente.

En inspeccion remota hay 3 etapas. La etapa in@200, cierra el solenoide lo que
impide que se puedan abrir las puertas de la ptataf G310 hace que la plataforma
suba cuando se accionan los pulsadores PulO y. @820 da la orden de bajar cuando

se pulsa pul0 y pull.

3.2.1.4 Funcionamiento normal.

El grafcet lo podemos encontrar en el libro anegguemas electricos y grafcet

Este es el modo mas utilizado. En funcionamientoamab la cabina acude a las

diferentes plantas dependiendo del pulsador actuado

La etapa inicial se encarga de dar permiso para kasr puertas. El control de las
puertas lo lleva acabo el autbmata de seguridagnqglecide que puertas se pueden

abrir dependiendo de la planta donde este la plaaf.

Todas las ramificaciones posibles tiene una etapac@nun donde se cierra el
solenoide, las cerraduras de las puertas. Una ereadas las puertas se pasaria a la
etapa siguiente. Si pasados 3 minutos las puestastan cerradas, se vuelve a la etapa

inicial.

En el caso de funcionamiento normal hay 7 ramiftraes:

12 la plataforma no esté el piso 0 y se acciolia pa plataforma bajaria hasta alcanzar
el nivel 0. Cuando las puertas estén cerradastsarda la etapa G221 y la accion de

bajar.

22 La plataforma esta por debajo del P1 y se aaqgmuhil. Cuando las puertas estén

cerradas se activaria la etapa G221 y la acciGublie hasta alcanzar la planta 1.
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32 La plataforma esta por encima del P1 y se aaguhl. Cuando las puertas estén

cerradas se activaria la etapa G231 y la accidraj@e hasta alcanzar la planta 1.

42 La plataforma esta por debajo del P2 y se aagmi2. Cuando las puertas estén

cerradas se activaria la etapa G241 y la acciGublie hasta alcanzar la planta 2.

52 La plataforma esta por encima del P2 y se aagiui2. Cuando las puertas estén

cerradas se activaria la etapa G251 y la accidraj@de hasta alcanzar la planta 2.

62 La plataforma no se encuentra el piso 3 y sem@@ul3. La plataforma subira hasta
alcanzar el nivel 3. Cuando las puertas esténdasrae activaria la etapa G261 y la

accion de subir.

72 El autbmata no sabe la posicion de la platafo8eaactivara la etapa G271 cuando
las puertas estén cerradas .Se realizara la adeitmjar hasta que se detecte un nivel
de planta.

3.2.1.4 Posicionador.

El grafcet lo podemos encontrar en el libro anegguemas electricos y grafcet

Como su propio nombre indica la funcion de estdcgtaes saber la posicion de la
plataforma. existen 7 posibles posiciones: 4 ng/ele planta y 3 posiciones entre
plantas. En cada planta hay un actuador que nasaiet nivel de planta, pero esto no
ocurre entre las posiciones intermedias. Para saitee que pisos se encuentra nos
sirve con conocer el piso donde se encontraba malimiento de la cabina. Por

ejemplo:

Si la cabina se encuentra en el piso 1 tendriamibsgada etapa G402. En el caso de
estar subiendo y cuando perdiera planta se actileadtapa G406 . En consecuencia se

realizaria la accion de activar la posicion intetraeentre piso 1 y piso 2.
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3.2.2 Lader

Ladder o diagrama de contactos es un lenguaje aggmacion orientado a graficos

gue se asemeja a la estructura de un circuitorieléct

Por un lado, el diagrama de contactos es adequa@ola confeccién de interruptores
l6gicos vy, por otro lado, también permite crearesedomo en FBD. Por lo tanto, el LD
es util para controlar la llamada de otras POWi&gjrama de contactos se compone de
una serie de redes, cada una limitada por una lilee@orriente vertical (rail de
alimentacion) a la izquierda. Una red contiene iagrdma de circuito formado por
contactos, bobinas, POU adicionales opcionales (foéjly lineas de conexion.

En el lado izquierdo, hay 1 contacto o una segecdntactos que transmiten de
izquierda a derecha la condicibn ON u OFF, queesponde a los valores booleanos
TRUE y FALSE. A cada contacto se le asigna unatégibooleana. Si esta variable es
TRUE, la condicion se transmitird de izquierda aedea a lo largo de la linea de
conexion. De lo contrario, se transmitira OFF. Baianto, las bobinas colocadas en la
parte derecha de la red reciben un ON u OFF prewanide la parte izquierda. En

consecuencia, el valor TRUE o FALSE se escribirarenvariable booleana asignada.

Los contactos se representan con 2 lineas paralelasticales. Al igual que en los
circuitos eléctricos los contactos pueden ponersesexie 0 en paralelo. En serie
representan la condicion Iégica AND y en paral@presentan un OR. Los contactos
pueden ser negados. Esto se indica mediante la bastinada que aparece en el

simbolo de contacto.

bvarl

=

bhwvarl

llustracién 12. Simbolo contacto
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Las bobinas que estan representadas por parértbsmitrario que en los contactos las
bobinas solo se pueden disponer en paralelo. Taniéden ser negadas Esto se
indica mediante la barra inclinada que aparecé simbolo de la bobina.

bvar?

—)

bvars

—{/)

llustracién 13. Simbolo grafcet

A continuacion explicaremos la funcion de cada dedos POUs creados en el

programa somachine. Puedes encontrarlos en elbési&lobales pag(62).

3.2.2.1 Variables globales.

La lista de variables se encuentra en el anexablas Globales pag(62).

En esta pagina de programacion se declaran toslaafdi@ables que se utilizan en el

proyecto. También se incluye una pequefia descnig®du utilizacion.

3.2.2.2 Copias de entradas.

Este pou se encuentra en el 66

La funcidn de este Poa es copiar las sefales dadanen variables internas del

autdmata. Con esto evitamos que se pueda forzaniraa.
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3.2.2.3 Copias de estado.

Este pou lo puedes encontrar en el 1.2 Copizstdelo pag(66)

Este pou se utiliza para copiar los estados. Hanarcopia de los estados es muy
importante dado que las copias son usadas tanéogudivar como para resetear los
estados. Los estados empiezan con la letra X gdp®s con la letra R, los numeros

coinciden con el estado del grafcet al que seresfie

3.2.2.4 Condiciones

Estos POUs se encuentran a partir del anexoQohdiciones Generales pag(71).

La funcién de los poas que empiezan por Condicieada de definir las condiciones de

los grafcets. Las relaciones son:

- condiciones GB@- Grafcet seleccion de modos

- condiciones G106~ Grafcet gestion de inspeccion local

- condiciones G200 Grafcet funcionamiento normal

- condiciones G306~ Grafcet gestion de inspeccién remota

- condiciones G406-» Grafcet posicionado.
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La excepcion seria el POU condiciones generalegesian POU se definen condiciones
muy utilizadas, de esta forma se evita que hayamd@ados contactos en una misma
linea de cddigo. Un ejemplo puede ser SS1 queasosdries de seguridad primarias.
SS1 incluye las sefales del limitador, cuias, stafigjamiento de cables. En vez de
escribir estas cuatro entradas en todas las conégisolo tenemos que implementar el

contacto con la variable SS1.

3.2.2.5SET

Estos POUs se encuentran a partir del anexo GQ0Set pag(79).

En estos POUs se realizan tanto la inicializaciénlat estados iniciales, como la
activacion de estados mediante bobinas de set.e@ain estado se active debe de

estar activa la condicion y el estado anteriort@ astivados.

- GO_set— Grafcet seleccion de modos

- G100_set> Grafcet gestion de inspeccion local

- G200_set—> Grafcet funcionamiento normal

- G300_set—> Grafcet gestion de inspeccidon remota

- G400 _set> Grafcet posicionado.
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3.2.2.6 RESET

Estos POUs se encuentran a partir del anexo GOL9Reset pag(83).

En estos POUs se realizan desactivacion de lodosstaediante bobinas de reset. Un
estado se resetea cuando este esta activado g sie less condiciones que se encuentra

a continuacion de dicho estado.

- GO_reset> Grafcet seleccién de modos

- G100 _reset> Grafcet gestion de inspeccion local

- G200 _reset> Grafcet funcionamiento normal

- G300 _reset> Grafcet gestion de inspeccion remota

- G400 _reseb Grafcet posicionado.

3.2.2.7 ACCIONES

Estos POUs se encuentran a partir del anexoAcenes_subir_y bajar p4q(87).

La funcion de estos POUs es activar las sefaleslita dependiendo de los estados
activos. A continuacién se explican las acciones tpalizan las diferentes salidas

dentro de cada uno de los POUSs.

* Las bobinas de Acciones_subir_y bajar son las gadas de las sefales de

movimiento:

o Vf_up le envia al variador la orden de subir.
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o Vf_dw up le envia al variador la orden de bajar.

o VF_motl abre el freno del motor 1.

o VF_mot2 abre el freno del motor 2.

» Las bobinas de Luminoso tiene la funcién de actiear luminosos de los
pulsadores de piso de las botoneras exterioreendegndo de la planta a la que

se dirija la plataforma.

* La bobina de abrir_puertas se encarga de enviarsefial al autbmata de

seguridad dando le permiso para abrir.

3.2.2.8 POSICIONADOR

Este POU se encuentra en el anexo 1.23  Posicopad(90).

La funcion de posicionado es conocer la posiciohadgdémata cuando no esté en
planta. Dentro de este POU se activan las variabtesnas de posicionamiento entre

plantas.

3.2.2.9 Temporizadores

Este POU se encuentra en el anexo 1.24  Temporezagag(90).
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Dentro de este POU se encuentran 3 temporizaddiBsn y 1 Tp. Los Ton se utilizan
para retrasar la activacion de una variable daramt tiempo determinado. los
temporizadores Tp activan la bobina durante ungeedeterminado cuando detectan un

flanco de subida.

El primer escaldn del programa se encarga de k@ Je@rrar. Cuando se da una etapa
en la que se tiene que cerrar las puertas se attteanporizador tempo. En el segundo
escalén nos encontramos la sefal de salida pamaae#os stops en el autbmata de
seguridad. Por ultimo en el tercer escalén nos rérexmos con una variable interna

cuyo objetivo es que la plataforma no frene degolp

3.2.2.10 Comunicacion Ethernet.

La comunicacion por Ethernet se emplea en la coraaitin entre el automata y el
automata de seguridad. La funcidn principal eselanviar las sefales de entrada que
recibe el automata de seguridad al PLC. En estetaalma vamos a explicar la

configuracion de Ethernet del somachine y el PGlaao.

Para configurar la comunicacion por Ethernet, twemue acceder al puerto de
Ethernet de nuestro controlador desde el somadBmauestro caso la comunicacion se
va a dar entre dos dispositivos de forma direaa)@que debemos seleccionar una IP

fija. A continuacion introducimos la IP y la maszde subred.
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Archivo Edidén  Yer Provecte Complar Enlnea Depuracdn Herramientas Ventana Apuda

& 5 0o | 5 | o8 [E [} Selecdonar todo < | Rl =
Dispositives > x| @O [f@oe  [[§ seilnet T AscH Manager B ANt [ CANopen Performance [ Kes_combivert [ Ethernet 1 x v ||[Hera., » 2 X
Configuracidn

= Pardmetros configurades
= 3) 424 prusha 36 15

= [ FdtConnections (Conexiones FOT) Nommoes deiiestae JEMEmeut)
% Modbus_Serial_Line_Manager (Modbus 5|
= [ mMyController (TM241CEC24T/U)
% o1 Eigital nputs)
& 0Q (Digital Outputs)
7 Counters (Counters) (®) Direccién P fija

Nombre de red my_Device

() Direccidn TP de DHCP

ireccion IP de BOOTP

L Pulse_Generators {Pulse Generators) Direccién IP 0 .10 .218 .8
[ cartridge_1 {Cartridge)

Méscara de subred 255 .25 . 255 . 0

2 10_Bus (10 bus - TM3)
£ ‘;Ij COM_Bus (COM bus) Direccién de pasarela 0 . 10 218 87

B Fihernet1 EthemetNetwork) Protocolo Ethernet
= %F Serial_Line_1 (Serial line)

(i S Marmger (At bemages) Velocided de transferenca  Auto

¥ Serial_Line_2 (Seril line) it S
= CAN_L (CANopen bus) Parémetros de sequridad

=[f canopen_Performance {CANopen P Protocolo SoMachine activa » Favoritos

[ keB_Combivert (KEB Combivert) (V] Servider Medbus activo * 1/0 Modules
[ keB_Combivert_1 (KEB Combive | | [ servidor web activo

» Communication
[] servider FTP active e
Protocolo de descubrimiento actvo

v Safety
[] Protocolo SNMP activa g = =
[] Protocolo Webvisualisation activo
¥ Energy
Nombre
T —
< > < >

Utilizar conexién de DTM

%8 pispositivos |$ Aplicaciones | Herramientas

[] Piantiia de disposit

v B o B T

Mensajes - total 0 error(es), 0 advertencia(s), 0 mensaje(s) ~ 3 x

llustracién 14. Configuracién Ethernet.

Ahora se va a proceder a explicar los médulos guéan utilizado en el POU de

comunicacion eth.

» ADDM: este modulo sirve para crear una variable lecdireccion del autbmata

de seguridad.

Direccion_eth

ADDM starteth
Eth_addr —AddrTable Done {s]
lectura
ﬂ i Execute
"3010.10.218.89} "' —{Addr

llustracion 15. Bloque ADDM

o AddrTable: nombre de la tabla de direcciones.

o0 Execute: se encarga de ejecutar el modulo cadgwezecibe un pulso

de subida.
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o Addr: es la direccion del esclavo. En este casmoanreto el numero 3 se
refiere a que es un puerto Ethernet y los nimesotra del corchete son

la direccion IP del esclavo, el autbmata de segdrid

« Read var: este modulo sirve para guardar los dabes se reciben en una

variable interna declarada como array

Leer_eth
starteth lectura | READ VAR
i 11

I h I :Exe':ute Errorterr_com

CommError —err_coml
OperError —err_com2
Eth_addr —Addr

2000 —Timeout

3 —0ObjType
0 —FirstObj
32 —Quantity

ADR (Recibirbuffer) —Buffer

llustracién 16. Bloqgue READ_VAR

0 Addr: Direccion del autbmata de seguridad

o ObjType: Tipo de objeto. En nuestro caso el 3 exjaia objetos Y%omw,

dicho de otra forma variables internas.

o Buffer: Es la variable interna que va a ser escrita
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* Byte_as_bit: Este modulo se utiliza para extragiblits de un byte.

bytelAseguridad
BYTE _AS BIT SCUADRO

Recibirbuffer[1] —B BO ﬂ B
Bl-SPO

B2 — SP1A

B3 |- SP1B

B4 |- SP2A

BS |- SP2B

B6 |- SP3A

B7 - SP3B

llustracion 17.Bloque BYTE_AS_BIT

3.2.2.11 Comunicacion puerto serie.

La comunicacion via puerto serie se emplea paraiomar el autdmata con la pantalla.
Para la conexion se ha utilizado el estandar RSZE2estandar RS232 transmite los
datos mediante una sefal serial bipolar con fornaaiocrona por TX y RX. A

continuacion pondremos un ejemplo de comunicacidrR$232.

LOGICA NEGATIVA

IL+15V_
LSE MSE
o 1 o o o o o 1 o 1 1
r + o ——————— T T I Rl e e B ek e T—
o
O ) — i ] — 5
T —— 7 BITS DATOS — e
L f \ : BITS DE PARO

BIT DE INICIO BIT DE PARIDAD

|.— -
FOERMATCO CORRESFONDIENTE
AL CODIGOASCITIDE LA A"

llustracién 18. Comunicacion RS232 (www.puntoflotate.net)

Pagina 38 de 142



Como podemos observar el bit de inicio tiene cooreibn proporcionar, mediante el

flanco ascendente, la sefal de sincronia paralguiec@ito receptor pueda muestrear el
resto de los 8 bits de datos. Al final de la tradea8 bits, se generan los llamados bits
de paro cuya funcion es regresar la sefal al ebi@dgoara preparar el siguiente flanco
ascendente del bit de inicio. La trasmisién se cerammo "Asincrona”, dado que no se
requiere una sefial separada para sincronia, se@aypa caracter incluye tanto los 8
bits de datos como los bits de inicio y de par@getablecerla. Por ultimo la velocidad

de transmision define el periodo de cada uno dbites

El protocolo utilizado para la transmision de daesASCIl American Standard Code
for Information Interchange). ASCII es un codigo de caracteres basado en eleatfab
latino. Wiliza 7 bits para representar los caracteres, wltimo bit conocido como bit
de paridad para detectar errores de transmigidrl anexo I11.XXX encontraras la tabla

con los codigos ASCII.

Para la programacién del puerto serie se han utilizado los siguientes médulos:

» ADDM: este modulo sirve para crear una variable lecdireccion del autdmata

de seguridad.

i1recc rial 1ine I;
direccion_pan

J ADDM startpan
pan_addr AddrTable Done }HE!\

Enviar

ﬂ }———lExacute

*"1.1'" —Addr

llustracién 19. ADDM safety PLC

o AddrTable: nombre de la tabla de direcciones.

0 Execute: se encarga de ejecutar el modulo cadguwezecibe un pulso

de subida.
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0 Addr: es la direccion del esclavo. En este casdlLdrimer 1 se refiere

al puerto serial_line. El segundo es el numeroeselavo dentro del

puerto.

* Send_recv_msg : este modulo sirve enviar y recdglienas de datos a través de

un puerto

prueba_send
startpan Enviar | SEND_RECV_MSG
ﬂ “ H H |[Execute

Pan_addr —fAddr
200 — Timeout
32 —QuantityToSend
ADR (enviarbuffer) —BufferTocSend

llustracién 20. Modulo SEND_RECV_MSG

0 Addr: Direccién de la pantalla

o QuantityToSend: Cantidad de bytes que se van aaenen la

comunicacion.

o BufferToSend: Array de bytes que van a ser mandados la

comunicacion.

e String_To_Byte : Este modulo para transformar uimgten un byte. En este

caso introducimos el numero 65 en decimal que sporderia a la letra A en

codigo ASCII.
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'STRING_TO_BYTE
EN ENO

—enviarbuffer (0]

llustracién 21. Modulo STRING_TO_BYTE

3.2.3.12 Comunicaciéon Can-open.

La comunicacion can-open se utiliza para comunasavariadores de frecuencia con el
automata y de esta forma obtener la velocidad da n®tor. Can-open es un estandar
de comunicacion que se utiliza para la integracEm una red dentro de

equipos/instalaciones complejos. Las redes CANgfr&xten conexiones punto a punto
para objetos de datos de servicio y conexionesidifukion para los objetos de datos
de proceso (PDO). Dentro de la comunicacion por edasten diferentes tipos de

relacion, en este proyecto se utiliza una reladaestro/Esclavo. Este modelo de
relacibon se basa en un Unico maestro que dirigectanunicaciones para una
determinada funcionalidad, el resto de disposits®sonsideran esclavos. El maestro
hace una peticion y el esclavo direccionado respdsides necesario). El maestro es el

automata y los esclavos son los variadores.

Lo primero que se debe realizar es la introducd@émn archivo .ect, que suministran
los fabricantes, en el somachine. Una vez realiestio se puede encontrar el elemento
en la ventana del CANopen como podemos observalaefigura mostrada a
continuacion. Si clicamos en el y vamos a la vemtamviar asignacion podemos afiadir
variables internas del variador como entradas @stru automata. Cabe recalcar que
estas posibles entradas las define el propio fafiec En la figuraXxX podemos
observar como se han afadido status Word, que @msitp observar los fallos del
variador, y actual speed value, la cual nos muésdrdatos obtenidos por el encoder en

tiempo real.
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Dispositivos ~ 8 @ o 0Q | [ Serdlne i | j ASCO Manager | (] CAN_1 | (] CANopen Performance Jj KEB_Combivert x| | Ethemet 1 v: Herr., v 4 X
", || Dispasitivo remoto CAMepen | Asignacién PDO | Asignacidn PDO de recepidn | Enviar asignacién PDO | Service Data Object | CANopen Configuracion | CANapen Asignacion /5 | Estado |[ ]|
"_ﬂ ;f;‘::; ﬁ;ﬁ;i@mmes . = Nombre Indice Subindice  Longitud en bits
% Mocbus Serial_Line_Manages (Modbus'§| | 7 ISttransmit DO Peramater | 1671600 16200
= [@ MyController (TM241CEC24T/0) status word (high) 1622024 16200 16
8 o1 Digtal inputs) - actual speed value 1622035 16200 16
&8 00 Digital Outputs) 2nd transmit PDO Parameter | 1651801 16300

7 Counters (Counters)

i Pukse_Generators (Pulse Generators)
© (@ cartridge_1 {Cartridge)
8% 10_Bus (10 bus - TM3)
[ com_Bus (coM bus)
B Ethermet. 1 Eremet Network)
= 7 serial_Line_1 (Serial ne)

[ ASCII_Manager (ASCII Manager)

S 4GF Serial_Line_2 (Serial ne) [P
= can_1(CANopen bus)

=[5 caNopen_Performance {CANopen P TG

! LB KEB_Combivert (KEB Combivert) - i
[ KEB_Combivert_1 {KEB Combive|

> Commurication
» Motor Contral
v safety

LR X

< ¥

¥ Energy

¢ 5 Agregar PDO.. 2gar a5ig Borrar i T

Utilizar conexion de DTM

58 Dispositivos [3 Apicaciores | Heramientas

- | Mensajes - total 0 error(es), 0 advertendia(s), 0 mensajefs)

llustracién 22. Configuracién CANopen

“FEWo—roToT—Yer Mroyecto Lomplar Eninea Depuracon Herramentss Ventans  Apuda —
=2 2| |08 | | = |[E [# selecdonar todo ~ | Configuracénlégica -
Dispositivos. ~ B x| oA () XeB_Combivert x ~ | |Hera., v B X
(. | Dispositiv remoto CANopen  Asignacién PDO  Asignacidn PDO de recepcidn  Enviar asignacién PDO  Service Data Cbject - CANopen Configuracign  CANopen Asignacion /S Estade |41 *
= Canales
= [ %24 pruebs 1616
= B FdtCormectons (Conexiones FOT) Variable Asignacién  Canal Direccién ~ Tipo  Valor predeterminado  Unidad  Descripcion
e Modbus_Serial_Line_Manager (Modbus §|| | ¥ "% control word {low) %OWZ  UINT
= () MyController (TM241CEC24T/U) E) set speed value %QW3  INT
- 8 1 Digital tnputs) + %y error_var ‘g status word {high) %2 UINT
& DQ (igital Outputs) # 4 velocdad_mi “» actual speed value YIW3 INT
L 4T7 Counters (Counters)
L Pukse_Generators (Puse Generators)
“ [ cartridge_1 (Cartridge)
8% 10_Bus (10 bus - TM3)
- ( com_Bus (cOM bus)
B siremer_t Etemet Network)
= i serial_Line_1 (Serial line)
[ ASCII_Manager (ASCII Manager)
457 Serial_Line_2 (Serial ne) | Disposi.. v & X
=-[J can_1 (cAnopen bus) e
= Eanenferfwman(E {CANopen P * Ervris
[ keB_Combivert (KEE Combivert
- < fen : » 1/0 Modles
[ keB_Combivert_1 (KEB Combive:
» Communication
[ e i) ek e las varinblss > Motor Control
¥ Safety
Objetos IEC =
Variable Asignacién  Tipo v Energy
% KEB_Combivert ‘@ CANRemoteDevice Nombre -
#- [ Power&Ene|
< > || "4 =oearnueva varisble " = asignar a variable existents < >
Utilizar conexién de DTM - [ Plantila de disposi
= = Mensajes - total 0 error(es), 0 advertencia(s), O mensajefs) >3 x 7
Apicacianes | W Herramientzs 2o

llustracion 23. CANopen E/S

Cuando estén creadas las entradas que se necssiteme que ir a la ventana Canopen
asignacion E/S donde nos encontraremos las entsadas salidas. Dentro de esta
ventana podemos ponerles el nombre interno quedetas entradas en el programa en
este caso Velocidad_m1y Error_var.
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3.3 Safety PLC

La programacion del autdémata de seguridad se aealediante funciones logicas en el
programa sosafe. Los bloques utilizados son |lagesites:

- Bloques de entrada: Dentro de estos bloques sdguomfuna entrada de
seguridad como por ejemplo un stop o una fotocélidafigura a continuacién

muestra la creacion de un stop

input 18 (Di1e) [0yB2s g — B

llustracién 24. Modulo entrada safety

- Operacionales: En estos bloques se realiza una@perriégica como un and o

un or. La figura a continuacion es un and con 8a€las.

llustracion 25. Modulo operacional safety-PLC

- Salidas: se configuran las salidas del Safety-PIROr ejemplo una salida de

UnlockPD

FBK_RST/PS |—

relé:

llustracién 26. Modulo salida safety-PLC
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- Comunicacion: estos bloques guardan la informaeiobits para después poder

enviarla a otros dispositivos.

En lafigura 27se puede observar un caso de la programacion.j&ivabde este caso
es el desbloqueo de los solenoides de las pu&#as.que se de el desbloqueo de la
puerta del piso O tiene que estar activas las egitalableUnlocks, sstops y LvipO. La
sefal EnableUnlock corresponde a la entrada 16déulo DI16 y el modulo utilizado
corresponde a un contacto abierto. Las otras dudeseson internas del programa. La
salida corresponde a un bloque de relé que a&sradlidas del modulo R04. También
existen un modulo de comunicacion para poder ragisi estado de UnclockPO. De

esta forma poder enviarsela al PLC.

UniockPD
N 1 TOv=)|
c e
GapaSia Reaye|
P FBH_RST1PS "
e Al E|L

EnableUnlock

Input 16 (DI16) [19B24

UnlockP1A

llustracion 27. Ejemplo programacion sosafe
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3.4 Pantalla

La pantalla se programa utilizando tanto el softmdel fabricante, idevtft, como su

propio lenguaje basado en C.

3.4.1 IdevTFT

El programa Idevtft se utiliza para la creacioragécaciones en pantallas tactiles de la
marca noritake-itron. A continuacién se explicaguaks instrucciones del programa y

ejemplos de como se usan en la aplicacion:

- INT: sirve para realizar interrupciones.

- Page crea una pagina donde poder acceder y realifexedies acciones.
- Draw: dibujar diferentes formas geométricas, por ejencpladrados.

- Text imprimes textos en pantalla.

- Var: crear variables del sistema

- Inc: sirve para inicializar diferentes archivos.

- Calc Se emplea para seleccionar los bytes de la cattenaracteres mandadas
en la comunicacion.

La programacion de la pantalla en este proyectstaode diferentes archivos de
programacion, cuya funcién explicamos a continuacio

- setup: la funcion de este archivo es la configdradel puerto serie rs232.
- styles: La funcidén que realiza es la generac®uditerentes estilos de pagina y letra.
- Var: En este archivo se definen todas las vargbkistentes en la aplicaciéon

-Lib: La funcién de este archivo es generar laatid@n de las imagenes y las fuentes
utilizadas.

- fprog: Es el primer archivo que se inicializalampantalla, en el estan configuradas las
direcciones de todos los demés archivos del pragram

-fun: En el estan programadas todas las funcioiaeso las interrupciones como la
funcion para generar los cambios de estado segafofanacion recibida del automata.

-Tu800a: Este es el archivo principal donde se mgénas diferentes pantallas y las
llamadas a funciones.
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3.4.2 Programacion

A continuacion se explicara el diagrama de flujospartes importantes de la
programacion.

3.4.2.1 Diagrama de flujo

( Inicio ’

Y,

fastrar
prantalla
pringipal

éSeha Me
pulsade un

hoton?

Puartas Soseguridad
S ;
Fostrar | flostrar [lostrar B
Pusitas |- Stops SSeguridades
| I
-4 ha 52 ha 5 ha
4 o 4 U 4 Mo

pulsado
Loty

A

pulsado
yohar?

S

pulsado
Lolvar

S

llustracién 28 Diagrama de flujo

En la ilustracion 28 se puede observar el diag@denfujo del programa de la pantalla

donde se realizan comporbaciones para ir cambidagantalla. En la ilustracion que
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se muestra a continuacion podemos ver la interonppiie se da en el programa cuando

se recibe nueva informacion del automata.

int2rrupscion

Re=mistrar
los dates
recibyidos

Dascodificarla
iNnforrmacicn

Comipparar
estacdos

¢ ambiarlos
2stadosenla
rantalla

llustracién 29 Diagrama de flujo, interrupcién

Dentro de la interrupcion, se dan diversas accidmeprimero es registrar los datos
gue se reciben desde el automata. Despues desaatht la informacion separandola
en bytes y asignandole a cada byte el estado pondgnte. Por ultimo se realiza una

comparacion y se cambian los estados.

3.4.2.2 Comunicacion RS232:

Lo primero que se debe realizar es la configuradéhpuerto RS232. La velocidad
establecida después de varias pruebas para oltemeayor rendimiento es de 19200
Baudios. Si aumentas la velocidad de transmisidrpantalla no le da tiempo a realizar
un ciclo entero. Lo siguiente que se necesita gardr es el numero de bits recibidos.
En este caso se han puesto bytes de sobra, 812gda se ha impuesto la condicidon
de parar la recepcion de datos cuando se reciliasteuccionretorno de carro,

introduciendo proc=CR. Los dos ultimos datos imgutes son el tipo de cdadigo
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introducido y la funcion de error. El codigo utddo es el codigo ASCil se configura
en la instruccién encode de tal manera que quedadensr. Por dltimo la funcién de
error que llama a la funcion mensaje cuyo propd@stonprimir un mensaje en pantalla,

“fallo en la comunicacion”, esto se consigue com&ruccion errfunc=mensaje.

Lo siguiente es la creacion de una funcion derimpeion. En tu800a se debe introducir
la instruccidn:INT (DataRc,RS2RXC,SplitEvent);. Con esta instruccidmseguimos
gue cuando el autdmata se comunique con la partaj@ntalla se centre en recibir los

datos. Esta instruccion llama a la funcion Splielv

FUNGQSplitEvent)

{
LOAQBUFFER,RS2, "\\0D ");

/[IComprobaciéon de comunicacion quitar comentario i nea siguiente
1l (Trecl,BUFFER);

RUNFC);;

}

Dentro de splitEvent hay dos instrucciones. La pram Load, guarda los datos de la
comunicacion en Buffer. La segunda llama a la fmdrC que explicaremos mas

adelante.

Por ultimo debemos leer el codigo y realizar lagicaes pertinentes. Esto lo
conseguimos en la funcion FC, anexo XXX. En esteifin dividimos los bytes que
forman Buffer y realizamos una accién segun larmfxion que nos de. En el cédigo

gue podemos ver a continuacién se muestra comecgmiamos el byte 2:

CALQBestado,BUFFER,2,1, "BCOPY");
IF (Bestado== "A" ?[ DRAWNOR,30,30):]);

IF (Bestado== "A" ?[ DRAWNS,0,0);]);

IF (Bestado== "A" ?[ DRAWNSREM,0,0);]);
IF (Bestado== "a" ?[ DRAWNS,30,30);]);

IF (Bestado== "a" ?[ DRAWNOR,0,0);]);

IF (Bestado== "a" ?[ DRAWNSREM,0,0);]);
IF (Bestado== "0"7?[ DRAWNSREM,30,30);]);
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IF (Bestado== "0"7?[ DRA\NOR,0,0);]);
IF (Bestado== " 0" ?[ DRAWNS,0,0);]);

Dentro de este byte existen 3 posibilidades, A,(a cada una de estas posibilidades
hacen que se active un led y se desactiven otmsRibw ejemplo si recibimos “A” Se
activaria el led de modo normal y se desactivddarieds de inspeccién y inspeccion

remota.

3.4.2.3 Creacion de la pantalla.

Dentro de tu800a, anexo XXX. Podemos encontramosdlizacion de 4 pantallas

diferentes. En este apartado se va a explicaekcmn de una de ellas:

PAGEP_principal, Pageprincipal)
{

/[Prueba de comunicacién quitar comentario de la li nea siguiente
Il TEXT(Trecl,BUFFER,tSt24Kb, 240, 55);
//IBOTONES

/ISTOP
KEY(BOTONSTOP,[SHO\P_STOP);],200,90, TOUCH,550,380);

/IPUERTAS
KEY(BOTONPUERTA,[SHOWP_PUERTAS);],200,100, TOUCH,180,380);
/ISEGURIDADES
KEY(BOTONSEGURIDADES,BHO\P_SEGURIDADES);],200,90, TOUCH,500,300);

/ILEDS
DRAVNOR,100,100,LED,302,193);
DRAWNS,100,100,LED,302,254);
DRAWNSREM,100,100,LED,302,312);
DRAVSTOP,100,100,LED,660,372);
DRAVPUER,100,100,LED,302,380);
DRAWBEG,100,100,LED,660,289);
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/ITEXTOS
TEXT(TPLAN,Bplanta,tSt24Kb,310,135);
TEXT(V1,BVML,tSt24Kb,665,134);
TEXT(V2,BVM2,tSt24Kb,665,210);}

Lo primero que podemos encontrarnos es la intracB#AGE donde creamos una
pagina con en nombre P_Principal utilizando ele@®tageprincipal. En este estilo se

decide la imagen a mostrar en la pagina, la insitbncse encuentra en Styles, anexo

3.5 Styles pag(109)Dentro de esta pagina hay tres instrucciones atitéadas:

KEY, DRAW, TEXT. El primer KEY crea un boton conmdbmbre BOTONSTOP en la
posicion 550x380 y con un tamafio de 200x90. Esyenkeestra la pantalla P_STOP
cuando se toca el botdn en la pantalla. Con lauostn DRAW se crean los leds. El
primero es el led de Modo normal que se encuemtrka goosicion 302x193. Con la
ultima instruccidn que nos encontramos, Text, s@rimen en pantalla los txt

correspondientes a Bplanta, BVM1, BVM2.

3.4.4 Aplicaciéon

La aplicacion de la pantalla tiene la funcion denitarizar los diferentes estados en los
que se encuentra la pantalla, asi como las entdelaeguridad. Esto lo consigue con
una constante comunicacion con el autdémata.. Deeraesta aplicacion existen 4
paginas diferentes. La pagina principal nos muektranformacién basica de la
plataforma, en que planta esta, la velocidad actas los motores, el modo de
utilizacion, las series de seguridad... Desde esitaja se pueden acceder a las otras 3
pantallas pulsando sobre s.seguridades, stops mapu€ada una de estas tiene un
boton para volver a la pantalla inicial. Estas Btalas nos muestran informacion mas
especifica sobre las seguridades de la platafoteadora. Dentro de la pantalla de
series de seguridad podemos saber el estado detiércarrera, las cufias el limitador y
los aflojamientos de cable inferior y superior. [Brpantalla Stops se puede visualizar
los stops que estan pulsados en estos momentgaiditas podemos visualizar en que
piso y que embarque tiene la puerta abierta. Aimaation se van a mostrar varios

ejemplos:
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PANTALLA PRINCIPAL

| veLocibab w1 [[o-20])

[ veLocibabmz J[o.20]

INsPECCION [ || >

— = [sseourmapes || ||
INSREMOTA ||| [ et————— _

PUERTAS

llustracion 30. Pantalla principal 1

En la ilustracion de arriba observamos que laafdaina esta en modo normal.
También se puede ver como la plataforma esta eleséndebido a la velocidad de los

motores.

PANTALLA PRINCIPAL

| veLocipab m1_[[o-00 |

[ veLocibab M2 J[o.00 [

nspEccion [ | >

INSREMOTA || fpmme——— 1

PUERTAS

llustracion 31. Pantalla principal 2
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En la ilustracion 29 se observa como la platafosmancuentra en la planta 3 y hay un

stop accionado lo que impide que la plataformauseglp mover. Si pulsamos sobre el

podemos ver que stop esta pulsado:

STOP PO

STOP P1-A

STOP P2-A

STOP P3-A

STOP HUECO

llustracion 32. Pantalla de Stops

STOPS

STOP CUADRO

STOP P1-B

STOP P2-B

STOP P3-B

VOLVER

Como se puede ver en la imagen de arriba el stisag es el de la planta 2 embarque

A.
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Capitulo4
Futuras implementaciones

A lo largo del proyecto y las pruebas realizadaBaseencontrado margenes de mejora
gue no se han podido implementar por falta de teemse tendran en cuenta de cara a

proyectos en el futuro:
1. Zona de lenta:

Tras realizar numerosas pruebas hemos podido @vagma variacion de la posicion de
parada de hasta 2cm dependiendo del peso de & &ty puede suponer un problema
a la hora de cargar y descargar material en lafplaha por el pequefio desnivel que

genera.

La solucion a este problema seria generar una denanta, donde la plataforma se
desplazara a la mitad de su velocidad normal. Banarar esta zona se utilizaria un

sensor magneético que actuara con un iman a 40danpiienta.
2. Control de velocidad desde la pantalla.

Una mejora que se podrian implementar a este pimgsda posibilidad de modificar la
velocidad de los motores desde la pantalla. De festaa si se tienen que elevar

material fragil se podria reducir la velocidad aelataforma.
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Capitulo5
Conclusiones

El objetivo de este Trabajo Final de Carrera esoatrol de una plataforma elevadora
utiizando un PLC, un Safety-PLC y variadores dectiencia. También su

monitorizacion utilizando una Pantalla.

Durante 3 meses de trabajo he aprendido el funcimmdo de una plataforma elevadora
asi como de todos los componentes que he llegaditzar. Durante este proyecto he
desarrollado conocimientos adquiridos durante leeca como la generacién de
grafcets y la programacién en ladder. También h@dde que aprender como
funcionaban diferentes tipos de comunicacion, Canpjthernet y puerto serie, asi

como su implementacion en diferentes dispositivos.

En este proyecto he implementado una aplicacié7delineas para la monitorizacion
de la plataforma mediante la pantalla. Donde hielteque aprender la utilizacion de un
software nuevo, iDevTFT, asi como un lenguaje nubasado en C. También he
implementado un control de seguridad mediante tdnaata de seguridad utilizando el
programa sosafe. En esta parte he aprendido lesedias entre los autbmatas y los
autématas de seguridad, asi como la utilizaciérpomirama sosafe y Busconfigurator.
Otro control que he implementado mediante la gei@made un grafcet y la
programacion en ladder en somachine, es el plataforma en el que he utilizado el
automata TM241CEC27T. Esta ha sido una de lasgaras interesantes del proyecto
debido a que he afinado conocimientos obtenidoanteda carrera. También he tenido
que configurar los variadores de frecuencia asi ocdmacer los funcionar en
sincronismo, lo que me ha llevado a conocer muyfupdamente el programa

combivis6.

Como resultado de todo el trabajo realizado, nusar@ruebas y dos semanas de
funcionamiento normal, se puede decir que tenemmss plataforma elevadora en

perfecto funcionamiento
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Capitulo 6
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Capitulo 1
Presupuesto de ejecucion

1.1 introduccion

A continuacion se describird el proyecto desde unt@ de vista economico, se
describiran los costes de cada una de las partes geoyecto, tanto la parte de costes

de materiales como los costes de mano de obra.

1.2 Partida de materiales

En la tabla de a continuacién las mangueras senn@dan y el precio de estas viene
dado en €/m. Tambien hay que tener en cuenta gpeeeilb de los productos es sin
IVA.
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Descripcion Referencia Cantidad  pre/uni  Total
CPU para PLC TM241CE24T 1 225 225
CPU 8 Entradas "pares OSSD XOSMCMCOO0802 1 288 288
Modulo 16 entrdas XPSMCMDIIG0D 2 229 458
Conector de Bus XI9SMCMCNOD0OO0SG 1 16 16
Modulo con 4 salidas de rele XPSMCMRO0004 2 2559 5118
Modulo de comunicacion ethernet XPSMCMCOOD00EM 1 229 229
Combivert F5-K 4KW(CH1 TTL in/ CH2 TTLin) 12F5K1D-3ADA 1 4972 492
Combivert F5-K 4KW(CH1 TTL in/ CH2 TTL out) 12F5K1D-3AGA 1 492 492
OPERATOR F5 CANOpen + Display OPERATOR F5 2 875 175
Cable Sinc TTL Tm Cable Sinc TTL 1 395 395
Armario de control nsys3da825t 1 220 220
fuente de alimentacion 24 vdc DR-120-24 1 44 5 44 5
Interruptor seleccionador Ved01 vzl 1 58,06 58,06
Filtro de red EMI 15E4T60-3A01 1 178 178
Contactores Lp4KOBO1BW3 6 52 85 371
Resistencia de frenado Resistencia frenado 850hm 1100W 2 36,7 734
Diferencial de fuerza F204 Ac-25/0,3 1 326 326
interruptor diferencial enchufe F202 AC-25/0,03 1 96,33 96,33
Boton pulsador pisos cuadro XB4BW33B5 4 3097 143,88
seta de emergencia cuadro Xb4BS8444 1 4505 45,05
Selector modo XB4BD25 1 2634 26,34
selector motor XB4BG33 1 60,73 60,73
Pantalla tactil tuB00x480C-KE612A1TU 1 155 155
Detectores de posicion ZVTH236-02Z-2138 4 2163 86,52
Dispositivo blogueos puertas AZM161SK-12/12KED-024 7 71,56 500,92
Actuador blagueos AZM161-B6 7 5,82 40,74
Setas emergencias selladas NDRZ50RT 7 19,93 139,51
Camara de contacto para seta EF220,1 7 6,93 48,51
Pulsador piso exteriores NDLGN 28 963 269 64
Elemento luminoso ELE24V 35 8,59 300,65
Led blanco LE24/9WS 35 10,75 376,25
Camara de contacto pulsador EF03.1 28 41 1148
Contacto aflojamiento y cufias D4n-1132 3 14,39 4317
Contacto limitador D4AN-412G 1 2197 2157
Motor de traccion MHEMABA 100-32C1C 2 248877 4977 54
Manguera 10*1mm2 Cerviflam Z1Z21-K 10GTmm2 199 141 280,59
Manguera 16G1mm?2 Cerviflam Z121-K 16GTmm2 233 1,96 456,68
Manguera 3G*0,5mm2 Cerviflam Z121-K 3G0,5mm2 25 0,53 13,25
Manguera 5G0,5mm2 Cerviflam Z1Z1-K 5G0, 5mm2 32 06 19,2
Manguera plana 12 hilos HOSVYHE-T 12x0,75m2 39 222 i
Manguera apantallada termosonda screenflax 110 LIYCY 2xTmm2 Shield 50 1,02 o1
Manguera motor apantallada TOXFREE RC4Z1-K(AS) 0,6/1kW 4G2 5MM2 50 1,95 975
Frenoy alumbrado TOXFREE ZH RZ1-K 2X1MM?2 62 0,75 46 5
Alumbrado hueco TOXFREE 7ZH RZ1-K 5X1MM?2 34 118 40,12
TOTAL: DIVISA EURO 12379,65

Tabla 1 Partida de materiales
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1.3 Partida de mano de obra.

Los datos de la tabla 2 estan sacados de alas@hbldal de la CCOO de 2014.

Titulo Profesional Coste (€/h)
Graduado en ingenieria 11,5
Tecnico especialista 7,5

Tabla 2 Costes de mano de obra segun el titulo

Con los costes de la tabla anterior reconstruyetabla que calcula la partida de la

mano de obra.

Tareas Horas Titulacion Importe
Montaje del cuadro a0 Tecnico 375
Montaje electrico de la plataforma 120 Tecnico 900
Programacion pantalla 47  Graduado 5405
progracacion safety plc 16 Graduado 184
programacion PLC 80  Graduado 920
Configuracion variador 7 Graduado 80,5
Pruebas plataforma 24 Graduado 276
TOTAL: DIVISA EURO 3276

Tabla 3. Partida de mano de obra
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1.4 Presupuesto de ejecucion por contrata

Por ultimo obtenemos el presupuesto de ejecucideriab lo obtenemos mediante la
suma de las dos partidas. Si a este presupueaf@atémos el beneficio industrial, los

gastos generales y el IVA obtenemos el presupuesgpecucion por contrata.

Partida importe

Partida de materiales 12.379,65
Partida de mano de obra 3.276,00
Presupuesto de ejecucion material 15.655,65
13% Gastos generales 2.035,23
6% Beneficios industriales 939,34
Suma 18.630,22
21% IVA 3.912,35
Presupuesto de ejecucion por contrata DIVISA EURO 22.542,57

Tabla 4. Presupuesto de ejecucién

Asciende el presupuesto de ejecucion por contrédacantidad de VEINTI DOS MIL
QUINIENTOS CUARENTA Y DOS CON CINCUENTA Y SIETE CENMOS.
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Capitulo 1
Programa somachine

1.1 Variables Globales

VAR_GLOBAL

2

3 Afiniciacion de estados

4 iniciar : BOOL := TRUOE ;

5

5 S /temporizaciones

T Teerrar : bool ;

8 Tiempo : TIME := TIME#153000MS ;

9 Trearmestop : BOOL ;

10 Trear : TIME := TIME#1000MS ;

11 Tparadalvl : BOOL ;

12 Tparada : TIME := TIME#5000MS ;

13 S /actuadores de posicion

14 pes0l : BOOL ; //posicion eptre pisos 0 ¥ 1
15 posl2 : BOOL ; //posicion entre pisos 1 y 2
1E pos23 : BOOL ; //posicion entre pisos 2 y 3
17

18 S lentradas

19 pulP0 : BOOL ; S/pulsador planta 0

o pulPl : BOOL ; //pulsador planta 1

2 pull2 : BOOL ; S/pulsador planta 2

22 pulP3 .: BOOL; //pulsador planta3l

23 Mnor : BOOL ; J/modo de funciconamiento normal
24 MinsR : BOOL ;

//modo de funciopmamiento en inspeccion remota (desde los pulsadores externos)
Kf : BOOL : Si/Detector de fases

SelMl : BOOL ;

/reelector motor 1, solo funcilonara el motorl ¥ cuando 1z plataforma este en 1
SelMZ : BOOL;

//selector motor 2, solo funcilonara el motorZ y cuando 1z plataforma este en 1

.

26

[ 4]

28 mup : BOOL ; /l/Boton de subir en el cuadro, mantenimiento up
29 mdw : BOOL ; S/Boton de bajar en £1 cuadro, mantenimiento down
a0
31
32 S Scomunicacion eth, automata de seguridad
33
24 Leer_eth : READ VAR ;
F/funcion de lectura de wvariables del automata de seguridad mediante ethermet.
35 Direccion eth : ADDM ;
A/ funcion para definir la direccion del autamata de seguridad.
36 Eth addr : ADDREES ; SAdireccion del automata de seguridad
37 starteth : BOOL := TRUE ; //variable para gue la lectura este siempre leyendo
38 Recibirbuffer.: ARRAY [0 .. 321 OF EYTE ;
// cadena de bits donde introduciremos las entradas del automata de seguridad
30
40 SP0 : BOOL ; /letop piso O
471 SDP1A : BOOL ; JiSetop piso 1 embargues A
42 SDP1E : BOOL ; //stop piso 1 embargue B
43 SP2A : BOOL ; /lstop piso 2 embargue A
44 SP2B : BOOL ; Sifstop pisp 2 embargus B
45 SP3A : BOOL ; Sifstop pisp 3 embargus A
45 SP3E : BOOL ; //stop piso 3 embargue E
4°F SFOS0 + BOOL ; //stop Foso
48 SCUADRO : BOOL ; //stop en cuadro
450 stops = BOOL ; //stops, incluye todos los stops anteriones
50 PuertabPld : BOOL ; //seflal de puerta cerrada pisoc 0
51 pusertaPlA : BOOL ; //seflal de puerta cerrada pisoc 1 embargue A
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puertaPl1B : BOOL ;
PuertaP2A : BOOL ;
TuertaP2b : BOOL ;
PuertaP3A : BOOL ;
DuertaP3E : BOOL ;
1v1id : BOOL ;
1v1l : BOOL ;
1wvl2 : BOOL ;
1v13 : BOOL ;
1im : BOOL ;

cunas : BOOL ;
aflof : BOOL ;
aflol : BOOL ;
FC : BOOL ;

//sefial
J/sefial
//sefial
//sefial
//sefial

de
de
de
de
de

puerta
puerta
puerta
puerta
puerta

cerrada
cerrada
cerrada
cerrada
cerrada

pisa 1
pisa 2
pisa 2
pisa 3
pisad 3

J//Beflal de nivel pi=o 0, como es

J//Beflal de miwvel piso
J/Beflal de nivel pi=o
J//Beflal de nivel pi=o

J/1imitador

//oufias

1, como es
2, como es
3, como es

J/Aflojamiento cables limitador
13

J//Aflojamiento cables
//Final de carrera

J/ocomunicacion pantalla

Enviar pan :
J/funcion para enviar una cadena de bytes & la pantalla.

direccion pan :

ADDM ;

Eend recv msg ;

mitador

embargues
embargue
embargue
embargus
embargues
NC 1o nega
NC lo nega
NC lo nega
NC 1o nega

[ T S

supericr
inferior

J/ funcion parta definir 1s direccion de la pantalla.
J/ Direccion de la panatalla

Pan addr :
starktpan :
S/variable para gue la funcion
enviarbuffer :
//cadena de bytes gue s= manda

//fcada byte tiene asignado una
puertal : BOOL ;

puertaZ : BOOL
puertal : BOOL

J/ocondiciones
cond0 : BOOL ;
condl : BOOL ;
cond2 : BOOL ;
cond3 : BOOL ;
//condiciones
condll0 : BOOL
condlll : BOOL
condl20 : BOOL
condl2l : BOOL
condl30 : BOOL
condl3l : BOOL
condl40 : BOOL
condl4l : BOOL
condl50 : BOOL
condls1 : BOOL
condlé0 : BOOL
condléEl : BOOL
//condiciones

cond21l0 : BOOL

ADDRESS
BOOL ;

i

ARRAY [ O ..

321

esgte en ejecucion.
OF BYTE ;
@ la pantalla

letra diferente,
// seflal de puerta cerrada del piso

: [/ seflal de puerta cerrada del piso
: // seflal de puerta cerrada del piso

o

de esta forma

1 los dos
2 los dos
3 los dos

e meE o

remos
remos
remos
remaos

se pneden identi
embargues
embargues
embargues
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103 cond211 : BOOL ;

1p4 cond212 : BOOL ;
105 cond213 : BOOL ;
108 cond220 : BOOL ;
107 cond221 : BOOL ;
108 cond222 : BOOL ;
105 cond223 : BOOL ;
110 cond230 : BOOL ;
111 cond231 : BOOL ;
112 cond232 ;: BOOL ;
113 cond233 : BOOL ;
114 cond240 : BOOL ;
115 cond241 : BOOL ;
118 cond242 : BOOL ;
117 cond2£43 : BOOL ;
118 cond250 : BOOL ;
119 cond251 : BOOL ;

cond252 : BOOL ;
cond253 : BOOL ;
cond2&60 ; BOOL ;
cond2&1 : BOOL ;
cond2&2 : BOOL ;
cond263 : BOOL ;
cond270 : BOOL ;
127 cond271 : BOOL ;

128 cond272 : BOOL ;
129 cond273 : BOOL ;
1310 cond280 : BOOL ;
1311 cond2B1 : BOOL ;
132 cond2B2 : BOOL ;
1313 cond2B83 : BOOL ;
114 cond290 : BOOL ;
115 cond291 : BOOL ;
1316

137 A /condiciones300
138 cond3l0 : BOOL ;
119 condill : BOOL ;
140 condiZ0 : BOOL ;

141 cond321 : BOOL ;

A /oondiciones400
cond400 : BOOL ;
cond401 : BOOL ;
condd02 : BOOL ;

147 cond403 : BOOL ;

148 cond404 : BOOL ;

1489 cond405 : BOOL ;

150 cond40& : BOOL ;

151 //oondiciones genereales
152 S5 : BOOL ;

153 581 : BOOL ;

154 /fseries de seguridad 2
155 ss 2 : BOOL ;

156 /222 prueba

157 ss2 : BOOL ;

158 puertas : BOOL ;
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210

series? : bool ;
pulsadorP0 : BOOL ;

//1la condicion es pulsador pd activo ¥ los otrog tres desconectados
pulsadorPl : BOOL ;

//la condiciaon es pulsador pl activo v los otros tres desconectados
pulsadorP2 : BOOL ;

//la condicion es pulsador p2 activo ¥y los otrosg tres desconectados
pulsadorP3 : BOOL ;

//1a condicion es pulsador p3 activo ¥y los obtros tres desconectados
perdido : BOOL ; /¥ esta condicion se da cuando no sabe donde =e encuentra
ivliP0 : BOOL ; [/Beffal de nivel piso O

1v1Pl : BOOL ; S/8efal de nivel piso 1

1v1iP2 : BOOL ; //8eflal de nivel piso 2

iv1lDP3 : BOOL ; f/8efal de nivel piso 3

f/estados GO nor-ins

RO : BOOL ;

¥0 : BOOL ;

J/estados G1 ins

RO1 : BOOL ;

1 : BOOL ;

B2 : BOOL ;

x2 + BOOL ;

//eatados G100 inspeccicn
R100 : BOOL ;
X100 : BOOL ;
R110 : BOOL ;
X110 : BOOL ;
R120 : BOOL ;
X120 : BOOL ;
R130 : BOOL ;
X130 : BOOL ;
rl40 : BOOL ;
X140 : BOOL ;
R150 : BOOL ;
x150 : BOOL ;
rle0 : BOOL ;
x160 :+ BOOL ;

//eatado G200 funcionamiento normal
R200 : BOOL ;
X200 : BOOL ;
R210 : BOOL ;
X210 : BOOL ;
R21I : BOOL ;
X211 : BOOL ;
R212 : BOOL ;
x212 : BOOL ;
R213 : BOOL ;
X213 : BOOL ;
RE214 : BOOL ;
¥214 : BOOL ;
R220 : BOOL ;
X220 : BOOL ;
R22I : BOOL ;
X221 : BOOL ;
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RF230 : BOOL
X230 : BOOL
RF231 : BOOL
X231 : BOOL
RF240 : BOOL
K240 : BOOL
F241 : BOOL
K241 : BOOL
R250 : BOOL
X250 : BOOL
RE251 : BOOL
X251 : BOOL
R2£0 : BOOL
X260 : BOOL
R2£1 : BOOL
X2£1 : BOOL ;
R270 : BOOL ;
X270 : BOOL ;
9 R271 : BOOL ;
0 X271 : BOOL ;
R280 : BOOL ;
X280 : BOOL ;
R281 : BOOL ;
X281 : BOOL ;
R250 : BOOL ;
X290 : BOOL ;

OB B BB BB B B B

I — N - - - R - T S B T

Bl b

- M N

//estados G300 1lnspeccion remota
r3i00 : BOOL ;
X300 : BOOL ;
RE310 : BOOL ;
X310 : BOOL ;
R320 : BOOL ;
X320 : BOOL ;

oy m

[ PSR o T B

//estados G400, posicionador

[ o Y Y Y - S < T Ry PN Ry Py Sy Sy W D [y T [y P N
=] T N

R400 : BOOL ;
x400 : BOOL ;
r401 : BOOL ;
x401 : BOOL ;
rd02 : BOOL ;
x402 : BOOL ;
r403 : BOOL ;
x403 : BOOL ;
rd04 : BOOL ;
x404 : BOOL ;
r40s5 : BOOL ;
x405 : BOOL ;
rd06 : BOOL ;
x406 : BOOL ;
rd07 : BOOL ;
x407 : BOOL ;

Q@ om

[ T SN N I S

= T N

{1 DR S TS TR S % R o R SR R S R % R S R % R R R R % R % B % R o R IR SR S R S R R SR R S R S
oW oW wowmowonwm o s

=B Y- - -

o
[T ]
i

SRR
P
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1.2 Copias de estado

Xa EQ
] L
T
x1 RO1
] L
T
x2 R2
1 Il
U

xlaao riao
1 Il
U

Xliao Ri1a
11
1 U

Xiza R1z0
1 [t
L]

H13d R133
1 [t
L]

Xla Rl42
I I
L]

X1lsa R152
I [l
L]

Xls0 Rled
1 [t
1
Za0 R200
1 [t
1

Xzia Rz210
I [
L}

X211 R211
I I
LI

Xz20 Rz220
I
1

X221 R221
1 Il
1 0

X230 232
I
LI
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XZ3l

X240 E240

|

— |
x4l E241

|

f
X250 R250

I |

]
xzE1 R251

1

— |
HEZE0 R250

I ]
X8l R251

1

— |
X270 -

I

— |
X271 gkl

1

— |
xzE0 R230

1

— |
xzE1 R231

1

— |
a0 R230

|

—] |
T30
x310 E310

11

11
X3z E320

1|

I
R400
x491 401




kL

it

IE

JE

X402 r4o2
11
11

X403 r4n3
11
11

X404 rd03
11
11

i{li':I"E r4as
10

x40 rdoe
110
10

:{Iﬂ':ln_.' rda7?
10
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1.3 Copias de entradas

Ipuld pulld
1 1
LI |
Ipull puUlFl
] 1
1
Ipul2 pulE2
1 1
10
Ipull puUlF3
1 1
10
IMnar Mnocr
1 7
10
IMintE MinsR
1 7
[
Ikt XL
1 7
10
IMup mup
1 7
[
IMAwW mew
1 1
10
Imatl SelMl
1 7
[
Imat2 SelM2
||
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1.4 Condiciones Generales

cunas lin aflcl aflos EE FC SEopF gE1
| | 1 1 11 11 1 1 11 11
1T 1T 1 r 11T 1T 1T

pu=rktaPlA pu=rtaPFlB puerkal
| | 11
10 LI |

Pu=srtaP2R PuertaFIb puertal
| 1 |
LI | 1T

Pusrcapis FuertaFlE puercal
I 1 1 |
10 LI |

Fusrcald pu=rkal Puertal Pu=rtal puertang
| 1 11 11 11
1T LI} LI | LI |
pulPd pulPl 1P3 pulsadorPl
11 1/1 1/1

I LA | L

pul D pulPl pulF2 pulP3 pulzadorPl
171 I 1 1/1 1/1
R ! 1T 1T 1 r
pul PO FulPL PulbPZ pulP3 pulsadorP2
141 1/1 | | 1/1
141 117 110 1/
FulPd pulPl PulFz pulP3 puloadorP3
1:1 1/1 11 11
140 | R | I 1 I
1v1FD 1v1P1 1wlP3 posll posl2 pos2l pe=rdido
I.'” 1/1 Il..'l 1/1 [y |
140 |5 | LR | LB | 10
=121} EP1R EP18 EFZL SP2H EFin SP3B SCUADRD EF0ED stope
| 1 11 11 11 11 11 11 1 1 11
10 LI | LI} LI | LI | LI | LB | I 1
lvl0 lvlP0
141
I"'II
lvll 1vlPL
1 /1
141
1vl2 1vlFZ2
Iy |
111
lvl3 1vlF3
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1.5 Condiciones GO

Mnor condd
_l I
I

MinzR conad2
_l I
I

Mnor condl
1
— 1

Minsg cond3

—
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1.6 Condiciones G100

mup ROL mdw Z2elML 581M2 221 BtapsE pusrtas condllo
II 11 11 1:1 1/1 1| 11 11

il

condlll
R0l mup maw SelML 821 pusrtas atops condlzo
11 1/ 11 171 1| 1 11
1 11 11 LR | LB 11 11
condl2d Cconalzl
10
I;U
ROl mup SelML SelM2 =8l staps pusrtas condlin
11 11 11 I 1 | 11 11
L] L | [ | 1 LB | Rl LB |
candlio condlil
10
I;U
ROl mug SelML =21 Btops pusrtas condldan
I 1/1 11 ] | 11 1 1
1 1 LI | I 1 L |
condldl condldl
1
LRA|]
ROl mup maw SelML S21M2 =21 stops pusrtas condlsn
I 11 11 11 11 1 | 11 11
I LI | L | 11 LI | L] LI | LI |
condlsd condlSL
10
LRS!
ROl mup maw ZelMl Sa1M2 =21 ELops pusrtas condled
I 1:1 I 1 1:1 11 I | 11 11
10 L | 110 LK | 11 11 L | 11
condled condlel
170
IfU
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1.7 Condiciones G200

DUlE3darPl
1 |

1v1FQ
1/1
I"'II

cond2lo

puertas
1 1

cond2ll

cond2lz

14
LA}

281

10
I".IIJ

sktops
10

LR}

puartas

10
I"‘IIJ

1wlPa
10

L'}

cond2l3a

stops
10

LR}

TCErrar

R

pulsadarPl

cond220

R

puertas
1 1

cond2z1

RO
140

cond2ZIZ

LR}

gl
[

L'}

stops

10
L]

pusrtas

/]

1vwlPl
117

o
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cond2z3
RO FUleadorPl 1vip2 Cona2ig
11 11 11
LR} L |
1vliP3
posll
] L
LI |
pPos23
] L
L)
1o
10
RO 551 8EopB puertas cond2il
I L 1 L I L 11
1 U LI | 11 LI |
1
Ra cond23iz
1L
I""U
1
1:0
au
sEops
101
140
puartas
]
LIRS}
1vwlipPl
I
L}
S
R2 cond2id
1/
I"‘IIJ
851
10
LR}
stops
141
1710
TCSrYar
1
L]
RO PUlEAQOEP2 SE1 1vlipo Cconazan
1 1 I 1 I [ |
L] LI | LI ]
1vliPl
| |
posdl
|1 1
LI |
posl2
| |
1
14
=51 gtops puertas =11} condzd4l
1 1 | B | | [ | 1 |
U LI | | | 1 R )
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cond242

puartas

____1;F___-

lvlp2
1 I

cond243

puleadarp2
|

cond280

Rd

puerktas cond2sl
I 1

R0
/]

cond2sz

o

=21
1
L]

stops
1 L
11

pusrtas

10

cond253

o]

pulsadorPl

cond2el

I 1
11

R2

puerktas cond2El
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] cond2el
[]
1

stops
1/1

DUsSrtas

R cond2eld
[]
1

TCerrar

RO 551 perdido cond2To

puerktas cond27l

R cond2?2
1.0
LA}

| &

stops

1:0
I;U

pusrtas

____{;&____

RQ condz27a
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1.8

Condiciones G300

puertas
1 1

pulpl

condilo

ConaIlg

condill

1/1
I;I

r2

puertas
1 1

condizo

=

condizd

condizl

1/
I;U

1.9

1v1EQd

Condiciones G400

conddoo

1vlFl

1v1P3
11

1vipo
11

1vlipz

11

conddol

1vlpd

1v1iEZ

conddoz

I/
I;H

1v1lPd
10

1viP1l

1v1F3

conddo3

1vipo

1vlipz

conddod

[
I;U

vI_up

vipo

11

1vlFL

171

conddos

1viP1l

1viFz

11

conddoe

1:1
Ifl
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1.10 GO_Set
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5
RO =endl
nz zocnd3
eO0l =eadn x0
1 1 1 =
] LI |
Ol =cndi %3
L [ |
— | 10 =
1.11 G100_Set
iniciar xiao
Ipl
17} )
E1ll0 condlll
I L ] L
11T 11
R1z0 condlzl
1 L ] L
11T 11
riza condl3l
1 1 |1 |
L} T
rl4o condlal
11 11
L] LB |
rioo condllo x1ll0
1 1 1 |
11 11 s
rioo condlzo x1z20
10 11
10 11 s
rloo condlao xlao
1 I 1 |
11 11 8
rloo condlao xl40
I 1 L g
4' I 11 B
riaa condlso K150
1 [ ] L =
10 1T =
r1iaa condlsn X160
11 11 )



=1

5]

1.12 G200_Set
comazll TF
11 t
1 .
SEHASE R211
11 i
LI | .
cond2z3
11
1|
St
'
1 I
COnd23ly
'
10U
conp2a3a
10
1 [
conadz43 T
I H
: I
e RZ41
1| i
L -
SUTEELA
'
1 I
condzsa
1
1 [
Cconazcl
'
1
eomdzEa
'
1 I
e
'
1 I
conaz272
'
1 I
iniciar
1ol
150
Conazia T200 leg
I H c
L - h
3
L RzLO X211
I i ?
L - L
bl
condzza TZ00 X220
- 11 =
L - h
sy R2Z0 X221
I i q
LI} . =
cond23a rzoo xz;g
I II ﬂ
L - b
o R210 X231
I ) S
LI B
&
o 200 x240
I &
LI} . s
L.
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11

cond2dl Rz241 X241
11 1 1 o
11 11 =
cond2s90 Z00 X250
11 1 1 o
11 11 =
cond251 RZED X251
11 11 =
10T 10T =
cond2ed TZ00 X260
11 11 c
1 0 10T =
cond2el R2ZED X261
11 1 1 o
10 11 =
condz27a zZ00 X270
11 11 =
] 11 =
condz271 IZT0 X271
11 1 | =
1 0 10T =
1.13 G300_Set
R210 condill K300
] | 1 |
11 11 s
R3Z0 cond3zl
1 1 1 L
11 11
iniciar
Ipl
171
r30a condalo K310
I 1 |
10 11 s
r3ao cond3zo HIZO
10 1| =
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1.14 G400_Set

iniciar %400
15l =
17k s

r40s conddog
11 11
1k 11
ra0s

11

1k

rao7

10

11

conddol x4 21
10 -
11 &

conddoz Taoo xd 02
10 11 =
11 1T £

conddad RAGD X403
10 11 =

I 1T £

conddod Tano x4 04
1 11 =
11 11 g

conddos Taol X415
1 11 =
11 11 &

conddag Tanz
10 11
I 1T

cond4os Taoz X416
10 11 -
11 11 &

condd s ran:
1 11

] [ |

conddos ran: X407
1 11 =
11 11 &

conddas Ta04
10 11

I 1T
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1.15

RO condl X
11 | |
11 E
ROL1 condo xl
11 1 L
1 E
cond2
I
Tz cond3 x2
11 1 L
11 R
1.16 G100_Reset
condlld R100 Xiod
I | I |
1k 1k B
condlZd
I |
11
condl3d
I |
L |
condl4d
[l
LI}
condlll rlld x110
1 1 I |
11 11 B
condlZl rlzd x120
1 1 | )
110 11 -
condlal rl3igQ %130
1 1 I |
11 11 E
condldl rlad x140
11 1| R
110 11 -
condlGl rlEd #1560
[l I |
11 11 E
condlsel rlaed x160
11 11 B
] 11 -
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1.17

G200_Reset

condz19 Tzoo xzoo
] 1 I 1
11 1| s
cond2za TZ00
1 1 1 |
1T [N |
condz2q IZ00
1 | 1 |
1T [ |
condz24q9 Trz00
11 1 L
10 [ |
condzs5a TEO00
I 1 |
[l [ |
cond269 TzZ00
11 IE |
[ ] [ |
condz211 rzlo Hzlo
11 I |
10 Ll ¥
cond213
11
110
condz212 rz11 X211
11 1 |
1 11 B
cond221 Trz20 X220
I I 1
I I ]
cond2z3
10
[ |
cond2z2 r221 X221
I I 1
11 i | %
cond231 TYZ30 X230
11 |1 |
10 11 R
condz23
I
10
cond232 rz31 X231
11 1 |
1 0 1T .
condz4l TZ40 HEA0
11 1 |
10 11 o
cond243
11
||
condz4z TrZ41 HEAL
11 1 |
10 11 i
cond2s1 Tz50 XZE0
11 1 L
1 1t R
cond253
11
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condz2sz2 TZ51 HEE1
11 11
11 1T R
cond2el r2a0 K260
I 1 11
11 11 R
cond263
11
11
cond2e2 rzsl X261
11 11
10 11 R
condz2 71 TZT0 HKETOD
1 1 1 1
1 11 R
cond273
11
11
condz272 TZ71 HETL
1 1 1 1
1 11 R
1.18 G300_Reset
r2a0 cond2lo X200
11 ] 1
11 11 R
cond2zo
11
11
ralo cond2ll X310
1 ] 1
110 11 E
R3z0 cond3zl X320
17 11 B
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1.19

G400_Reset

1
cond40l T400 X400
] | ] |
11 11 R
cond40z
I 1
11
cond40o3
I 1
11
cond404
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10
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3
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] 1 ] |
10 11 R
cond40s
110
||
4
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cond4os
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1.20

Acciones_subir_y_bajar

vi_up

vi_motl
] |

vi_motz
] |

vi_dw
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rl3o SelMml delmMz

vi_motl

rl40 SelMl SelMz
[ | (N | I,-'rl

puertas

vE_mot2

puertas




1.21 Luminosos

rzla LumFad

rzza lumpl

rz4a lumpz2

rzea lump3s

rz00 Eset_locks_out
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1.23 Posicionador

r4as posal
] |

10
r40s posl2
11

11
r407 posSz3
1 I

10

=
1.24 Temporizadores
tampo
RZ10 TON TCerrar
I 1 i,
;

r220
11
11
r230

11

10
rz40

11

10
rz50

11

11
rzeo

] 1

11
rz70

] 1

10

Tiempc —PT

ECraarme

stopa TON rset sts_out
| F——mr () @

Trear —PT Y

ttparadatp

lvlro RO TP Tparadalwvl
| 11 :

I 11 107 e

)

1vlrl

1 1

I
lvlez

1 1

I
1vles

11

10

Tparada—PT
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1.25 Comunicacion_eth

Direccicn_eth

ADDM starteth
Eth_addr —addrTable nona g
lactura
| 1 Execute
ta3{10.10.218.85} ' —Addr
Leer_eth
starteth lectura READ VAR
H H I H Execute EXTror—srr_com
CommErTor —err_coml
OperError|—&rr_comz2
Eth_addr —addr
2000 — Timeout
3 —{ob]Type
0 —Firstok]
32— guantity
ALE (Recibirbuffer) —Buffer
accion de pulsos para estar continuamente leyvendo el automata de seguridad por ethermet
tpo_lact
true BLINE lactura

| | ENABLE ouT

t#100ms —TIMELOW
t#100ms —TIMEHIGH

rata de seguridad, contiene los

embarguas. EI

bytelaseguridad
BYTE AS BIT ECUADRO
Racikbirbuffer [1] —B BO
Bl| 2P0
BZ|-3P1A
B2|-2P1E
B4 |—-32PZA
BS |- 2PZE
B [-SP2A
B7|-2P3E
byta 2 del automata de seguridad, contiene la seflal de puerta cerrada del piso 0, piso 1 los dos embargues, piso Z embargue A
bytezaseguridad
BYTE_AS EIT PuertaPko
Racikirbuffer [2] —B BO
B2 |-puertabli
B4 |-puertaPlB
BS |- PuertaPzh

byte 3 del

foso

automata de seguridad,

byteiaseguridad

da puerta cerra del piso & embargue B, piso 3 los dos embargues ¥ el stop de

BYTE AS BIT Tuartalfzb
Racibirbuffer [3] —B BO
BZ |-puertaP2h
B4l puertabPiB
B7 |- SFOS0
byte £ del automata de seguridad, de niwvel de planta
byte4msegurida
BYTE_AS BIT 1lvlo
Recibirbuffer [4] —B ED f |
Bz 1vll
B4 1vlz
Be—1vla
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lim

1.26 Comunicacion_pantalla

byte 5 del zutomata de seguridad, contisne las seffzles de las series de seguridad: limitader, cuflas, aflojamisnte de cables limitader
superiro e inferior y el final de carrera
bytesasegquridad
BYTE_AS BIT

Recibirbuffer [5] —B BO

Bl [~cunas

Bzraflos

Biraflol

Bs-fcC

il raccion del gerial 1ime 1, es la direccion de 1a pantalla
dirsccion_pan
ADDH startpan
pan_addr ——addrTabls Done s
Enviar
] 1 Executa
'1.1' —addr
a de bytes dal arbuffar
prueba_send
startpan Enviar SEND RECYV MSG
It |1 | 75 -
I 1 | Exacute
ran_addr —addr
200 —Timeout
3z—guantityTosSand
ADR{enviarbuffer} —BufferTosend
zccion de lsos para estar conti pantalla por puerto serie
tp_envio
true BLINE Enwviar
ENABLE ouT

t#E00ma — TIMELOW
t#E00ma —TIMEH ISH

caracter

trus SETRING TO BYTE
EN ENC
resr — —enviarbuffer [O]
perdido STRING_TO_BYTE
[ EN EMO—"—
tean —enviarbuffer [1]
a
1wlpa STRING_TO_BYTE
EN ENO
vagr enviarbuffer [1]
1wlpl STRING TO BYTE
] [ EN EMNO————————————————
rga — —enviarbuffer [1]
1wlpz STRING_TO_BYTE
I H EN ENO——m——————
rEg —enviarbuffer [1]
1wlp3 STRING TO BYTE
EN EMOL—
tE1r —] -enviarbuffar [1]
posol wvi_up STRING TO BYTE
[ | | |
] [ ] | En 0 e
rag — —enviarbuffer [1]
pos0ol vi_dw STRING TO_BYTE
| | |1 |
] [ ] | Er ENG —78F————————
a9 —enwviarbuffer [1]
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T3

14

lg

18

b

b
%)

b
n

STRING TO BYTE
EN ENO

Fenviarbuffer[1]

STRING TO_ BYTE
EN ENO

enviarbuffer[1]

STRING TO_BYTE
EN ENO

enviarbuffer[1]

STRING TO_BYTE
EN ENO

poslz2 vi_up
|1 1 | |
11 | |
g9 |
posliz2 vi_dw
|1 | I |
11 I
TS0 et
poszZ3 vi_up
1 I |
11 11
TS0 et
posol vi_up
11 ] |
10 11
51—
modo normal de funcilomamiento
Mnor STRING TO_BYTE
| | EN ENO
reg |

inspeccion

ramota

STRING_TO_BYTE
EN ENO

reT

ingpeccion

Ienviarbuffer[1]

enviarbuffar[2]

—enviarbuffar [2]

STRING TO BYTE
EN ENO

MinsR Mnor

11 1 /1

1/ 1 1/1

a8 —|
stop

stopa STRING TO BYTE

] H EN ENO

TEE ! —

stop actuad

fu)

stopa STRING TOQ BYTE
1/} EN ENO
tegr |
puertas ca rradas

pusrtas STRING TO_BYTE
11
1 | EN ENC
17—
puertas ablertas

pusrtas

STRING_TO_BYTE

EN ENO

ETRING_TO_BYTE
EN ENO

saries de s

eguidad actuadas

STRING TO_BYTE
EN ENO

0 astado normal

STRING TO_BYTE

EN ENO

—enviarbuffer[2]

—enviarbuffar [3]

enviarbuffar [3]

enviarbuffar [4]

enviarbuffar [4]

enviarbuffar[s]

—enviarbuffar [5]

—enviarbuffer [14]
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STRING T BYTE
EN END

I-enviarbuffer [14]

normal

STRING T BYTE
EN END

—enviarbuffer [15]

embatgue A actuado

STRING T BYTE
EN ENO

—enviarbuffer [15]

embargue B astado normal

STRING_TO BYTE
EN ENO

—enviarbuffer [16]

embargue 5 acutado

STRING TO BYTE
EN END

—enviarbuffer [16]

embargue & estado normal

STRING TO BYTE
EN END

—enviarbuffer [17]

2 embargue & actuado

STRING TO BYTE
EN END

—enviarbuffer [17]

2 embargue 5 estado normal

STRING TO _BYTE
EN END

—enviarbuffer [18]

embargue 5 actuado

STRING TO BYTE
EN END

—enviarbuffer [18]

embargue & estado normal

STRING TO_BYTE
EN ENO

enviarbuffer [139]

embatgue & actuado

SP3A

11
171
T106" —

STRING TO_BYTE
EN ENO

-enviarbuffer [19]

stop planta 3

embargue 5 estado normal

SF2E
I 1

[y

STRINZ TO_BYTE
EN ENO

-enviarbuffer [20]

stop planta 3

embargue 5 actuado

SF2E

11
171
107" —

STRING_TO_BYTE

I-enviarbuffer [20]

STRING TO_BYTE
EN ENO

enviarbuffar [21]
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43

44

46

48

s
o

n
(=)

STRING_TO BYTE

171
i/ EN ENO

enviarbuffar [21]

rmal

STRING_TO_BYTE

[ | EN ENO

v

—enviarbuffer [22]

stop en cuadro

actuado

SCUADRO STRING TO_BYTE
H;H EN ENO
1109 —

—enviarbuffer [22]

limitador estado

normal

STRING_TO_ BYTE

= H EN ENO

lenviarbuffer [23]

lim STRING_TO BYTE

1.1

I EN END
110t —

I-enviarbuffar [22]

cufias estado no

rmal

STRING_TO_BYTE

] H EN ENO

—enviarbuffer [26]

cunas STRING_TO_BYTE
171 EN ENO
'111' —

—enviarbuffer [26]

aflofamiar

- g@stado normal

aflel

1 1
LI
g —

aflofamiento da

aflol STRING_TO BYTE
1.1
171 EN END
1z —

enviarbuffar [24]

aflofamianto de

cablas 1imitador superior astado normal

afleos

STRING_TO_BYTE

I |
1 I EHN ENO

re o —

—enviarbuffer [25]

aflofamisnto de

—enviarbuffer [25]

aflos STRING TO BYTE
H;H EN ENO
113 —
FC STRING TO BYTE
| 5
ez |

enviarbuffar [27]

finzl de carrer

3 actuoado

STRING_TO BYTE

110
i71 EN ENO

enviarbuffar [27]

puerta po

PuertaPd

STRING_TO_BYTE

I | EN ENO

i ]
rpa |

—enviarbuffer [28]
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n
[

&

Puertabkqd

11
141
'115!

STRING_TO BYTE
EN ENO

—enviarbuffer [28]

pusrtal

STRING_TO BYTE
EN ENO

—eaenviarkbuffar [22]

116!

Fuartaz
| 1

STRING TO BYTE
EN ENO

—eaenviarkbuffar [22]

10
IE.EI

Fuartaz
|1l

STRING_TO_BYTE
EN ENOD

—anviarbuffar [20]

1/ [
117!

Fuartas
| 1

STRING_TO_BYTE
EN ENOD

—anviarbuffar [20]

10
IE.EI

Fuartas
| /1

STRING TO BYTE
EN ENO

—anviarbuffar [31]

1/ [
'115!

STRING TO BYTE
EN ENO

—anviarbuffar [31]
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2. Programa sosafe

Imput 12 |DH 8} [0MB24

Input § (CRO3SD B18
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EnabieVF

Input 18 (D6} [ONEZA

SensarlviPD

input 3 {DH 1) (17
Input 4 {DH&) [1)85
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Puerta PO

Imput 4 D18} (OFEE

input B (DI18) [E1E13

Input & {D118] [OVELA |

irout 7 {0018} [IVEAE
| Cuput
]
ingut £ [DF18] [IVEIE
bHa
Input 19 (D18} [OVELE
input 11 (OH 8) (21218
3
Cuiput

Inpat 15 (D118} [@1E21
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FEK_RST1/PS

EnablelUnlock

'lFBPc_mT:fPi
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L-pu‘] 13 {DIA) (121

Inpat 8 {218} [1VEIT

[Inpud 10 (DN SRS 18

|t 12 (D118 11820
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3 Programa idev

3.1 TU800a

SETURUSB) {rxi=C;txi=Y;rxb=1250000;}

FPROG
INC("SDHC/fprog.mnu" );
FEND
TS| se copia en una SD ut ilizar estas lineas

[INC("SDHC/Fun.mnu");
/NINC("SDHC/SETUPS.mnu");
[INC("SDHC/LIB.mnu");
ININC("SDHC/STYLES.mnu");
ININC("SDHC/VAR.mnu");

T s se copia en NAND util izar estas lineas
INC( "NAND/Fun.mnu" );

INC("NAND/SETUPS.mnu");

INC( "NAND/LIB.mnu" );

INC("NAND/STYLES.mnu");

INC("NAND/VAR.mnu" );

INT (DataRc,RS2RXC,SplitEvent);

PAGHEP_principal, Pageprincipal)
{

//[Prueba de comunicacion quitar comentario de la li nea siguiente

/ITEXT(Trecl,BUFFER,tSt24Kb,240,55);
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/IBOTONES

/ISTOP

KEY(BOTONSTOP,[SHO\P_STOP):],200,90, TOUCH,550,380);

/IPUERTAS
KEY(BOTONPUERTA,[SHO\WP_PUERTAS);],200,100, TOUCH,180,380);
/ISEGURIDADES
KEY(BOTONSEGURIDADES,BHO\P_SEGURIDADES);],200,90, TOUCH,500,300);

/ILEDS
DRAVNOR,100,100,LED,302,193);
DRAWNS,100,100,LED,302,254);
DRAWNSREM,100,100,LED,302,312);
DRAVSTOP,100,100,LED,660,372);
DRAVPUER,100,100,LED,302,380);
DRAWSEG,100,100,LED,660,289);

/ITEXTOS
TEXT(TPLAN,Bplanta,tSt24Kb,310,135);
TEXT(V1,BVML,tSt24Kb,665,134);
TEXT(V2,BVM2,tSt24Kb,665,210);

PAGHEP_STOP, pagestop)
{

KEY(BOTONVOLVERL,[SHO\P_principal);], 240,200, TOUCH,650,415);

DRASP0,100,100,LED,283,96);
DRAVBP1A,100,100,LED,283,163);
DRAVBP1B,100,100,LED,655,163);
DRAVBP2A,100,100,LED,283,228);
DRAVBP2B,100,100,LED,655,228);
DRAWBP3A,100,100,LED,283,296);
DRAWSP3B,100,100,LED,655,296);
DRAVBHUECO,100,100,LED,283,371);
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DRAWSCUADRO,100,100,LED,655,95);

PAGHEP_SEGURIDADES, pagesegur)

{
KEY(BOTONVOLVER2,[SHOWP_principal);],240,200, TOUCH,650,415);

DRAWLIM,100,100,LED,283,126);
DRAVLINF,100,100,LED,630,163);
DRAWLSUP,100,100,LED,630,260);
DRAWACU,100,100,LED,630,126);
DRAWFCAR,100,100,LED,330,336);

PAGHEP_PUERTAS, pagepuerta)

{
KEY(BOTONVOLVERS,[SHOWP_principal);], 240,200, TOUCH,650,415);

DRAVPP0,100,100,LED,638,126);
DRAWPP1,100,100,LED,638,196);
DRAPP2,100,100,LED,638,260);
DRAWPP3,100,100,LED,638,330);

show(P_principal);
RUNFC);

3.2 Fun

FUNGSplitEvent)
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{
LOAOBUFFER,RS2, "\OD ");

//Comprobacion de comunicacion quitar comentario li nea siguiente
/I TEXT(Trecl,BUFFER);

RUNFC);;

}

FUNQ@mensaje)
{ TEXT(Trec2, "ERROR EN LA COMUNICACION"tSt24Kr,240,70);
LOAOBUFFER,RS2, "\\OD ");

RUNFC);;

}
FUNGFC)

{

I/INSTRUCICONES pagina principal

CALQBplanta,BUFFER,1,1, "BCOPY");

TEXT(TPLAN,Bplanta);

CALQBestado,BUFFER,2,1, @ "BCOPY");
IF (Bestado== "A" ?[ DRAWNOR,30,30);]);

IF (Bestado== "A" ?[ DRAWINS,0,0);]);

IF (Bestado== "A" ?[ DRAWNSREM,0,0);]);
IF (Bestado== "a" ?[ DRAWNS,30,30);]);

IF (Bestado== "a" ?[ DRAWNOR,0,0);]);

IF (Bestado== "a" ?[ DRAWNSREM,0,0);));
IF (Bestado== "0"7?[ DRAWNSREM,30,30):]);
IF (Bestado== "0"7?[ DRA\NOR,0,0);]);

IF (Bestado== "0"7?[ DRAWNS,0,0);]);

CALQBstop,BUFFER,3,1, "BCOPY");
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IF (Bstop== "b" ?[ DRAWSTOP,60,30):]);
IF (Bstop== "B" ?[ DRAWSTOP,0,0);]);

CALQBpuertas,BUFFER,4,1, "BCOPY");
IF (Bpuertas== "c" ?[ DRAWPUER,30,30);]);
IF (Bpuertas== "C" ?[ DRAWPUER,0,0);]);

CAL(Bseguridades,BUFFER,5,1, "BCOPY");
IF (Bseguridades== "d" ?[ DRAWSBEG,60,30);]);
IF (Bseguridades== "D" ?[ DRAWSBEG,0,0);]);

CALQBVM1,BUFFER,6,4, "BCOPY");
TEXT(V1,BVML);

CALQBVM2,BUFFER,10,4, "BCOPY");
TEXT(V2,BVM2);

/INSTRUCCIONES pagina de stops

CALQBSP0,BUFFER,14,1, "BCOPY");
IF (BSP0=="¢" ?[ DRAWSPO0,40,40);]);
IF (BSPO=="E" ?[ DRAWSPO0,0,0);]);

CALQBSP1A BUFFER,15,1, "BCOPY");
IF (BSP1A=="f" ?[ DRAUSP1A,40,40);]);
IF (BSP1A=="F" ?[ DRASP1A,0,0);]);

CALQBSP1B,BUFFER,16,1, "BCOPY");
IF (BSP1B=="g" ?[ DRAWSP1B,40,40)]]);
IF (BSP1B=="G" ?[ DRASP1B,0,0):]);

CALQBSP2A,BUFFER,17,1, "BCOPY");
IF (BSP2A=="h" ?[ DRABP2A,40,40):]);
IF (BSP1A=="H" ?[ DRABP2A,40,40):);

CALQBSP2B,BUFFER,18,1, "BCOPY");
IF (BSP2B=="i" ?[ DRABP2B,40,40):);
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IF (BSP2B=="I" ?[ DRAWEP2B,0,0);]);

CALQBSP3A,BUFFER,19,1, "BCOPY");
IF (BSP3A=="j" ?[ DRAWSP3A,40,40)]);
IF (BSP3A=="J" ?[ DRAWSP3A,0,0):]);

CALQBSP3B,BUFFER,20,1, "BCOPY");
IF (BSP3B=="k" ?[ DRABP3B,40,40):]);
IF (BSP3B=="K" ?[ DRABP3B,0,0):]);

CALQBSFOSO,BUFFER,21,1, "BCOPY");
IF (BSFOSO=2I" ?[ DRAWSHUECO,40,40);]);
IF (BSFOSO=2L" ?[ DRAWSHUECO,0,0):]);

CALGBSCUADRO,BUFFER,22,1, "BCOPY");

IF (BSCUADRO=m" ?[ DRAWSCUADRO,40,40):]);
IF (BSCUADRO=4M" ?[ DRAWSCUADRO,0,0):]);;
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3.3 LIB

it PARA MEMORIA SD
/I Font files

/I LIB (New24, "SDHC/New24.fnt" );

/Il Image files

/I LIB (principal, ~ "SDHClprincipal.jpg" )i
/I IB (segur, "SDHC/segur.jpg" );

/I LIB (stops, "SDHC/stops.jpg" );

/I LIB (puertas, "SDHClpuertas.jpg" );

i PARA NAND
/IFont files

LIB (New24, "NAND/New24.fnt" );

/I Image files

LIB (principal, "NAND/principal2.jpg" );
LIB (segur, "NAND/segur.jpg" );

LIB (stops, "NAND/stops.jpg" );

LIB (puertas, "NAND/puertas.jpg" );

3.4 Setups

Il RS232 |/

SETURRS?2)
{baud=19200;
data=8;
stop=1,
parity=N;

rxi=Y;
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proc=CR;
procDel=Y;

rxb=8192;
txi=Y;
txb=8192;
encode=sr;
flow=N;

errfunc=mensaje;}

3.5 Styles

/lpaginas

STYLEPageprincipal, Page) { image = principal; }
STYLKpagestop, Page){image=stops;}
STYLEpagesegur, Page){image=segur;}
STYLHpagepuerta, page){image=puertas;}

/lrecatangulo,cuadrado
STYLELED,Draw){type=B;col=red;back=red;currel=TI;}

[ltextos

STYLEHtSt24Kb, Text){font=New24;
col=black;maxLen=200;currel=TL;} /lkeyboard

STYLHtSt24Kr, Text){font=New24; col=red
;maxLen=200;currel=TL;} /lkeyboard

3.6 Var

/l variables de la pagina principal
VARBplanta, "1",TXT);
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VARBestado, "™ ,TXT);
VARBstop, "™ ,TXT);
VARBpuertas, " ,TXT);
VARBseguridades, "™ ,TXT);
VARBVM1, " 0.00 ", TXT);
VARBVM2, " 0.00 ", TXT);
[Ivariables de stop

VARBSPO, "™ ,TXT);
VARBSP1B, "™ ,TXT);
VARBSP1A, "™ TXT);
VARBSP2A, "™ TXT);
VARBSP2B, "™ ,TXT);
VARBSP3A, "™ ,TXT);
VARBSP3B, "™ ,TXT);
VARBSFOSO," ,TXT);
VARBSCUADRO!" , TXT);
[Ivariables de series de seguridad
VARBACU, "™ |, TXT);

VARBLIM, "™ [ TXT);
VARBFCAR, "™ ,TXT);
VARBLSUP, " [TXT); //AFLOJAMIENTO LIMITADOR SUPERIOR
VARBLINF, " [ TXT); //AFLOJAMIENTO LIMITADOR INFERIOR

[Ivariables de prueba en RS
VARBUFFER, " ,TXT2048);
[Ivariables de puertas
VARBPPO, "™ ,TXT);
VARBPP1, " [ TXT);

VARBPP2, " [ TXT);
VARBPP3, " [ TXT);

3.7 Fprog

Il fprog.mnu - NAND programming file
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I/l To use place the following lines at the top of t he tuxxxa.mnu file.
Il FPROG;

/[ INC( "SDHC/fprog.mnu" );

/l FEND;

RESET(NAND);

/I menu files

LOAD(NAND,'SDHC/tu800a.mnu" );
LOAD(NAND,'SDHC/Fun.mnu" );
LOAD(NAND,'SDHC/LIB.mnu" );
LOAD(NAND,'SDHC/SETUPS.mnu");
LOAD(NAND,'SDHC/STYLES.mnu" );
LOAD(NAND,'SDHC/VAR.mnu" );

/l image files
LOAD(NAND,'SDHC/principal.jpg" )i
LOAD(NAND;'SDHC/puertas.jpg" )
LOAD(NAND;'SDHC/segur.jpg" )
LOAD(NAND;'SDHC/stops.jpg" )

/Il font files

LOAD(NAND,'SDHC/New24.fnt" );

Pagina 111 de 142



3.8 Imagenes

PANTALLA PRINCIPAL
.

PLANTA || VELOCIDAD M1 ||

NORMAL VELOCIDAD M2

INSPECCION || S.SEGURIDADES

PUERTAS ||| STOP

STOPS

STOP PO STOP CUADRO

sTOPP1-A ||  STOPP1-B

storr2A || | | storpr2s

STOP P3-A STOP P3-B

STOP HUECO

VOLVER
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PUERTA PLANTA O

PUERTA PLANTA 2

PUERTA PLANTA 3

VOLVER

SERIES DE SEGURIDAD

LIMITADOR ACUNAMIENTO |

AFLOJAMIENTO LIMITADOR INFERIOR

AFLOJAMIENTO LIMITADOR SUPERIOR

VOLVER
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4 Caracteristicas de los materiales

4.1 KEBF5

Talla de la unidad 12 [ 13 [ 14 [ 15 | 16
Tamario de la unidad E

Fases 3

Potencia nominal de salida [KVAL B6 | 83 | T 17 | 23
Maxima potencia nominal del motor kW] 4 a5 | T7TH | N 15
Corriente nominal de salida [Al 95 | 12 [165) 24 | 33
Pico maximo de corriente [Al 17 12161297 36 495
Corriente de disparo OC [Al 21 259356 43 | 59
Corriente nominal de entrada [A] 13 | 17 | 23 | 31 43
Max. fusible principal permitido [All 20 | 25 | 25 | 35 | 50
Frecuencia portadora nominal [kHz]| 16 | 16 8 4 2
Frecuencia portadora maxima [kHz]l 16 16 16 16 4
Pérdidas de potencia en uso nominal W] 300 | 250 | 320 | 350 | 330
Pérdidas de potencia en alimentacion DC W 285 | 230 | 295 | 310 | 275

Resistencia de frenado minima (] 39 | 39 | 39 | 39 | 25
Resistencia de frenado tipica [ 150 | 110 | 85 | &6 | 42
Maxima corriente de frenado [Al 21 21 21 21 32
Tension de alimentacién Un [V] 305500 0
Frecuencia de alimentacion [Hz] 50...60 £2

Tension nominal de enfrada 1 V] 400

Tension de salida [V] 3x 0. UN
Frecuencia de salida [Hz] 0...400

Seccion del cable minima mm3 25 4 | 4 | 6 [ 10
Max. longitud de cable blindado al motor [m] 100

" Con tension de alimentacion =460 multipligus la corriente nominal por el factor 0,86
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4.2 TMC241CEC27T

Controladores légicos Modicon M241
Modicon M241

Guladesleccion

con movimianto simpla ylamos de control

[avw=

24 antredas/eafdas Iogicas’

14 aniradas HPNFHP 14 entradas HPHIPNF 14 antradas HPNFMP
de2d V= ded V= de2d V=

T, B riraas rapidas Tl B eriracas rapioss T, B eriraas rapias
0zakas con 4 salkas

1D saldzs oa frarsistar PRE, bl | 10 sdkdas o trarsktor PN,
TR P R PN 4 salidas rapidas irel. 4 Balidis rapidas

y B salidag de rala

Con bomens da tamilios exdralbie

# T mcdules da exiangon Modicon TWVE
= 14 modules de exlEngion Modloon TM3 uilizendo modubke:s de exiengion de Dus (ransmisar y eaphor)
« Fosibe uiilzacion de maduos de sderaian Modcon TM2 con algunas resiric nes

1 pueric Ethamat an oz controiadoras TM241CE24e ¥ TMB41CEC 4e:
» Modbus TOP follerte y servidar, Modbus TCP esclav, dients da DHCF, programacion, deecanga menkorzadon
+ AIURIEACN 08 TrMWars, IMBICAMON de dal0s - MEVL & IEC WAR ACCESS, Banvidor web,

adaplady Ehamet P, adminklracion de red SHMP MIEZ, fransferancia de archios FTP

1 perio CAROpen an ks contraladones TM241CEC24e (1 bamer oo bamilos):
f3asciEves 252 TPDOY 252 APDO

2 puerios srie:

= 1 paartn 511 (FJ45), REZZ$S con alimanlackn da &V

« 1 puarto SLE [bormen de forniios] AS4E5

PIC

2 anfradas rapkdas de contals (HSC ), recuencie 200 kHz

4 salidas oda comnd da movimientc:

« Tran de pulsos FID, TV y CCW PTO) con perl rapezckdal y cune 5
(i), recuancla 100 KHZ

= Modulcion o ancho de pukos (PWH)

= Ganasrador de Irscuenclas (FE)

= 3 carfuchos de edersian da ES:

« Con 2 anlradae anakajicas de ensianicormanle
+ Con 2 anfradas para sondas da amperatura

« Con 2 salidas anakogicas oa bansionicaments

# 2 canuchos oa aplicacion:

= ‘Para contral de aplcackines de hokkng

« Para coninal de aplcaciones de packaging

1

=1 mnduhhlodimn T con swikch de 4 puerios Erernet
# 1 moduka Madicon TR para comunicackan Pralibue 0P asciByn

A Dizponible 4T 2014
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4.3 Safety PLC

4.3.1 XPSMCMCNO0000SG

To connect the Modular Safety Controller and expansion modules:

1. Connect the same number of
backplane expansion conneciors as the
number of modules to be installed.

2. Fix the connectors to the DIN 25 mm
{EM S0 5022) rail, connecting them on to
the rail at the top first).

3. Fasten the modufes io the rail,
arranging the contacts on the base of the
module on the respective connector.
Carefully press the module untd it snaps
into place.

4 Toremove a module, use a screwdriver
to pull down the locking latch on the back
of the moduls; then IFt the moduls
upwards and pull.

Technical Characteristics

Module-specific characteristics

Conneclion to exgansion modules | S-way backplane expangion

Ambient operating temperaiure S10. =555 (14131 °F)

Storage temperaturs -20.+85 "C{-4.. 185 °F)

Refative humidity 10...85%

Maximum operation altitude 2000 m (6562 1)

Dimengions o292 x205mm {144 x 1,15 x 0.8 in.)
Weight £2g(0180z)

Checklist After Installation
The following must be verified:

for screw terminals.

Step Action
1 Conduct a full functicnal t=st of the system (zee Validalion section in the Modular Safely
Controller User Guids.)
z Verify that all the cables are corractly ingeried and the terminal blocks are within correct torque

3 Yerify that all the LED indicators are correcily illuminating for the inputs and outputs used.

EKPSMCN-,

Verify the positicning and function of all input and cutput sensors and actuators used with the

5 Yerify the comect mounting of XPSMCM= o the DIN rail.

L+ Yerify that all the external indicators {lampsfeacons/sirens) are comectly funclicning.
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4.3.2 XPSMCMCO0000EM

Product data sheet
Characteristics

XPSMCMCOOOQ00EM

Modbus TCPIP diagnostic expansion module
with screw term

Main

Range of product

Preventa Safety sutomaton

Product or component
ype

Maon-safe communication modu's

Cievice short name XPSMCM

Ramge compatibdty Preventa XPSMCM
Type of connector RLJ45

Mumber of port 2

Method of access Slave

Transmission ras

107100 Mbit's

Communication port

Modbus TCRAIP

protocol

Product cenifications CULus
TUW
CGluality labels CE
Complementary
Cument consurmption 0125 mA
[Us] rated supply voitage 24\ - 20..20 %) DC
Power dissipation in W IW
Cable length 100 m

Loca signalling

Green/Red LED with 5TS marking for communication status
Green/Red LED with NET marking for connection state

Ried LED with E EX marking for exierna emor

Rizd LED with E IN marking for internal emmor

Grean LED with RUN marking for operating

Grean LED with O marking for power N

Connedions - terminals

1-wire captve screw clamp terminals, removable terminal blodk
2-wre captve screw clamp termminals, removable terminal blodk

Cable cross section

(0.2 2.5 mm®* - AWG 24, AWG 14) solid cable without cable end

(02,1 mm® - AWG 24__AWG 18) sold cable without cable end

(0.5 1.5 mm* - AWG 20._AWG 16) fliexcble cable with cable end, with double
bezs

(0.25.. 2.5 mm*- AWG 23._AWG 14) flexdble cable with cable end, without bezel
(025 2.5 mm*- AWG 23, _AWG 14) fledble cable with cable end, with bezel
(0251 mem® - AWG 230 AWG 18) flexible cable with cable end, without bezel
(0225 mm* - AWG 24._AWG 14) flexcile cable without cable end

(0.2 1.5 mm* - AWG 24._AWG 18] flesolole cable without cable end

Sanice life

20 yr

nsulation

250 W AC between power supply and housing conforming to ENIEC 61800-5-1

Mounting support

Omega 35 mm DIM rail conforming to EN 60022

Width 22.5mm
Height 99 mm
Depth 114.5 mm
Product weight 0.3 kg
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Environment

|IP degree of protection

IP20

Mumber of terminals

2

Electromagnetic compatibity

Suscepthiy to electromagnetc fields - test level 30 Wim, 1.4 GHz..2 GHz con-
forming 1o ENAEC 61000-4-3

Suscepthity to eleciromagnetc fields - test level 10 Wim, 80...1000 MHz con-
forming o ENAEC 61000-4-3

Eledrostatic discharge immunity test - test level 20 KV, on air conforming to ENY
IEC 61000-4-2

Eledrostatic discharge immunity test - test level & KV, on comact conforming 1o
ENAEC §1000-4-2

Ambient ar temperature for operation -10LBE RT
Ambient ar temperature for storage -20...B5 °C
Relative humidity 10,86 %
Potution degree 2
Ciperating altiude 2000 m

Vibration resistance

+-0.35 mm if = 10...565 Hz) conforming 10 EMIEC 61496-1

Shock resistance

10 gn {duration = 16 ms) shocks : 1000 shocks on each axis ENIEC &1436-1

Crenvoliages category

Offer Sustainability

Sustanable offer status

Green Premium product

RoHS [date code: YYWIN

Compliant - since 1250 - B

REACh

Reference not contsining 5VHC above the threshold

Product ervironmentzl profile

Available

Product end of life mstructions

Available
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4.3.3 XPSMCMCP0802

Valores de seguridad clave Valor Horma

Probabilidad de un fallo peligroso por hora (PFH) Consulte las caracteristicas | IEC 61508
de cada modulo.

Mivel de integridad de seguridad (SIL) 3

Tolerancia de errores de hardwars (HFT) 1 {tipe B)

Limite de solicitud de nivel de integridad de sequridad |3 IEC 62081

{SlLcl)y

Tipa 4 EM E1495-1

Mivel de rendimients {PL)! e EM IS0 12845-1

Diaug Alta

Tiempo medio para fallog peligrosos {I".'ﬂ‘I'Fc:I]1 100 afios?

Categoria’ 4

vida Gtil maxima’ 20 afios

1 El nivel de rendimiento (PL) EN 150 13845-1 y la categoria de seguridad (Cat) de todo el sistema

dependen de varios factores, incluidos los madulos seleccionados, las practicas de cableado, &l entomo
fisico v la aplicacion.

Cuando los modulos de ampliacion se afaden a la configuracion, el MTTFd de todo €l sistema quedara
afectade. Consulte la biblioteca de Schneider Electric Sistema para calcular el MTTFd.

Descripcion del controlador v sus funciones

XPSMCMCPOBD2Z2: es un Controlador de seguridad modular que contieng ocho entradas
relacionadas con la seguridad y dos salidas relacionadas con la seguridad (cuatro canales
fisicos), que se pueden configurar utilizando el software de SoSafe Configurable.
Ademas, Controlador de seguridad modular s pueds combinar con una serie de madulos
de ampliacion madiante el bus de ampliacion de la placa de conexiones.

NOTA: XFSMCMCPO802- Controlador de seguridad modular no incluye el accesorio
conector de ampliacidén de la placa de conexionas, que se debe pedir por separado. Sin
smbargo, se incluye un accesorio conactor de ampliacion de la placa de conexionas con
cada médulo de ampliacion de entradalsalida, excepto con los madulos
XPSEMCMERODOZ v XPSMCMEROOD4-, que no requisren conexion de la placa de
conexionss.

& Configuracion de XPSMCMCPO0202- Controlador de seguridad modular: para

configurar el controlador, se requiere un cable de configuracion USB {(ordenador) a un
cable USB mini {controlador) conectado a un PC mediante un puerto USEB 2.0. Para
configurar el controlador y el sistema, XPSMCMCFPO202- requiers el software

SoSafe Configurable.

& Tarjeta de memoria opcional: s2 puede instalar una farjeta de memoria de copia de
segurndad opcional en XPSMCMCPO0202- Confrolador de seguridad modular vy
utilizarla para almacenar los parametros de configuraciaon del software.

& Habilitacidn de maestro: Controlador de seguridad modular contiene dos entradas
habilitadoras EN: MASTER ENREBLE]l ¥y MASTER ENAEBLEZ. Para que el controlador
funcione, estas sefiales deben estar permanentemeante establecidas al nivel 16gico 1
(24 W CC). Para deshabilitar el controlador, desactive la tension de alimentacion de las

entradas, nivel ldgico 0 (0 %W CC)

& Reinicio (RST) la entrada de sefial RESTART

[(RET) parmite que el madulo

HXPSMCMMXOS02+ verifiqgue una sefial de respuesta (una serie de contactos) EDM
{External Device Monitoring, monitorizacién de dispositivo externo) de contactores
externos, ¥y que monitorice una operacién manual/automatica.
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Terminales

{abla siguiente.

Ejemplos con un numere maximo de terminales. En cuanto a la designacion del terminal, consulte la

Ejemplc de terminales de tornillo

Ejemplo de bomes de resorte

Miameros de terminales

OO0

56|78

cooo|loooo
13014 15118 211222328

Terminal | Senal LED Tipo Descripcion Operacion
1 24V CC PWR - Fuente de alimentacién | -
de 24V CC
2 MASTER_EMABLE1T |EN Entrada | Habilitacion de masstro 1 | Tipo de enfrada 1
— segun fa norma
3 MASTER_EMABLEZ |EN Hakzilit d tro 2
& akbiltacion de masstro EN 611312
4 ovec PWR - Fuente de alimentacion |-
dedVCC
5 O55D1_A oUTY Salida | Salida estatica 1 PHP {coman negativo)
0SSD1 B auTa activo alto
T RESTART! RST1 Enfrada | Respuesta/Reinicic 1 Tipo de enfrada 1
sequn [a norma
EM 6§1131-2
8 OUT _STATUS 1 STATUS1 | Salida | Salida digital PHP {comian negativo)
programable activo alto
g OSSD2 A 2uT2 Salida estatica 2
10 Os5D2 B ouT 2
11 RESTARTZ RST 2 Enfrada | Respuesta’/Reinicio 2 Tipo de enfrada 1

segn fa norma
EM 61131-2
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Terminal | Sefial LED Tipo Descripcion Operacion
12 COUT_STATUS 2 STATUS 2 [ Salida Salida digital PP {comdn negative)
programakble activo alto
13 COUT_TEST1 - Salida detectada por
14 OUT_TESTZ - cortocircuito
15 QUT_TESTS -
18 OUT_TEST4 -
17 ENTRADA 1 1M1 Entrada | Entrada digital 1 Tipo de entrada 1
13 ENTRADA 2 IN 2 Entrada digital 2 i ;’: e
15 EMNTRADA 3 IN 3 Entrada digital 3
20 ENTRADA 4 M4 Entrada digital 4
21 EMNTRADA 5 IN 5 Entrada digital 5
22 EMNTRADA B IN B Entrada digital 6
23 ENTRADA 7 N7 Entrada digital 7
24 EMNTRADA 5 IN 3 Entrada digital 3
Especificaciones técnicas
Tipos y tamanos de cable
para un blogue de terminales de tornillos con un paso extraible de 5,08 mm
= “:"“—J-: = | = | = | = B= = — == _ =
rmm= 0.2._.2.5 0.2..25 035 _285|0.25.15] Zx02._.1 Z=0.2...15 2w 0251 1 Zx0.5. 185
AWGE 24...14 2q. .74 2. 74 23._.18 2x 24 . 18 2x 24 _ 16 2x X318 2x 0.6
emmem | (@ o

para un blogue de terminales de resorte con un paso extraible de 5,08 mm (utilizado por XPSMCRM===G).

L R = e L I
——

"

mm* | p2.28 | 02,28 025 . .28|028 28| 2x0.5..1
Aawie | 2e 09 24,14 |23..94 23,14 w2018

Hay gue tener en cusnta las siguientss instrucciones sobre cables de conexidn:
o Utilice solo conductorss de cobre {Cu) de 6075 = C. Longitud maxima del cakle: 100 m (328 piss).
& | o= cables utilizados para las conexiones gue tengan mas de 50 m (164 pies) deben tener una ssccion

transversal de al menos 1 mm= (AWGS 18]

Carcasa

Matsrial de la carcasa Poliamida

Clase de proteccién de la carcasa | IP20

Clase de proteccidén de los IP2x

Rlogues de terminales

Montaje Sagmento OIM de 25 mm de acuerdo con la norma EMNAIEC 80715
Posicion de montaje Horizontal

Dimensionss (largo =« alto x ancho) | * Temiinales de tomillo: 108 x Sx 1145 mm (4,250,858 x 4,5 pulg.)
& Bornes de resorte:; 118,5 = 22,5 x 1145 mm (4,567 x 0,89 x 4.5 pulg.)

Caracteristicas generales

Tension nominal 24 % CC + 20 % (alimentacion PELY)

Alimentacion disipada 3 W como maxinmo

Categoria de sobretension 1l

Temperatura ambisnts de De -10a +55 °C (de 14 a 131 °F)
funcicnamisnto

Temperatura de almacenamisnto O -20 & +585 °C (de -4 a 185 "F)
Humedad relativa 10,95 %%
Altitud de funcionamisnts maxima 2,000 m (6.562 piss)

2

Grado de contaminacion
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Caracteristicas generales

Resistencia a la vibracion +H-35mm {0,138 pulg.)de S a3 4 Hz

(IECIEN 614586-1) 1gided4a 150 Hz)

Resistencia a golpes 15 g {11 ms medic zeno)

(IECTEN 614596-1)

Categoria EMC Zona B

Tiempo de respuesta (ms) Controlador 10,6..12,8 |+ Tinput_fileer

El tiempo de respuesta depende de

jos parametros siguientes: Controlador + 1 madulo de ampliacion 11,8..265 |+ T|npm_ﬁ|E,

& Nimero de modulos de Controlador + 2 médulos de ampliacion | 12,8..287 | + Tinput filser
ampliacion instalados - , —

® [Mumero de operarios Controlader + 2 modulos de ampliacion | 13,9308 | + Tinput_fileer

® Numero de salidas OS50 Controlader + 4 médulos de ampliacion | 1533 * Tinput_filer

Para conocer el tiempo de respussta - I

comecio, consulie el calculado por el Controlader + 5 modulos de ampliacion | 1635 * Tinput filter

software de SoZafe Configurable Controlador + 6 modulos de ampliacion | 17373 + Tinput_filter

{vease el informe del proyecto). - — —

Tl"put ser = tiempo de filtrado Controlader + 7 modulos de ampliacion | 18,2335 | + Tinput_fileer

establecido en las entradas de Controlador + 8 médulos de ampliacion | 19,3417 |+ Tjnput fier

proyecto (véase la seccian Enfradas
en Confrolador de seguridad
modular - Gula del usuario.) Controlader + 10 médulos de ampliacion | 215,46 | + Tinpu fer

Controlador +  médulos de ampliacion | 204,433 |+ Tinou fier

Controlador + 11 médulos de ampliacion | 22,5481 | + Tinpu fiser

Controlader + 12 modulos de ampliacion | 23,8..50,2 | + Tinput fier

Controlader + 12 médulos de ampliacion | 247525 | + Tinou fier

Controlador + 14 médulos de ampliacion | 25,8548 | + Tinput_filer

Caracteristicas especificas de cada modulo

Descripcion de referencia Carcasa electronica de 24 polos como maximo, con un montaje con
ciemres de fijacion

Mimero maximo de entradas 128

Mimero maximo de salidas 16

Mimero maximo de modulos de 14

ampliacion (sin incluir

XPSMCMERDDDZ -

XPSMCMERDDDL)

Mimero maximeo de modulos de 4

ampliacion de la misma referencia
{2in incluir <PSMCMERDODZ -
XPSMCMERDDDS)

Habilitacion de la unidad 2/ PNP acfivo alto tipo 1 de acuerdo con la noma ENG1131-2
(M *descripcion)

Entradas digitales (M.%/descripeion) | & f PNP activo alto tipo 1 de acuerdo con la norma EN §1131-2
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Caracteristicas especificas de cada modulo

Reinicio de entrada
(M. 2idescripeion)

2 | EDM (Extemnal Device Monitoring, monitorizacion de dispositivo
externo) ipo 1 de acwerdo con la norma ENG1131-2f posible operacion
automatica o manual con pulsador de reinicio

Salida de prusha (M.%descripcion)

4 | para prushas de cortocircuitos - sobrecargas, corients maxima de
100 mAJ 24V CC

Salida de estado sdlido relacionada
con la seguridad (O350)
(M. 2idescripeion)

? pares f =alidas de estado =dlido relacionadas con la sequridad PMP
activo alto
& Las salidas pueden alimentar:
& En condicion COM: Uv-0,75 % a Uv (donde Uv es 24V + 20 %)
® En condicidn DES: de 0a 2V rms (raiz significa cuadrado)

# Lacarga maxima de £00 m&E24 V corresponde a la carga resistiva
minima de 60 (2
® |a carga capacitiva maxima es de 0,82 pF.
® La carga inductiva maxima es ds 20 mH.

Probabilidad de un fallo peligroso
por hora (PFH)

6.06E-9

Conexion a PC

USE 2.0 (alta velocidad) - Longitud méxima de! cable: 3 m (9,84 pies)

Consxion a los modulos de
ampliacion

Ampliacion de la placa de conexionss de 5 conductores

Peso

0,12 kg (4,2 onzas)

Slot para tarjeta de memaoria

.
al
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4.3.4 XPSMCMDIx

Valores de seguridad clave Valor Morma
FProbabilidad de un fallo peligroso por hora (PFH) Consulie las IEC 61503
caracteristicas de cada
madulo.
Miwel de integridad de seguridad (SIL) 3
Tolerancia de emores de hardware (HFT) 1 {tipo B}
Limnite de solicitud de nivel de integridad de seguridad (SiLcl) | 3 IEC 62061
Tipo 4 EM E14596-1
Mivel de rendimiento (PL)! e EM 150 138431
Deca, _.g- Alta
Tiempo medio para fallos peligrozos {Mrer]‘ 100 afios”
Categorial 4
Vida til maxima’ 20 afios
1 El nivel de rendimiento (PL) EM 1SO 13845-1 v la categoria de segundad (Cat) de todo el sistema
dependen de varios factores, incluidos los madulos ssleccionados, las practicas de cableado, el entorno
fisico v la aplicacion.
2  Cuando los modulos de ampliacién =e afiaden a la configuracian, el MTTFd de todo el siztema quedara
afectado. Conzulte la biklioteca de Schneider Electric Sistemna para calcular el MTTFd.

Descripcion del médulo y sus funciones

KPSMCMDIOE00= y XPSMCMDIM1600- son madulos de ampliacion de entrada para el
producto XPSMCMe Controlador de seguridad modular. Los moadulos XPSMCMDIOS00- v
XPSMCMDI1600= s0lo se pusden configurar junto con XPSMCMCPO802+ Controlador de
seguridad modular. El médulo XPSMCMDIC200- contiens 8 entradas relacionadas con la
seguridad y el modulo XPSMCMDIME800- contiene 16 entradas relacionadas con la
seguridad, que se pueden configurar utilizando el softiware de SoSafe Configurable.

Direccion de nodo: los madulos XPSMCMDIDE00. y XPSMCMDI1800= contienen dos
entradas de direccidn de nodo: MODE_ADDRQ y NODE_ADDRL.

Las entradas NODE_ADDREOD y HODE_ADDR1L (en los madulos de ampliacion) se utilizan
para atribuir una direccién fisica a los médulos con las conexiones que se presentan en la

tabla:
NODO HODE_ADDRA (Terminal 3) HODE_ADDRD (Terminal 2)
MODE O 0 i no conectado) 0 i no conectadao)
MODE 1 0 io no conectado) 24V CC
MODE 2 24V CC 0 (o no conectada)
MCODE 3 24V CC 24V CC

NOTA: Mo se permite utilizar 2 misma direccién fisica para dos unidades de la misma
referencia del madulo.
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Ejempios con un nimere maximo de terminales. En cuanto a la designacion del terminal, consulte la

tabla siguiente,

Ejemplo de terminales de tomillo

Ejzsmplo de bomes de resorte

Mimeros de terminaies

Modulo XPSMCMDI0800.

Terminal | Sefial LED Tipo Descripcion Cperacion
1 24V CC PWR - Fuente de alimentacion |-
de 24 W CC
2 NODE_ADDRC | ADDRD Entrada | Seleccion de nodo Tipo de entrada 1, segin la
3 NODE_ADDR1 | ADDR1 o ENE 611312
4 owCC PWR - Fuente de alimantacion | —
de DV CC
5 EMTRADA 1 IM 1 Enirada | Entrada digital 1 Tipo de enfrada 1 seqln |a
& ENTRADAZ |IN2Z Entrada digital 2 narma BN 61131-2
T ENTRADA 3 IN3 Entrada digital 2
8 ENTRADA 4 M4 Enirada digital 4
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Terminal | Senal LED Tipo Descripcion Operacion
] OUT_TEST1 - Salida Salida detectada por PHF (comin nagativo) activo
10 OUT_TEST2 _ corocircuito alto
11 OUT_TEET3 -
12 OUT_TEST4 -
12 ENTRADA S IM 5 Entrada | Entrada digital S Tipo de entrada 1 segan la
14 ENTRADAE |ING Entrada digital & norma EN 61131-2
15 EMNTRADA T INT Entrada digital 7
18 EMTRADA 8 INB Entrada digital &
Médulo XPSMCMDI1600-
Terminal | Senal LED Tipo Descripcion Operacion
1 2aW CC PWR - Fuente de alimentacién | -
de 24 V CC
2 NODE_ADDRO | ADDROD | Entrada | Seleccion de nodo Tipo de enfrada 1 segin |a
3 NODE_ADDR1 | ADDR1 norma EN £1131-2
4 v e PWR - Fuente de alimentacion | -
de DV CC

5 EMTRADA 1 1IN 1 Entrada | Enfrada digital 1 Tipo de enfrada 1 segun la
6 ENTRADAZ  |INZ Erfrada digital 2 norma EN £1131-2
T ENTRADA 2 IN 3 Enfrada digital 3
a8 ENTRADA 4 IM 4 Enfrada digital 4
5 OUT_TESTH - Salida | Salida detectada por PHP {comin negativo) activo
10 OUT_TEST2 cortocircuits alto
11 OUT_TEST3
12 OUT_TEST4
13 EMTRADA 5 IM 3 Entrada | Enfrada digital 3 Tipo de enfrada 1 segun la

4 ENTRADAE  |ING Enirada digital & norma EN E1131-2
15 ENTRADA T INT Enfrada digital 7
18 ENTRADA B IN 3 Enfrada digital 3
17 ENTRADA 9 IN 9 Enfrada digital 9
18 ENTRADA 10 [IN 10 Enfrada digital 10
13 ENTRADA 11 IN 11 Enfrada digital 11
20 ENTRADA 12 |IN 12 Enfrada digital 12
21 ENTRADA 13 [IN13 Enfrada digital 13
22 ENTRADA 14 [IM 14 Enfrada digital 14
23 ENTRADA 15 [IN15 Enfrada digital 15
24 ENTRADA 16 |IMN 18 Enfrada digital 18
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Tipos y tamafnios de cable

para un blogue de terminales de tornillos con un paso extraible de 5,08 mm

i :r-.. - - - -
¥ = | - | s |- == == = - =

mm? | 0.2..25 | 0.2..25 [025..2.5(0.25..1.5] Z2x02. 1 Za0.2.15 Ex0.25..1 2x0.5.14

AWG | 2414 | 24,04 |23.74 |23.18 2u2d. T8 | 2x24. 18 2x 23,18 253016

e |{-“_m Hem | 0.5

@35 mm (094 0] it 4,47

para un blogue de terminales de resorte con un paso extraible de 5,08 mm {utilizade por XPSMCM=G).

":Ta1%**ﬁ- [=" T = T =
B ——

mm# | b2 2% | 2. .28 |026 286|028 28| Zx05.1
AWGE | 24,14 | 2444 2394 2314 2x 20..18

Hay gue tenar en cuenta las siguientes instrucciones sobre cables de conexian:
& |tilice solo conductores de cobre (Cu) de 60/75 ©C. Longitud maxima del cable: 100 m ({328 pies).
® o= cables ulilizados para las conexiones gue tengan mas de 50 m (164 pies) deben tener una seccion

fransversal de al menos 1 mm> (AWG 16).

Carcasa

Matzrial de la carcasa Faoliamida

Clase de proteccion de la carcaza | IP20

Clase de proteccion de los blogues | 1P2x
de terminales

Maontaje Segmento DIM de 35 mm de acuerdo con la norma ENAEC 80715

Posicion de montaje Horizontal

Dimengiones {large x alto x ancho) | Temminales de tornillo: 1028 « 22,5 114,55 mm (4,25 x 0,89 x
4.5 pulg.}
& FBornesderesorte: 118,5x 22,5 x 1145 mm (4,67 x 0,89 x 4,5 pulg.)

Caracteristicas penerales
Tension nominal 24 CC + 20 % (alimentacion PELY)
Alimentacion disipada 3 W como maximo

Categoria de sobretension [

Temperatura ambisnte de De-10a+55°C (de 14 a 131 °F)
funcicnamiento

Temperatura de almacenamiento De-20a+85°C (de-4a 1B5"F)

Humedad relativa 10...95 %

Altitud de funcionamiento maxima 2.000 m {6562 pies)

Grado de contaminacion 2
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Caracteristicas generales

Resistencia a la vibracion
(IECIEN 61458-1)

1gide84a130Hz)

+-35mm {0,135 pulg.)de Sa 84 Hz

Resistencia a golpes
{IEC/EN 61456-1)

15 g (11 ms medio seno)

Categoria EMC Zona B

Tiempo de respuesta (ms) Controlador 10,8128 |+ Tingus_fitter

El tiempo de respuesta depende de - —. -

os pardmetros siguientes: Controlador + 1 modulo de ampliacion 11,8265 |+ Tingut_fitker

& MNimero de modulos de Controlador + 2 médulos de ampliacién | 12,8..28,7 |+ Tingus fiter
ampliacion instalados =

® Numero de operarios Controlador + 3 médulos de ampliacién | 13,9308 |+ Tingus_fitter

¢ MNumero de salidas 055D Centrolador + 4 madulos de ampliacién | 1533 + Throut fiter

Fara conocer el tiempo de . —

" =3 -+
respuesia camecto, consulle e Controlador + 5 modulos de ampliacicn | 16...35 Tingut_filter
calculado por el software de Controlador + 6 médulos de ampliacion | 17..37,3 + Tingut fitter
SoSafe Configurable (véasze el - - — —
nforme del proyecta). Ceontrolador + 7 modulos de ampliacion (18,2385 | + Tingus fitter
Tinput_fiser = tiEmpo de filtrado Controlador + & médulos de ampliacién | 19,2417 |+ Tingus fiter
establecido en las entradas del - - — =
oroyecto (véase la seccion Enfradas Controfador + 3 médulos de ampliacion | 2004438 |+ Tigus fiter
en Controlsdor de seguridad Controlador + 10 médulos de ampliacion | 21,5...46 + Tinout fittar
maoduiar - Gula del usuaric.) =

Controlador + 11 médulos de ampliacion | 22,5481 |+ Tinoue siter

Controlador + 12 madulos de ampliacion [ 22,6502 |+ Tious fiter

Controlador + 13 médulos de ampliacion | 24.7..52,5 |+ Tiout fitter

Controlador + 14 madulos de ampliacion | 25,8 54,6 | + Tingus fiter
Caracteristicas especificas | XPSMCMDIDS00= XPSMCMDI1600.

de cada modulo

Descripcion de referencia

Carcasa electronica de 16 polos
COMmo MAaximao, con un montaje con
ciemres de fijacion

Carcasa electronica de 24 polos
COMo MAXIMo, con un montaje con
cierres de fijacion

Direccion del nodo
(M. *idescripcion)

21 PMP activo alto tipe 1 de acuerdo con la norma ENE11231-2

Entradas digitales
(M. *idescripeion)

8/ PNP activo alto tipo 1 de acuerdo
con la norma EMNE1131-2

16 { PMP activo alto tipe 1 segan la
narma ENE1131-2

Salida de prusba
(M. *descripcion)

4 | para pruebas de corocircuitos - so

100 mA f 24 W CC

brecargas, comiente maxima de

Frobabilidad de un fallo
peligroso por hora (PFH)

3.73E-5

7.09E-9

Conexian a los madulos de
ampliacion

Ampliacion de la placa de conexiones de 5 conductores

Peso

0,12 kg (4,2 onzas)

Slot para tarjeta de memoria

Mz {solo Confroladeor de seguridad modular)
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4.3.5 XPSMCMDOx

Valores de seguridad clave Valor Norma
Frobabilidad de un fallo peligroso por hora (PFH) Consulte las IEC 61508
caracteristicas de cada
madulo.
Mivel de integridad de seguridad {SIL) 3
Tolerancia de errores de hardware (HFT) 1 tlipo B)
Limite de solicitud de nivel de integridad de seguridad (SiLcl) | 3 IEC 62061
Tipo 4 EM G1496-1
Mivel de rendimiento (PL)! & EMN IS0 1384941
Dicay ..g- Alta
Tiempo medio para fallos peligrosos {M'I‘I'Fu::l]1 100 afios?
Categoria’ 4
Vida Gtil méxima’ 20 afios
1 El nivel de rendimiento (PL) EM IS0 12845-1 vy la categoria de ssguridad (Cat) de todo el sistema
dependen de varios factores, incluidos los modulos seleccionados, las practicas de cableado, el entorno
fisico v la aplicacion.
2 Cuando los modulos de ampliacion 2 afiaden a la configuracion, el MTTFd de todo el sistema quedara
afectado. Consulte la hiblioteca de Schneider Electric Sistema para calcular el MTTFd.

Descripcién del madulo v sus funciones

XKPSMCMDOO002= v XPSMCMDO0O004+ son modulos de ampliacion de salida para el
producto XPSMCM- Controlador de seguridad modular. Los madulos XPSMCMDO0002.
¥ XPSMCMDO0004 solo se pueden configurar junto con XFSMCMCPI302+ Controlador
de seguridad modular. El médulo XPSMCMDO0002» contiene dos salidas de dos canales
relacionadas con la seguridad y el médulo XPSMCMDO0004» contiene cuatro salidas de
dos canales relacionadas con la seguridad, que se pueden configurar utilizando el
software de SoSafe Configurable.

Direccion de nodo: los modulos XPSMCMDOO002. v XPSMCMDO0004- contienen dos
entradas de direccion de nodo: HODE _ADDRO y HODE _ADDERIL.

Las entradas MODE_LDDRD y NODE_ADDR] (en los modulos de ampliacion) se utilizan
para atribuir una direccién fisica a los madulos con las conexiones que se presentan en la

tabla:
HODO NODE_ADDRA (Terminal 3) NODE_ADDRD (Terminal 2)
NODE 0 0 (o no conectado) 0 {o no conectado)
MODE 1 0 io no conactado) 24V CC
MNODE 2 24 CC 0 (o no conectado)
MODE 3 24V CC 24\ CC

NOTA: Mo se permite utilizar la misma direccion fisica para dos unidades de la misma
referencia del madulo.

Reinicio (RST): la entrada de sefial RESTLART (EST) permite que los modulos
KPSMCMDO- verifiguen una sefial de respuesta (una serie de contactos) EDM (External

Device Monitoring, monitorizacion de dispositive externo) de contactores externos, v que
monitoricen una operacion manualfautomatica.
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Ejemplos con un nimero maximo de terminales. En cuanto a la designacion del terminal, consults fa

tabla siguiente.

Ejempio de terminates de tomille

Eiemplo de bomes de resorie

Mumeros de terminales

|:J;::,;'L:.|_ [a
ELGITIE | 1NL156] DA

]

Médulo XPSMCMDOO002-

Terminal | Sefal LED Tipo Descripcién Operacicn

1 24V CC PWR - Fuente de alimentacidn |-
de 24 WV CC

2 MODE_ADDRD ADDRD Entrada | Seleccion de nodao Tipo de entrada 1 seqin la

3 NODE_ADDR1 | ADDR1 N e RIS

4 ovCcc PWR - Fuente de alimentacion |-
de 0V CC

o OSSD1_A ouUT 1 Salda Salida estatica 1 PHF (comun negativo)

& DSSD1_B activo alto

T RESTART1 RST 1 Entrada | Respuesta/Reinicio 1 Tipo de entrada 1 segln la

norma EMN 81131-2

B OUT_STATUS 1 | STATUS 1 | Salida Condicion de las PHP {comun negativo)
salidas 1AMB activo alio

o OSSD2 A ouT 2 Salida Salida estatica 2 PHMP (comun negativo)

o 0SSD2_B activo alio

11 RESTARTZ2 RET 2 Entrada | Respuesta/Reinicio 2 Tipo de entrada 1 seqdn ia

norma EMN §1131-2

12 OUT_STATUS 2 | STATUS 2 | Salida Condicion de [as PHF (comun negativo)
salidas 2428 activo alio

132 4% CC — - Fuente de alimentacion | Fuente de alimentacion de
de 24 W CC oO5sSD12
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Terminal | Senal LED Tipo Descripcion Operacion
14 n. c. - - - _
15 0w CC - - Fuente de alimentacion |-
dedV CC
18 n. c. - - - -
Modulo XPSMCMDOO004-
Terminal | Senal LED Tipo Descripcion Operacion
1 24V CC PWR - Fuente de alimentacion |-
de 24V CC
2 MODE_ADDRD | ADDROD Entrada | Seleccion de noda Tipo de entrada 1 segin la
3 NODE_ADDR1 | ADDR1 normz EN 61131-2
4 ovCC PWR - Fuente de alimentacion |-
de DV CC
5 O55D1_A ouUT A Salida Salida estatica 1 PMF {comun negativo) activo
6 0SSD1_B alto
T RESTART1 RET 1 Entrada | Respuesta/Reinicic 1 Tipe de entrada 1 segan la
norma EMN 61131-2
8 CUT_STATUS 1 [ STATUS 1 | Salida salida digita PHF {comin negativo) activo
alto
9 Os502_A ouT 2 Salida Salida estatica 2 PHF {(comin negativo) activo
10 0SSD2_B alto
1 RESTARTZ2 RET 2 Entrada | Respuesta/Reinicio 2 Tipa de entrada 1 segin la
norma EMN 61131-2
12 CUT_STATUS 2 [ STATUS 2 | Salida | salida digita PMF {comun negativo) activo
alto
13 24V CC - - Fuents d= alimentacion | Fuente de alimentacion de
de 24V CC OssD12
14 24V CC - - Fuente de alimentacion | Fuente de alimentacion de
de 24V CC oS5034
15 0vCC - - Fuente de alimentacion |-
15 de DV CC
17 05504 _A ouT 4 Salida Salids estatica 4 PHF {comin negativo) activo
18 0SSD4_B aito
19 RESTART4 RST 4 Entrada | Respuesta/Reinicio 4 Tipo de entrada 1 segdn la
norma EMN 61131-2
20 CUT_STATUSY [STATUS & | Salida | salida digita PMF {comun negativo) activo
alto
Terminal | Senal LED Tipo Descripcion Operacion
21 05503 A ouT 2 Salida Salida estatica 3 PHP (comin negativo) activo
P 0SSD3_B alto
23 RESTARTS RET 3 Entrada | Respuesta/Reinicic 2 Tipo de entrada 1 segin la
nomia EN 61131-2
24 OUT_STATUS 3 | STATUS 2 | Salida salida digita PHF (comin negativo) activo
alto
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Tipos y tamafnios de cable

para un blogue de terminales de tornillos con un paso extraible de 5,08 mm

BT LA —
i

| ——

4928 | (=] e e

=— | BH= == e

=

AWG | 2414 | 2404 | 2214

mm? | 0225 | 0.2...2.5 |0.25..2.5|0.25..1.5] Zx0.2.1 Z2x0.2.15 Zx0.25...1

23..18 224 T8 | 2x24. 18 2x 2315

x5 148

253098

= ] . o
@ 3,5 mm (614 i) | {h' e

M=m 0.5
MaeiTy 4.4

para un klogue de terminales de resorte con un paso extraible de 5,08 mm (utilizado por XPSMC M= G).

mm ,'-11%"' Pl =" =

i ——

e | ] T

mme | p2.28 | 0228 |028..28
AWGE | 24,14 24,14 | 23,74

02828 2x05.1

23344 2x 2018

Hay que tener en cusnta las siguientes instrucciones sobre cables de conexion:

# |tilice solo conductores de cobre (Cu) de 80/75 ©C. Longitud maxima del cable: 100 m (328 pies).
® |os cables ufilizados para las conexiones gue tengan mas de 50 m (184 pies) deben tener una seccion

transversal de al menos 1 mm= (AWG 16).

Carcasa

Matenal de la carcasa Foliamida
Clase de proteccion de la carcasa | IP20
Clase de proteccion de los IPZ2x

blogques de terminales

Montaje

Segmento DIN de 35 mm de acuerdo con la norma EMIEC 860715

Fosicion de montaje

Horizontal

Dimengiones (largo x alic x anchao)

& Teminales de tornillo: 108 = 22,5 x 114,5 mm (2,25 x 0,89 x 4.5 pulg.)
® Bomes de resorte; 118,5 x 22,5 % 114,5 mm (4,67 x 0,89 x 4.5 pulg.)

Caracteristicas generales

Tension nominal

24 CC £ 20 % (alimentacion PELY)

Alimentacion disipada

3 W como maximo

Categoria de sobretension

Temperatura ambients de
funcicnamiento

De-10a +55°C (de 14 a 131 °F)

Temperatura de almacenamiento

De-20a +85°C (de 4 a 185 °F)

Humedad relativa

10..95 %

Altitud de funcionamisnto maxima

2.000 m (5562 pies)

Grado de contaminacion

2
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Caracteristicas generales

Resistencia a la vibracion +- 2.5 mm {0,135 pulg.)de S a8 4 Hz

{IEC/EN 614856-1) 1gide 84 a 150 Hz)

Resistencia a golpes 15 g (11 ms medio seno)

(IEC/EN 81458-1)

Categoria EMC Zona B

Tiempo de respuesta (ms) Controlador 10,6..12,6 | + Tinput_fiter

El tiempo de respuesta depende de " . -

os parametros siguientes: Controlador + 1 madulo de ampliacién B 265 |+ Tinput fiter

®  Mumero de modules de Controlador + 2 médulos de ampliacion [ 128287 |+ Ty fer

ampliacion instalados - - =

® MNumero de operarios Controlador + 3 madulos de ampliacion | 13,9208 | + Tinput_siter

® Numero de salidas OSSD Controlador + 4 madulos de ampliacion | 15...33 + Tinput_fiter

Para conacer &l tismpo de respuesta Ceontrelador + 5 madulos de ampliacion | 16...35 + Tinout fler

comecto, consulte el calculado por el puL_fit

software de SoSafe Configurable Contrelador + § madulos de amplizcion | 17...37.3 + Tinput_fiter

(véase el informe del proyecto). - - - —

Tlnput fuer = liempo de filtrado Contrelador + 7 madulos de ampliacion | 18,2395 | + Tinput_siter

establecido en las entradas del Controlador + & médulos de ampliacion | 19,3417 |+ Tinpu fiter

proyecio (véase la seccion Enfradas - - — —

en Controlador de seguridad Controlador + 9 madulos de ampliacion | 204438 |+ Tiapyt fiter

moduiar - Guia del usuaria.) Controlador + 10 médules de ampliacion | 21,5..46 + Tinput_fiter
Controlador + 11 médulos de ampliacion | 22,5481 | + Tiqput fiser
Controlador + 12 modulos de ampliacion | 23,6..50,3 | + Tinpyt fiter
Contrelador + 13 médules de ampliacion | 24,7525 | + Tinpyt fiter
Controlador + 14 médules de ampliacion | 25,8..54.6 |+ Tinput_fiter

Caracteristicas especificas | XPSMCMDO0002» XPSMCMDOO004-

de cada modulo

Descripcion de referencia

Carcaza electrénica de 24 polos
COMmo Maximo, con un montaje con
cierres de fijacién

Carcasa electrénica de 16 polos
COoMmo maximo, con un montaje con
cierres de fijacion

Direccion del nodo
(M. 2/descripcion)

2 PHP activo alto fipe 1 de acusrdo con la nomna ENE1131-2

Reinicio de entrada
(M. ®/descripcion)

2/ EDM (External Device Monitoring, monitorizacion de dispositivo externa)
fipo 1 de acuerdo con la norma EME1131-2/ posible operacién automatica o
manual con pulsador de reinicio

Caracteristicas especificas
de cada modulo

XPSMCMDOO0002- XPSMCMDOO004-

Salida de estado sdlido
relacionada con la seguridad
(OS50 (M *descripcion)

4 pares f salidas de estado sdlido
relacionadas con la seguridad PMHP
activo alto

2 pares / salidas de estado sdlido
relacionadas con la seguridad PHP
activo alto

® |Las salidas puseden alimentar:
& En condicion COMN: Uv-0,75 W a Uv {donde Uv es 24 W = 20 %)
* En condicion DES: de 0 a 2 W rms {raiz significa cuadrado)

® La carga maxima de 400 maA@24 W corresponde a la carga resistiva
minima de 60 L2
& La carga capacitiva maxima es de 0,82 pF.
& La carga inductiva maxima s de 30 mH.

Frobabilidad de un fallo
peligroso por hora (PFHd)

3I.16E-9 S.44E-9

Conexidn a los madulos de
ampliacion

Ampligcion de la placa de conexionss de 5 conductores

Feso

0,12 kg (4,2 onzas)

Slot para tarjeta de memoria

Mo (sclo Confrolador de seguridad modular)
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4.3.5 XPSMCMROx

Controlador de seguridad modular

Valores de seguridad clave Valor Horma
Frobabilidad de un fallo peligroso por hora (PFHA) Consulte |as caracteristicas | IEC 61508
de cada modulo.

Mivel de= integridad de seguridad {SIL) 3

Tolerancia de ermores de hardware (HFET) 1 {tipo B}

Limite de solicitud de nivel d2 integridad de seguridad (SiLel) | 3 IEC 62081

Tipo 4 EM 61456-1

Nivel de rendimiento (PL)’ & ENISO 133481

Deaug. Alta

Tiempo medio para fallos peligrosos {I".'ﬂ‘I'Fl:I]1 100 afios”

Categoria’ 4

Wida Util maxima’ 20 afios

1 El nivel de rendimisnto (FL) EM 1SC 138459-1 v |a categoria de seguridad (Cat) de todo el sistema
dependen de varios factores, incluides los modulos seleccionados, las practicas de cableado, el entorno
fisico v la aplicacion.

2 Cuando los modulos de ampliacion se afaden a la configuracian, el MTTFd de todo el sistema quedara
afectado. Consulie la hiblioteca de Schneider Electric Sistema para calcular el MTTFd.

Descripcion del madulo y sus funciones

XKPSMCMROO004» y XPSMCMROO004D A son médulos de ampliacion de salida para el
producto XPSMCM- Controlador de seguridad modular. Los modulos XPSMCMRO0004 -
y XPSMCMRO0004DA~ solo se pusden configurar junto con XPSMCMCPOB02.
Controlador de sequridad modular. El médulo XPSMCMROO004- contizne dos salidas de
relé de categoria 4, cuatro de categoria 1 o dos de canal nico. El madulo
KPSMCMROO004D A contiene dos salidas de relé relacionadas con la segquridad de
categoria 4, cuatro de categoria 1 o dos de canal dnico. Las salidas de estado de
diagnéstico se pueden configurar utilizando el software de SoSafe Configurable.

Direccion de nodo: los médulos XPSMCMRO0004+ v XPSMCMRO0004DA- contignen
dos entradas de direccion de nodo: KODE_ADDRD y NODE_ADDRIL.
Las entradas NODE ADDRO y HODE ADDRL (en los mddulos de ampliacién) se utilizan

para atribuir una direccién fisica a los madulos con las conexiones que se presentan en la
tabla:

HODO HNODE_ADDRA (Terminal 3) NODE_ADDRD (Terminal 2)
MODEOD 0 {o no coneciado) 0 {0 no conectadao)

MODE 1 0 {o no conectado) 24\ CC

NODE 2 24N CC 0 (o no consctado)

NCDE 3 24V CC 24V CC
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Terminales

Ejemplos con um nimero maximo de terminales. En cuanto a la designacion del terminal, consulte Ia

tabla siguiente.

Ejermplio de terminales de tomillo

Ejiemplo de bomes de resorie

Mimeros de terminales

|l..' o

i

winls
Ml i"‘l

f“--.

!::’,..-_n
. L ||

"'?!I

Médulo XPSMCMROO004-

Terminal | Senal LED Tipo Descripcion Operacion
1 24N CC PWR - Fuente de alimentacion de | —
24V CC
2 MNODE_ADDROD ADDRD Entrada | Seleccion de nodo Tipo de enfrada 1 segun
NODE_ADDR1 | ADDR1 b e EM 631342
4 Qv CC PWR - Fuente de alimentacion de | -
ovCcC
3 RESTARTT RST 1 Entrada | Rezpuesia/Reinicio 1 Tipo de entrada 1 s2gun
g RESTART2 RST 2 Respuesta/Reinicio 2 la norma EN 61131-2
T RESTARTS RST 3 Reapuesia/Reinicio 3
8 RESTARTA RST 4 Rezpuesta/Reainicio 4
9 A_NO1 - Salida | Contacto MO de canal 1 -
12 B.NO1
11 A_NO2 Contacto MO de canal 2
12 B_NO2
13 A MNO3 Contacto MO de canal 2
14 B_NO32
15 e Contacto MO de canal 4
18 B_NO4
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Modulo XPSMCMROO004DA-

Terminal | Senal LED Tipo Descripcion Operacion
1 24V CC PWR - Fuente de alimentacion de | —
24 CC
2 MODE_ADDROD ADDRD Entrada | Seleccion de nodo Tipo deentrada 1 segln
3 NODE_ADDR1 | ADDR1 a norma BN 61131-2
4 0vCC PWR - Fuente de alimentacion de | -
oW cc
5 RESTART1 RST 1 Entrada | Respuesta/Reinicio 1 Tipo de entrada 1 segln
6 RESTART2 RST 2 Respussta/Reinicio 2 anorma EN 61131-2
T RESTARTZ RST 2 Fespussta/Reinicio 3
8 RESTART4 RST 4 Respuesta/Reinicio 4
g A_MNC1 - Salida | Contacte MO de canal 1 -
10 B_MNO1
11 A_MO2 Contacto NO de canal 2
12 B_NO2
13 A_MNO3 Contacto MO de canal 3
14 B_MNC3
15 A_MOL Contacto NO de canal 4
16 B_NO4
17 QOUT_STATUS 1 | STATUS 1 |Salida | Salida de diagnostico FMP {comun negativa)
12 OUT_STATUS 2 | STATUS 2 configurable activo alts
13 OUT_STATUS 3 | STATUS 3
20 OUT_STATUS 4 | STATUS 4
21 OUT_STATUS 5 | STATUS S
22 OUT_STATUS G | STATUSE
23 OUT_STATUS T | STATUST
24 QUT_STATUS & | STATUS B
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Especificaciones técnicas

Tipos y tamanos de cable

para un bioque de ferminales de tomillos con un paso extraible de 5,08 mm

7 i

—:—. -IJ‘:H"-_'. e [ e | T T == Ej: %‘: B
| ——
mm? | 42,25 02..25 (0235, 25(0.25...1.5] 2xD2.1 2x0.2.15 Ixf25.1 | 2xas.14
AWG | 2a..14 | 2908 |22 04 |23 04 2x24. 18 | 2x34_ 04 2x23,.98 | 2xF0.15
[ (— S,  Mam 0.5
3.5 mm (i 14 ( . E’_’ [ 442

para un blogque de terminales de resorte con un paso extraible de 5,08 mm (utilizade por XPSMCMeeG),

il
n

i
o] == == | 0= | e
——

mm* |:':‘...:_-F§|:|.¢' 25 1028 26 025 2.8

AWG | 24 04 | M4 14 2314 2314

Hay que tener en cusnta 1as siguientes instrucciones sobre cables de conexion:

® (tilice solo conductores de cobre (Cu) de 60075 = C. Longitud maxima del cable: 100 m (328 pies).

® | oz cables utilizados para las conexiones que tengan mas de 50 m (164 pies) deben tener una seccion
transversal d= al mencs 1 mms (AWS 16}

Carcasa

Material de la carcaza Poliamida

Clase de proteccion de la carcasa | 1IP20

Clase de proteccion de los IP2x
blogues de terminales

Montaje Segmento DIM de 35 mm de acuerdo con la norma ENIEC 60715
Posicicn de montaje Horizontal

Dimensiones ® Terminales detornillo: 108 x 22 5% 114, 5 mm (4,252 0,89 x 4,5 pulg.}
(largo x alto x anchao) & Bomnes de resorte; 118,5 x 22,5 x 114,35 mm (4,67 x 0,89 x 4.5 pulg.)
Caracteristicas generales

Tensidn nomina 24 CC £ 20 % (alimentacion PELV)

Alimentacion disipada 3 W como maximo

Categoria de sobretension I

Temperatura ambiente de funcionamiento | De -10a +55 " C {de 14 a 131 °F)

Temperatura de almacenamiento De-20a+85°C(de-4a 185°F)
Humedad relativa 10...55 %

Altitud de funcionamiento maxima 2.000 m (6.562 pies)

Grado de contaminacion 2

Resistencia a la vibracion +-35mm (0138 pulg.)jde5ad4 Hz
(IECJEM E1495-1) 1g{de 8,4 a 150 Hz)

Resistencia a golpes (IEC/EN §14598-1) |13 g {11 ms medic seno)
Categoria EMC Fona B
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Caracteristicas generales

Tiempo de respuesta (ms) Controlador 10,6928 |+ Tinpus filter
El tiempo de respussta depende de los - — —
parametros siguientes: Controlador + 1 module de ampliacion | 11,8265 |+ Tinpp fiter
® Nimero de médulos de ampliacion | Controlador + 2 modules de ampliacion |12.8. 28,7 |+ Ty fiter
ingtaladoz —
# Nimero de operarics Controlador + 3 midulos de ampliacidn |13,9_30,8 |+ Tinput fiter
¢ Mumero de salidas 055D Controlador + 4 médules de ampliacidn [15...33 + Tingus,filter
Para conocer £l iempo de respussia : — _
correcto, consulte el calculado por el Controlador + 5 moadulos de ampliacion | 16,35 Tinpus_filter
software de SoSafe Configurable (vease |Controlador + & modulos de ampliacion (17373 [+ Tinpus_filter
el informe del proyecta). - —— —
TIann fiter = tiempo de filtrade establecido Controlador + 7 modulos de ampliacion (18,2 39,5 |+ Tinput_fiter
en las entradas del proyecto (véase la Controfador + 8 modules de ampliacién | 19,3417 |+ Tinos fiter
seccion Enfradas en Controfador de - ——— —
seguridad modular - Guia del usuano.) Controlador + 8 modules de ampliacion | 20,4438 |+ Tinpeg fiter
Controlador + 10 médulos de ampliacicn | 21,546 |+ Tinga fiter
Controlador + 11 médulos de ampliacion | 22,5 48,1 |+ Tinna fier
Controfador + 12 médulos de ampliacion | 23,6..50,3 |+ Tinpus fiter
Controlador + 13 médulos de ampliacion | 24,7525 |+ Tinne figer
Controlador + 14 médulos de ampliacicn | 25,8 54,8 |+ Tinga fiter
Caracteristicas especificas de cada | XPSMCMRO0004- XPSMCMRODO04DA-

madulo

Diescripcion de referencia

Carcasa electronica de 16
polos COMO MEAXIMo, Con un
mantaje con cieres de filacion

Carcaza electronica de 24 polos
COMo Maxine, con un montaje con
cierres de filacion

Conmutacian de tension 240V CA
Conmutacion de corrients 6 & maximo
Tension de excitacion 17..31V CC
Tenzion de conmutacian minima 10V CC
Corrients de conmutacion minima 20 ma,
Tension de conmutacion maxima (CC) | 250 CC
Tension de conmutacion maxima (C4&) [ 400 CA
Corriente de conmutacion maxima 8 A
Contactos N.O. 4

Contacios de respuesta

4 | EDM {External Device Monitoring, monitorizacion de dispositivo
externc) ipo 1 de acuerdo con la norma EMNET131-2/ pozible
operacion automatica o manual con pulsador de reinicio

Salidas de estado -

8 =zalidas PMNP configurables activo
alte

Tiempo de respussta

12 ms

Vida Uil mecanica de los contactos

= 20 x 10°
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Caracteristicas especificas de cada

maodulo

XPSMCMRO0004

XPSMCMROO0004DA=

Conexion a los modulos de ampliacian

Ampliacion de la placa de conexiones de 5 conductores

Peso

0,12 kg 14,2 onz

as)

Slot para tarjeta de memoria

Mo (sclo Controlador de segunidad modular)

Caracteristicas especificas para cada modulo referentes a seguridad
[(XPSMCMRO0004-XPSMCMRO0004D A=)

Contacto de respuesta utilizado

Contacto de respuesta no utilizado

- PFHd SFF MTTFd DCavg | PFHd SFF MTTFd DCavg
[%a) (anos) (%) {afos)
DC-13 tepele 3.09E-10 99,6 2.335,94 88,8 9.46E-10 | 0,60 2.335,93 0
@A) toycles 8.53E-11 [98,7 2445347 977 1.08E-10 (087 2445347 |0
toycles 6.63E-11 [958 12667545 [ 925 G.75E-11 (0,97 1266785 |0
AC-15 toyclet 8.23E-08 (98,5 70,99 89,0 4 GOE-O7 (0,50 70,95 0
(34) topclez TAZE-10 (99,5 848,16 99,0 4 49E-09 (0,54 343,15 0
topclas 1.07E-10 | 93,7 12.853,85 [984 1.61E-10 (0,78 1265385 |0
AC-15 topcled 3.32E-08 (99,3 177,38 99,0 T.TSE-08 (051 177,37 0
(1A toyclez 3.36E-10 (9498 2.105,14 88,9 1.09E-05 (0,60 210514 0
toycles 8.19E-11 (98,7 2854913 (975 1.00E-10 (088 2554512 |0

teyclet 200 s (1 con mutacion cada S minutos)
teyclen 3600 s (1 conmutacion cada hora)

1 conmutacion cada dia
PFHd Probakilidad de un fallo peligreso por hora de acusrdo con la noma IEC 61508
MTTFd y DCavyg Tiempo medio hasta fallo peligroso v promedio de cobertura del diagnostico de acusrdo con

la norma EMN 150 1254941
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4.4

tu800X480

4 — Electrical Characteristics

Section Parameter Symbaol | Min Typ | Max Unit | Condition
5V Input Supply Voltage Vel 4.5 5.0 5.5 VDG | GND =V
Power Supply Supply Current locd 580 6520 | 650 mA | Vooi=5V - All pixels ON
loo2 250 70 | 320 mA | Voo1=5Y - LED backlight off
locd 50 60 7 mA | Voo1=5V — Reset LOW
V3 Output Supply Voltage Voc2 3.2 3.3 3.4 VDG | GND =0V
Power Supply Supply Current lcc2 - - 200 mA [ Veol=5Y
Data Interfaces Logic Input Low Vil 0 0.5 VDO | Voc2=3V3
and 'O Ports Logic Input High VIH 2.0 WVeoce VDG | KO-K30, SDHG, ADC
Logic Output Low VoL 0 ¥ VDG | Maximum sink cument 10mA per port
Logic Output High VaH 3.0 3.4 VDG | Total sink current 70mA
RS232 Lagic Input Low Vil -15.0 0.6 VDC [ Voc2=3V3
interface (RX) Lagic Input High VIH 2.0 - +15.0 VDG [ Voc2=3V3
RS232 Logic Output Low VoL - -3.0 -2.0 VDC | Voc2=3W3
interface (TX) Logic Output High VoK 4.0 7.0 - VDG | Veo2=3V3
/RESET Logic Input Low Wil 0 1.2 VDO | Vooi1=5Y
Logic Input High ViH 2.2 3.4 VDG | Vooi1=5Y
Backup Battery Sustain Volage Vhb 15 v 3.6 VOO | Voo1=0V — 180mAH ~ 380 days

If data signals are applied before the power supply stabl

5 — Optical Characteristics

ilizes, the module CPU may not start correctly until a watchdog timeout.

Visual Parameter

Value

Display Area (X x Y]

152mmx81mm - 7.0 inch diagonal

Display Format (Xx )

BO0 x 480 pixels

Dot Size/Pitch X % Y

0.19mm x 0.19mm

RGE Colours

262,144

Display Type

Transmissie

Prime Viewing Angle

6 o'clock (colour inversion at 12 o'clock)

Visual Parameter Symbol Min. Typ. Max. Unit Condition
Contrast Ratio CH 250 350 - - At optimized viewing angle
L . Wi 0.26 0.31 0.36 S=0" 0=0"
Color Chromaticity | White Wy 0.8 033 0.38 - o0 5o0°
R et — — e —_
—_ : = eq. =
Viewing Angle T o1 a0 EE De. CR=10
' TB 50 60 Deg. CR=10
Brightness - 280 300 cd'm2 Center of Display
LED Backlight Lifetime - 20,000 - Hours 50% of brightness @ 25°C
Visual Parameter Defect Criteria Size (mm) Acc. Oty
TFT Black / White spot, s p=(a+b) /2 010« p=015 2
Foreign material, Pinholes a 2 defects allowed more than 3mmapart | 0.15 < qp = 0.25 1
Stain, Particles inside cell. [j Defects outside display area allowed 0.25 < i
(Minor defect) b
TFT Black and White line, wo WiWidthL: Length L<0.25 0.02 < W =0.05 3
Scratch, Foreign material 2 defects allowed more than 3mm apart 0.05=W=010 2
(Minor defect) Defects outside display area allowed 01 <W 0
Bezel Visible rust, distortion, fingerprints or stains D=0.1 0
Touch Panel 7= #_ D:Diameter SpotD=04 ]
Spot & Dent lD 2 defects alowed more than 10mm apart | DentD = 0.4 0
F(_‘é)]‘ Defects outside display area allowed
D
Touch Panel w WiWidth L: Length L<10 Scratch W = 0.10 0
Scratch 2 defects allowed more than 10mm apart
Defects outside display area allowed
]
Polarizer — Bubble or Dent P m={a+h)/2 0.20 < o=0.30 4
{Minor defect) L\_) Ia 2 defects allowed more than 2mmapart [ 0.30 < @ 0
Defects outside display area allowed
b
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6 — Environmental Characteristics

Parameter Value
Operating Temperature Range -20°C to +70°C
Storage Temperature Range -30°C to +70°C

Storage Humidity

30 10 80% BH @ 25°C MNon condensing

Vibration — non operating

10-55-10Hz, amplitude 1mm for 30mins XY¥Z

Shock — non aperating

260m/'s? 10ms X7

Printed Circuit Board

G layer FR4 V0

Avoid applying uneven pressure to the circuit beard, connector or glass face.
Avoid magnetic fields which could induce currents within the touch screen.

7 — EMC Conducted and Radiated Emissions Test

Test Signal | Frequency range | Peaks Notes
Conducted Vool 500kHz — EMHz 720kHz @ -53.7dBm Backlight PSU
5MHz - 100Mhz 28.2MHz @ -66.2dBm TFT Panel Clock
100Mhz - 1GHz 184MHz @ -45.7dBm CPU Clock
A68MHz @ -51.3dEm CPU Clock Harmonic
Radiated Voo 25Mhz-2000Mhz 127 . 4MHz @ 39.5dBuvim Just below class B 40dBuv/m

200Mhz-1GHz

461.3Mhz @ 47.1dBu\/m

Just above class B 47dBuVim

E561.EMHz@ 51.2dBuVim

Above Class B

£43.2Mhz @ 48.0dBu\/m

Just above class B 47dBuVim

1GHz - 3GHz

Eelow class B

Product designed to meet class A industrial requirements without shielding. Contact us regarding class B.
Product is available with EMI fiter glass (suffix E) and foil encapsulation (suffix F) for EMI critical applications.

8 — Electro Static Discharge Test

Method Samples | HT level 1kV 3kV | 5kV | 9kV Notes
Contact Discharge 1 Spurious Pixels No No | Yes | Yes
Module Reset Mo Mo Mo Yas
Permanent Damage Mo Mo Mo Mo
Method Samples | HT level Ak 8kV | 12kV| 16kV | Notes
Air Discharge L=10] Spurious Pixels Mo Mo Yes | Yes
Module Reset Mo Mo Mo | Yes
Permanent Damage Mo Mo Mo Mo
9 — Mechanical Drawing
168.04+0.5
155.3+0.3
1524
17.8+0.5 | 147.3+0.5
125.0
3l 8 3 3 s
T T L i5.2+0.5
Focl I A §3.810.5
T
B
o EI :T:. =
) -
=

=
S
=]
=
o5

Dimensions are in mm. When an EMI fiter glass is fitted, the thickness increases by 1.0mm maximum.
Mounting pins connect the TET panel frame to the PCE for placement accuracy. shielding and fixing.

By design, excess pressure to the TFT panel during mounting causes the pin fixing to fail before the TFT.
When the USE connector CHE is remowved for space critical applications, the part number suffix " is omitted.
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10— Connector Location

FE.6

%8

11 - Connector Assignment
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Dimensions are in mm.

Pin 1 is a square pad on the PCB. DIL pin 2 is opposite to pin 1 on the other row.

CN1: RS232 CN2: POWER CHN3:A51/ 12C / SPI + I'0 Ponts
Pin Signal_| Pin Signal Pin] Signal Pin_ nal Pin
1 NG/ Tx+| 2 DTH/ Hx- 1 | Vocl 1 Voo 1NV o2 2 | SCL, SCK, K24
3 TXD 4 CTS 2 |IF7" 3 Sl /1SS, K25 4 | SDA MOSI. K26
B RXD [ RTS 3 | GND E GND & | /IRQ1, MOSI, K27
T DSH/Ax 8 NC /! Tx- *Q/C 20V FET 7 SO,/IRG2,K28| 8 | /RESET
9 GND 10 Veel® 9 MB, K29 10 | HB, K30

"when J47 soldered *selectable via jumper on front next pins 1 & 2
CN4: ADC / PWM ! AUDIO + 'O Ports CN5: USB | SDHC Expansion CN&: DBG
Pin| Signal Pin_[ Signal Pin| Signal | Pin| Signal | Pin| Signal| Pin| Signal Pin| Signal
1 | ADCH K16 2 ADC2, K17 1 |DA2 |2 |DA3 |9 |GND |10 | CD 1 | Vee2
3 | GND 4 Voo 1/Voc2” 3 JCDA |4 |Wec2 |11 ] GND |12 | Vel 2 | GND
E | PWMILLKIE [ B PWM2, K19 5 | CK 6 |GHND [13|UsSB- |14 [ USB+ 3 | DRXD
7| ATX K20 8 ARX, K21 7 | DAD |8 [ DAl 15 | CNX_| 16 | GND 4 | DTXD
9 [ ACH K22 10 [ AFS, K23

*selectable via jumper on front next pin 18 Enable USB on CNE& or J6 by linking J1 and J5 on back of PCB.
CNT:1/C Ports CN12: RS4 CN13: ADC CN15: USB
Pin| Signal | Pin] Signal| Pin| Signal | Pin| Signal | Pin| Signal Pin| Signal Pin_| Signal |
1 | Vect 2 |GND |11 [ KB 12 | K7 1 | sDo 1 | GND 1 Vel
3 |Vec2 [4 |GND [13 [ KB 14 | K9 2 | GND 2 [ ADTO 2 USB
5 | KD 5 | Ki 15 | K10 16 | K11 3 | sDbl 3 | ADT3 3 USE
7 | K2 8 | K3 17 | K12 18 | K13 4 | Voot 4 [ ADTN2 4 CNX
9 | K4 10 | K& 19 | K14 | 20 | K15 3 logic 5 | ADTH2 5 GND

Vot is the un-fused 5V PSU input Vee2 is the fused internal regulated 3V2 logic supply CN13 for touch test only
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