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1. Introduccion.

Este documento establece el plan de pruebas para la modalidad de competicion Control
Industrial.

El presente plan de pruebas esta definido de acuerdo con las especificaciones contenidas
en el documento Descripcion Técnica de la modalidad 19 — Control Industrial.

2. Plan de pruebas

2.1. Definicién de las pruebas

Los competidores deberan ejecutar durante la competicion el proyecto descrito en el
presente documento (Plan de Pruebas), en base a los recursos especificados vy
suministrados por la organizacion y los materiales permitidos.

La prueba consiste en un proyecto modular que se ejecutara de forma individual.

El Plan de Pruebas se presenta impreso a los competidores, incluyendo todas las
especificaciones que se necesitan para su desarrollo.

El Plan de Pruebas incluye los siguientes apartados:
v Modulos de los que consta el Plan de Pruebas.
v Programacion de la competicion.
v Criterios de Evaluacion de cada modulo.

Los modulos de los que consta el Plan de Pruebas son los siguientes:

MODULO I: Montaje del cuadro eléctrico.

MODULO II: Configuracién y Programacién de dispositivos.
MODULO llI: Deteccién de fallos.

MODULO IV: Puesta en marcha del conjunto.

2.2. Programa de la competiciéon

La competicidn se desarrollara a lo largo de tres jornadas, dividida en médulos para
facilitar su ejecucion y evaluacion, de acuerdo con el siguiente programa:

Modulo: Descripcion del trabajo a realizar Dial | Dia2 | Dia3 | h/modd.

Moédulo I: Montaje de cuadro eléctrico;

) ) o 8 horas 8
Verificaciones eléctricas de puesta en marcha
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Modul.O. II: Configuracion y programacion de 7 horas 7
dispositivos
Moédulo III: Deteccion de fallos 1 hora 1
Modulo IV: Puesta en marcha del conjunto 4 horas 4
TOTAL 8 horas | 7 horas | 5 horas )

horas

Cada dia al comienzo de la competicion, el jurado informara a los competidores
sobre las tareas a realizar y los aspectos criticos de las mismas. En esta
informacion se incluirdan obligatoriamente

contrastados con los del jurado, si procede.

2.3. Esquema de calificacion

Para la evaluacion de cada uno de los médulos se aplicaran criterios de calificacion

de acuerdo con el siguiente esquema:

los equipos que necesiten ser

Maédulos

Criterios de evaluacion 0 T I v Total

1 | Montaje del cuadro eléctrico 20 0 0 0 20
2 | Verificaciones eléctricas. 5 0 0 5
> C_onfig_u_racién y programacion de 0 30 0 0 30

dispositivos
3 Configura_lcién_ y p,rogramacién del sistema 15 0 0 15

HMI de visualizacién
4 | Deteccion de fallos 15 15
5 | Puesta en marcha del conjunto 10 10
6 Limpie;a, organizagién y cumplimiento de la 0 0 0 0 5

normativa de seguridad

TOTAL 25 45 15 15 100
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3.1. Instrucciones de trabajo del médulo |

Duracion: 8 horas

Para la realizacion de la prueba se entrega a los participantes en formato
A4 todos los esquemas eléctricos de fuerza y de mando, asi como un

Documentacion: ; . .
plano con la disposicion de los diferentes componentes en la pared con
sus respectivas medidas.
Para la valoracion del ejercicio, se establece acorde a los criterios de
evaluacion, las siguientes partes:
* Instalacion y cableado de los elementos en el cuadro eléctrica.
Total de puntos: 25 puntos
La prueba es eminentemente practica y consiste en la realizacion de un
proyecto eléctrico completo debiendo para ello realizar una instalacion
completa compuesta por:
Cuadro eléctrico principal con siguientes elementos:
e Aparellaje eléctrico (dispositivos de seguridad y control).
e Canaleta metalica y de plastico.
e Cajas de pulsadores y pilotos.
¢ Baliza de sefializacion
e Autdémata S7-1512 C - 1PN
Evaluacion: e Variador de frecuencia Sinamics S210.
[ ]

Pantalla HMI MTP 700 Unified PN.

Los conocimientos teéricos se limitan a lo requerido para la realizacion
del ejercicio practico de montaje e instalacion.

En todo momento se debera de aplicar la norma IEC 1082-1 sobre
simbologia y nomenclatura eléctrica.

Para la valoracion de este apartado se tendran encuentra con caracter
general los siguientes aspectos:

o Ubicacion aparellaje segun planos y esquemas respetando
las medidas y con la colocacidn a nivel de todos los
componentes.

e Colocacion de etiquetas a los dispositivos.

e Seleccién de los tamafios de cables y colores de los mismos.

e Colocacién de punteras en los cables.

e Limpieza, gusto y sujecion de los cables dentro del cuadro.
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e Correcto funcionamiento del sistema.

Se solicita a los competidores:

e Cableado, instalacién, montaje y puesta en marcha del cuadro eléctrico segun los
planos entregados, y colocacion de todos los componentes correctamente.

e Union entre los distintos dispositivos externos al cuadro y los elementos del cuadro
eléctrico.

Para el cableado se debera seguir el documento correspondiente que dispone de toda

la informacion acerca de cual debe ser el conexionado completo de todos los
componentes que intervienen.

3.2. Criterios de evaluacion relacionados con el médulo |

Criterios de evaluacion

| | Montaje del cuadro v" Se ha realizado el montaje e instalacién de

eléctrico elementos, el cableado de E/S, de los
componentes hardware.

v" Se han realizado las verificaciones eléctricas de
aislamiento y continuidad previas a la puesta en
marcha conforme a la documentacién técnica
entregada.
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REVISIONES DE PROYECTO

Cliente : SIEMENS
Rev. Fecha Elaborador Comentarios
NO orden de trabajo : 240910 08/03/2024 | Analozano | INICIO PROYECTO
A 01/04/2024 | AnaLozano | PRIMERA EMISION
Equipo : CPU 1512C-1 PN ; 6ES7512-1CK01-0ABO ; SIEMENS
Descripcion :
Proyecto : SPAIN SKILLS 2024
Observaciones :
ET 200SP. IM 155-6PN/2; 6ES7155-6AA01-0BNO; SIEMENS
Codigo de cuadro :
Revisién Fecha Nombre Fecha: 01/04/2024 Para: Denominacion: o .. =
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A | owoar0zs | anatomno [compr: | oyonaoas SIEMENS SPAIN SKILLS 2024 oM Portada Pag.
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Caracteristicas técnicas :

Tension asignada :

Tension de maniobra :
Intensidad asignada :
Intensidad de cortocircuito :
Grado de proteccion :

Tension de aislamiento :

Seccidon minima de Potencia :

Seccion minima de Maniobra :

230V+PE / 50Hz
24V DC

25 A

36 kA

IP66

500V AC

2,5mm?2

0,75mm?2

Negro :

Azul :

Amarillo / verde :

Rojo :

Blanco :

Azul :

Azul / blanco :

Naranja :

Violeta :

I

Designacion del color del cable (cableado del circuito de alimentacidn interno)

FaseR,SyT
Maniobra 110 / 230 / 400 V AC

Neutro

Tierra

Maniobra 24 / 48V AC (Activo)

Maniobra 24 / 48V AC (Pasivo)

Circuitos CC / Circuitos Seguridades (Positivo)

Circuitos CC / Circuitos Seguridades (Negativo)

Circuitos de mando alimentados desde fuente externa

Libre de potencial

Colores de Pulsadores y Pilotos :

Rojo : Paro / Alarma

Verde : Activo

Azul : Rearme alarma

Amairillo : Anomalia / Funcionamiento manual
Blanco : Cuadro en tension

Negro : Otros

Revision

Fecha

Fecha: 01/04/2024 Para:

A

01/04/2024

Ana Lozano

Dibujado: | Ana Lozano
Compr.: 01/04/2024

Fecha inicio proyecto:

08/03/2024

SIEMENS

Denominacion:

SPAIN SKILLS 2024

NIRRQMS

NO orden trabajo: 240910

+ GEN

& Al

Caracteristicas técnicas
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EW200-EW209 EO0.0-7 E1.0-7 E2.0-7 E3.0-7
AW200-AW203 A0.0-7 Al1.0-7 A2.0-7 A3.0-7
| |CPU 1512C-1 PN ] AI5/AQ2 DI16/DQ16x24VDC DI16/DQ16x24VDC
-8E1 000 Oogu o0 0
/301 ——6ES7512-1CK01-0ABO  — X X X
BL1| | L 10 11 12
/32.1 | | Al a ¢ a ¢
ggi 1 []0 M2t [Jo o[]211 [Jo 0[]zt
ﬁéi 2 [] (12202 []1 1[]222 []1 1[]22
/53:1 3 [ [J233 []2 2[]233 []2 20023
/70.1
/711 4 [J1 244 J3 3[]244 []3 3[]24
+COI£IE;(1]:; 5 [ (255 [J4 4[Ja2s5 []4 4[]2s
6 [] []266 []5 51266 []5 5[]26
7 []2 [127]7 []6 612717 []6 6[]27
8 [ [J28/8 []7 701288 []7 7128
9 [] [J2919 [] P[]299 [] P[]29
X1P1| MAC ADD1
L]l — 10013 [J30(10]] []3010]] []30
‘D% 11[] []3111[]0 0 []31)11[]0 0[]31
12[] []32)12[]1 1[]32012[] 1 1[]32
A 13[4 []33]13[]2 2 [3313[] 2 2[]33
‘ ‘ 14[] []34/14[]3 3 [J3414[]3 3[]34
Q D 15[ ] []35)15[] 4 4[]3515[] 4 4135
V 16[] [136]16[] 5 5[]36/16[]5 5136
AQ
N 17[]0 [137)117[]6 6[]37117[]6 6[]37
ESC OK 18[]1 []38|18[] 7 7 [138/18[ ] 7 7138
19[] []39)19[] P P[]3919[] P P[]39
STOP RUN 20[] []40/20[] []40/20[ ] []40
O b L1 d b L1 d
I~ STOPACTIVE .|
= =
-X80 -X11 -X12
1 2 3 4 19 20 29 30 _39 40 19 20 29 30 39 40
o) (P ? o)
1LFIMI 2M] 2L+ LM 2L M 3L3M  T4Lf4aM] sLFsMI6LT6eM
3w 3w |B|»|8|w]| B|w[B|w|B|~
49/ 6C» 65C ® oo ® ® Azul 0.75mm? 65C » 6C/9.0
49/ 5 > Py P Py P P ® Py Azul-blanco 0.75mm?2 > 5 /9.0
Revision Fecha Nombre Fecha: 01/04/2024 Para: Denominacion: IP NO orden trabajO' 240910 =
Dibujado: | Ana Lozano !.“ ‘ "Vla ' + ARM
A 01/04/2024 | Ana Lozano Compr.: | 01/04/2024 SI E M E N S SPAIN SKILLS 2024 MCENes en Astcmatizacion Insustia Conﬁguraci()n Harware PLC Pag.
Fecha inicio proyecto: 08/03/2024




0 1 2 3 4 6 7 8 9
+COM/1.5 /34.1 /35.1 /54.1 /55.1
DI HF DI HF DQ HF DQ HF
SIEMENS 8x24VDC 8x24VDC 8x24VDC/0,5A 8x24VDC/0,5A
0 ] ] ]
ooaog
RN ERMT DIAG DIAG ?IAG ?IAG
A100.0...7 A101.0...7
BA
0o Ot 0o Ot 00 O1
SIMATIC OFo OFt D OF0 OFt D OFo0 OF1 D
° 02 03 ° 02 O ° 02 O. °
ET 200SP £ |omoo 2| |oros 2| |orod g
8- 04 Os5 g 04 05 8‘ 0.4 0.5 g
IM155-6PN/2 HF 2| | o 8| losoy 5| |osay 8
@ OF6 OF7 & OF6 OF7 & OF6 OF7 @
OPWR ccot| & OPWR ccot| = OPWR cco2 | = OPWR cco2 | =
0 PUR 2 2 8 2
6ES7155-6AU01-0CNO 5E517131VSBF00*UCA(; © 6E517131*6EFUO*0CA(; 6E51713276BF00*OCA(; 6E517132*6BFOU*0CA(;
-0l &~ | =0 |0~ | =0 |0~ | —o| |0~
3 4 3 4 3 4 3 4
0| &~ | o |0~ | o |0~ | o |0~
5 6 5 6 5 6 5 6
—0o| |0~ | =0 |0~ | -0/ &= | o] |0~
HAC ADDRESS —o| |0~ | o] |~ | o |0~ | o] |~
9 10 9 10 9 10 9 10
50 —o| 0~ | —o| |0~
24vDC 11 12 11 12 11 12 11 12
“o| 0= | 2o |o&
Q Q 13: - 14 13: :14 13 14 13 14
15 16 15 16 15 16 15 16
L §§© Q " 0| |[0&= | Zo| o= e —
—= P1 P1 P1 P1
[ J
@ @ ——p2 ———p ———p2 ———p
2L+ 2M —> Aux > Aux —> Aux —>Aux
-X80 o O o O o 0 o O
1 2 3 4 L+ M L+ M L+ M L+ M
(ONe)
1L+ 1M[2M[ 2L+
Bl 3l w 3| w 3l w 3| w
6C 2 6C
89/6C»— ® ® ® ° Azdl 0.75mm = 6C/ 110
| 2
8.9/ 5 > P ® ® ® P Azul-blanco 0.75mm - 5 /11.0
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0 1 2 3 4 5 6 7 8 9
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2L

2L

29/2L > ® O 2L
29/ 2N > ég . é'g O 2N
9.9/ 6C» 5 ® z O 6C
9.9/5 > L 2 5 /30.0
Azul-Blanco Azul-Blanco
0.75mm 0.75mm
/34.3
N 1 P 100.6 100.7
11QFL \ - g\ 7 10007 | 10008
6A |N' 2 13 122 * *
1P+N
Curva C Azul Negro Azul Azul-Blanco Azul Azul
55L4506-7+5ST3010 1.5mm 1.5mm 0.75mm 0.75mm 0.75mm 0.75nm
o — N (e0]
S S Q n 8 Ln 8 N
Verde—a;n;r]iql:]ci ]F 8 5 © 8 8
PE = :Pu13nte :Pu$nte
-11G1 QPE(D)|  XION QL QDCP OR? +R1 (IIDPE(Z)ZIIDSH(I) x127(g X1240 J) Qovuxlaowz) x13oé>+(1) &Io &(1) &(2) éon &4(2) X130ODI2+ ODI2- ODI3+ ODI3- (J>VS+ &;14
+COM/1.3 s
SINAMICS S210
65L5310-1BB10-4CF0 —:—l % O 2 =R = 3
INTERNAL BRAKE + + +
BRAKE
RESISTOR SIEMENS
EXTERNAL SINAMICS $210, 1AC 230V, 0.4kW — oL
NETWORK ) | | 65L5310-1BB10-4CF0 Uptooa1=1 o— J\
IT-NET ~
REMOVE EARTHING SCREW
Y
& )
I I I § . g‘
5 z = a
Xsp| .
x1070BR+  OBR- Ou Ov Ow Ope (')SH(Z) EE_J X1000 x101?. X150 Pl? X150 PZ?
. IZZZZZZZZZZZZZZZZZZZZZLﬂ
a —PE
=
T
(7))
S S [N O DR SN DA D
(/_ ____________ ______________~\—
= 1 1 MO (=) () (= (= (= (=) n\.
SIMOTICS S-1FK2 HD 1A ¥B U B Bw e BIX
1FK2104-4AK10-1MAOQ
ur vt (wi
Al M
-11Y1 [j_ﬂ -11M1
o) 04kw \ 3~
1,27 Nm ’j
Nn=3000 1/min PE
(200-240 V)
Freno
motor 1 Motor 1
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6A

Azul 0.75mm?2

6A

49/ 6A > z - 5 P 6A /31.0
11.9/ 5 > Azul-Blanco 0.75mm > 5 /31.0
'851 X11-1 X11-2 X11-3 X11-4 X11-5 X11-6 X11-7 X11-8
1
/ IDIO IDII IDIZ IDI3 IDI4 IDIS IDIG IDI7
EO.0 EO.1 EO.2 E0.3 E0.4 EO.5 E0.6 EQ.7
BYTE ENTRADA 0 DI32-D032-AI5-A02 MOD.: 6ES7 512-1CK01-0ABO PARTE 1DE 11
Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva
(Sin cablear) (Sin cablear) (Sin cablear) (Sin cablear) (Sin cablear) (Sin cablear) (Sin cablear) (Sin cablear)
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6A

30.9/ 6A 9 Azul 0.75mm? » 6A /32.0
30.9/5 > 5 Azul-Blanco 0.75mm2
'851 X11-11 X11-13 X11-14 X11-15 X11-16 X11-17 X11-18
1
/ IDIS IDI 10 IDIll IDI 12 IDI 13 IDI 14 IDI 15
E1.0 E1.2 E1.3 El.4 E1.5 E1.6 E1.7
BYTE ENTRADA 1 DI32-D032-AI5-A02 MOD.: 6ES7 512-1CK01-0ABO PARTE 2 DE 11
Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva
(sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear)
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6A

31.9/ 6A 9 Azul 0.75mm? > 6A /33.0
31.9/ 5> 5 Azul-Blanco 0.75mm2
'8511 X12-1 X12-3 X12-4 X12-5 X12-6 X12-7 X12-8
/8. IDIO IDIZ IDI3 IDI4 IDIS IDIG IDI7
E2.0 E2.2 E2.3 E2.4 E2.5 E2.6 E2.7
BYTE ENTRADA 2 DI32-D032-AI5-A02 MOD.: 6ES7 512-1CK01-0ABO PARTE 3 DE 11
Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva
(sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear)
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6A

32.9/ 6A » Azul 0.75mm? B 6A / 34.0
329/5 > 5 Azul-Blanco 0.75mm2
'851 X12-11 X12-13 X12-14 X12-15 X12-16 X12-17 X12-18
1
/ IDIS IDI 10 IDIll IDI 12 IDI 13 IDI 14 IDI 15
E3.0 E3.2 E3.3 E3.4 E3.5 E3.6 E3.7
BYTE ENTRADA 3 DI32-D032-AI5-A02 MOD.: 6ES7 512-1CK01-0ABO PARTE 4 DE 11
Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva
(sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear)
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6A

33.9/ 6A ® P s P * Azul 0.75mm? Py oA o 6A / 35.0
33.9/ 5 > 5 Azul-Blanco 0.75mm?2 5 > 5 /35.0
-90H2 -90H3 -90H7 -90H8
/90.2 /90.3 /90.7 /90.8
VERDE ROJO BLANCO BLANCO
23 14 13 Xt 11Xt L, 13 xr L, |13 Xt
-100S2 E--\ -11QF1 -34S5E--X-- <$> -34S6E--—7 - %$> -3457 FAEX-- <$> -3458 FAEX - - @
/100.2 24 /111 |13 Marcha 14 Ix2 Paro 12 Ix2 14 'x2 14 'x2
100.5 3.1
03400 03403
Azul Azul Azul Azul Azul Azul Azul Azul
0.75mm 0.75mm 0.75mm 0.75mm 0.75mm 0.75mm 0.75mm 0.75mm
o i (] ™M % N O N
o o o o o o o o
< < < < < < < <
3 3 3 3 3 3 3 3
-9A2 1 2 3 4 5 6 7 8
9.2
/ DIO DI1 DI2 DI3 DI4 DI5 DI6 D17
(@] O O O @] O
E100.0 E100.1 E100.2 E100.3 E100.4 E100.5 E100.6 E100.7
BYTE ENTRADA 100 DI 8x24VDC HF MOD.: 6ES7 131-6BF00-0CAOQ PARTE 1DE1
Senal Pulsador Disyuntor Senal Pulsador Pulsador Selector Selector
modulo de rearme motor 1 fusible marcha paro manual / Puerta
seguridad alarmas electrénico automatico abierta
Revisién Fecha Nombre | Fecha: 01/04/2024 Para: Denominacién: o . =
Dibujado: | Ana Lozano N IP oma N© orden trabajo: 240910 & ARM 5
A | ovowa0s | A Lozano [comer: | otjaa00e SIEMENS SPAIN SKILLS 2024 PO — Entradas digitales PLC, E100 Pag.
Fecha inicio proyecto: 08/03/2024 34




6A

349/ 6A 9 Azul 0.75mm? 6A  »6A/700
34.9/ 5 > 5 Azul-Blanco 0.75mm?2 5 > 5 /50.0
X301 X302 X303
Azul Azul Azul
0.75mm 0.75mm 0.75mm
o i o
o o o
LN [Tp) LN
o™ ™M ™
o o o
'9A33 1 2 3 4 5 6 7 8
9.
/ DIO S DI1 DI2 I DI3 I DI4 I DI5 DI6 D17
E101.0 E101.1 E101.2 E101.3 E101.4 E101.5 E101.6 E101.7
BYTE ENTRADA 101 DI 8x24VDC HF MOD.: 6ES7 131-6BF00-0CAOQ PARTE 1DE1
Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva
(en bornas) (en bornas) (en bornas) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear)
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8511 BYTE SALIDA O DI32-D032-AI5-A02 MOD.: 6ES7 512-1CK01-0AB0O PARTE 5DE 11
A0.0 A0.1 A0.2 AQ.3 A0.4 AQ.5 A0.6 A0.7
DAO I DA1 I DA2 DA3 DA4 DA5 DA6 DA7
X11-21 X11-22 X11-23 X11-24 X11-25 X11-26 X11-27 X11-28
4.9/ 6B > 658 Azul 0.75mm> - 658 » 6B/ 51.0
35.9/ 5 > Azul-Blanco 0.75mm > 5 /51.0
Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva
(sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear)
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8511 BYTE SALIDA DI32-D032-AI5-A02 MOD.: 6ES7 512-1CK01-0AB0O PARTE 6 DE 11
A1.0 Al.l Al.2 Al.3 Al.4 Al.5 Al.6 Al.7
DA8 I DA9 I DA10 DA11 I DA12 DA13 DA14 DA15
X11-31 X11-32 X11-33 X11-34 X11-35 X11-36 X11-37 X11-38
50.9/ 6B » 658 Azul 0.75mm> - 658 » 6B/ 52.0
50.9 / 5 > Azul-Blanco 0.75mm > 5 /52.0
Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva
(sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear)
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8511 BYTE SALIDA DI32-D032-AI5-A02 MOD.: 6ES7 512-1CK01-0AB0O PARTE 7 DE 11
A2.0 A2.1 A2.2 A2.3 A2.4 A2.5 A2.6 A2.7
DAO I DA1 I DA2 DA3 I DA4 DA5 DA6 DA7
X12-21 X12-22 X12-23 X12-24 X12-25 X12-26 X12-27 X12-28
51.9/ 6B » 658 Azul 0.75mm> - 658 » 6B/ 53.0
51.9/ 5 > Azul-Blanco 0.75mm > 5 /53.0
Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva
(sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear)
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8511 BYTE SALIDA 3 DI32-D032-AI5-A02 MOD.: 6ES7 512-1CK01-0AB0O PARTE 8 DE 11
A3.0 A3.1 A3.2 A3.3 A3.4 A3.5 A3.6 A3.7
DA8 I DA9 I DA10 DA11 DA12 DA13 DA14 DA15
X12-31 X12-32 X12-33 X12-34 X12-35 X12-36 X12-37 X12-38
52.9/ 6B » 658 Azul 0.75mm> - 658 » 6B / 54.0
52.9/ 5 > Azul-Blanco 0.75mm > 5 / 54.0
Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva
(sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear)
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-9A?7;£ BYTE SALIDA 100 DQ 8x24VDC/0,5A HF. MOD.: 6ES7 132-6BF00-0CAQ PARTE 1DE1
A100.0 A100.1 A100.2 A100.3 A100.4 A100.5 A100.6 A100.7
@) O @) @] @] @] O @)
DAO DA1 DA2 DA3 DA4 DA5 DA6 DA7
01 52 03 04 05 06 07 08
o i (] ™M oy N O N
o o o o o o o o
< < < < < < < hR
LN LN LN 7o) LN N LN LN
o o o o o o o o
+ + + + + + + +
Al Al Al Al Al Al Al Al
-54KA1 [ ] -54KA2 [ ] -54KA3 [ ] -54KA4 [ ] -54KA5 [ ] -54KA6 [ ] -54KA7 [ ] -54KA8 [ ]
DC 24V, 1 CO A2 DC 24V, 1 CO A2 DC 24V, 1 CO A2 A2 DC 24V, 1 CO A2 DC 24V, 1 CO A2 DC 24V, 1 CO A2 DC 24V, 1 CO A2
53.9/ 6B 658 Azl 0.75mm? 658 » 6B/ 55.0
53.9/5 ® Py ® Azul-Blanco 0.75mm?2 ® » 5/55.0
SIE.3RQ3118-1AM00 SIE.3RQ3118-1AM00 SIE.3RQ3118-1AM00 SIE.3RQ3118-1AM00 SIE.3RQ3118-1AM00 SIE.3RQ3118-1AM00 SIE.3RQ3118-1AM00 SIE.3RQ3118-1AM00
144 14 5 14 4 14 5 14 5 14 5 14 5 14 5
12 H~—11 /901 12 ~— 11 /90.2 12 ~— 11 /90.3 12 ~— 11 /90.4 12 ~— 11 /90.5 12 ~—11 /90.6 12 ~— 11 /90.7 12 ~—11 /90.8
Piloto Piloto Piloto Senal Senal Senal Piloto Piloto
seta de marcha paro baliza baliza baliza selector Selector
emergencia rojo ambar verde manual / puerta
automatico abierta
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'9'2‘}} BYTE SALIDA 101 DQ 8x24VDC/0,5A HF. MOD.: 6ES7 132-6BF00-0CA0 PARTE 1DE1
A101.0 A101.1 A101.2 A101.3 A101.4 A101.5 A101.6 A101.7
(@) (@] (@) (@) (@) (@) @] (@)
DAO DA1 DA2 DA3 DA4 DA5 DA6 DA7
01 52 03 04 05 06 07 08
o i (] ™M oy N O N
o o o o o o o o
n N N N [Tp] n [Tp] n
LN n N N LN n [Tp] n
o o o o o o o o
+ + + + + + + +
Al Al Al Al Al Al Al Al
-55KA1 [ ] -55KA2 [ ] -55KA3 [ ] -55KA4 [ ] -55KA5 [ ] -55KA6 [ ] -55KA7 [ ] -55KA8 [ ]
DC 24V, 1 CO A2 DC 24V, 1 CO A2 DC 24V, 1 CO A2 DC 24V, 1 CO A2 DC 24V, 1 CO A2 DC 24V, 1 CO A2 DC 24V, 1 CO A2 DC 24V, 1 CO A2
54.9/ 6B 658 Azl 0.75mm? 658 » 6B/ 80.0
54.9/5 ® Py ® Azul-Blanco 0.75mm?2 ® » 5/70.0
SIE.3RQ3118-1AM00 SIE.3RQ3118-1AM00 SIE.3RQ3118-1AM00 SIE.3RQ3118-1AM00 SIE.3RQ3118-1AM00 SIE.3RQ3118-1AM00 SIE.3RQ3118-1AM00 SIE.3RQ3118-1AM00
144 14 5 14 4 14 5 14 5 14 5 14 5 14 5
-~ 12~ 12 ~—11 -~ 12 ~—11 -~ 12 ~—11 -~
Relé Relé Relé Relé Relé Relé Relé Relé
Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva Reserva
Revision Fecha Nombre Fecha: 01/04/2024 Para: Denominacion: o . =
Dibujado: | Ana Lozano N IP oma N© orden trabajo: 240910 & ARM 5
A | 010472024 | AnaLozano [Comer: [ovjoara0na SIEMENS SPAIN SKILLS 2024 S Salidas digitales PLC, A101 Pag.
Fecha inicio proyecto: 08/03/2024 55




Pagina reserva
56-69

Pag.

il Fecha: 01/04/2024 Para: Denominacion: i =
Revision Fecha Nombre N© orden traba]o: 2409 10
Dibujado: | Ana Lozano NlP gma + ARM &
A | owowa024 | AnaLozano [ ompr: | otj0aracas SIEMENS SPAIN SKILLS 2024 i —— Pagina reserva 56-69
Fecha inicio proyecto: 08/03/2024

56




6A

Entradas analdgicas PLC, EW200-EW207

35.9/ 6A B Azul 0.75mm> 65A » 6A / 71.0
55.9/5 Azul-Blanco 0.75mm2
-8E1 X10-1 X10-2 X10-5 X10-7 X10-8 X10-10 X10-11 X10-12
/8.1 I I 10+ I I+ I U2+ I 2+ I U3+ I I3+ I U3-_I3-
EW200+ EW200 EW202 EW204+ EW204 EW206+ EW206 EW206-
BYTE ENTRADA 200-207 DI32-D032-AI5-A02 MOD.: 6ES7 512-1CK01-0ABO PARTE 9 DE 11
Reserva Reserva Reserva Reserva
(sin cablear) (sin cablear) (sin cablear) (sin cablear)
vt roch Nombre :;::a . 01/04/2024 Para: N© orden trabajo: 240910 -
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6A

Entradas analdgicas PLC, EW208-EW209

70.9 / 6A > 5 P 6A / 100.0
709/5 > Azul-Blanco 0.75mm?
-8E1 X10-130X10-140 X10-150X10-16
/8.1 I I 1C4+ I 1C4-
EW208+ EW208- EW208+ EW208-
BYTE ENTRADA 208-209 DI32-D0O32-AI5-A02 MOD.: 6ES7 512-1CK01-0ABO PARTE 10DE 11
Reserva
(sin cablear)
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0 1 2 3 4 5 6 7 8 9
8511 BYTE SALIDA 200-203 DI32-D032-AI5-A02 MOD.: 6ES7 512-1CK01-0AB0O PARTE 11DE 11
AW200 AW202
QV0_QI0 QV1_QIl I MANA I MANA
X10-17 X10-18 X10-19 X10-20
55.9/ 6B 658 Azul 0.75mm? 658 » 6B/ 90.0
71.9/ 5 > Azul-Blanco 0.75mm?2 > 5 /90.0
Reserva Reserva
(sin cablear) (sin cablear)
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6B

80.9/ 6B > * * * ® ® * ¢ Azul 0.75mm? * 6B, 6B / 100.0
11 11 11 11 11 11 11 11
-54KA1 ,Zl -54KA2 ,Zl -54KA3 ,Zl -54KA4 ,Zl -54KAS ,Zl -54KA6 ,Zl -54KA7 ,Zl -54KA8 42‘
/541 |14 12 /542 |14 12 /543 |14 '12 /544 |14 12 /545 (14 '12 /546 (14 12 /547 |14 12 /548 (14 12
o i o ™M < n O [y
o o o o o o o o
o o o o o o o o
[} (o2} (o)} [e2} [o)] (o)) [e)] (o))
o o o o o o o o
-90E4
1 2 3
X1 X1 X1 3 2 1 X1 X1
-90H1 & -90H2 & -90H3 & -90H4 <$> -90H5 <$> -90H6 -90H7 & -90H8 &
/100.1  |x2 /345 X2 /346 |X2 24v AC/DC o 24vAc/DC o 24V AC/DC o /347 X2 /348 X2
24V DC 24V DC 24V DC ROJO AMBAR VERDE 24V DC 24V DC
BLANCO VERDE ROJO 0 BLANCO BLANCO
80.9 / 5 > 5 Py Py Azul-Blanco 0.75mm?2 Py 5 > 5/ 100.0
Piloto Piloto Piloto Sefial Sefial Sefial Piloto Piloto
seta de Pulsador pulsador baliza baliza baliza selector Selector
emergencia de Marcha de paro luminosa luminosa luminosa manual / puerta
roja ambar Verde automdtico abierta
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719/ 6A > gg @ Azul 0.75mm?2 gg O 6A
90.9/ 6B » D *—o Azul 0.75mm? e O 6B
3.7/ 6D B Py Azul 0.75mmz2 O 6D
a < m m
© v} © ©
Azul Azul
0.75mm 0.75mm
Azul
0.75nm
Azul
0.75mm
o o <
= = b= 10006
=} =} =}
i i i
Azul
0.75nm
-100A3 Sar 01 Omi OT2 Om2 OT3 O3 OT4 O O13 O3 O3 Ot
Azul Azul Azul + n
0.75mm 0.75mm 0.75mm [y
-90H1 .
/90.1 Logic F=-N\---X-\---
ROJO LN ™ —
mo |1 21 Xt 13 § § § '
-100S0 G"LI -" 7-@ - - ‘7- - ‘($ -100S2E- —\ = = =~ - Autostart / Monitored Start
12 2 X2 /34.2 14 i IR NS W VR Ny
Rearme e
[%p]
o3
Azul Azul Azul M X
0.75mm 0.75mm 0.75mm /(-)\.Z7u5|rrm 2 @ ¢
. g =2
Azu 1
é g § 0.75nm [TT] : é
=} =} o S o
- - — Azul — 9
0.75mm W v >
= 5 .
Vs OA2 O14 024 034 (I>42
o ™~ ©
=} o o
< =} =}
1) S S
o — —
Azul
Blanco Azul
0.75mm 0.75mm
R S Azul Azul
E].OOO :_ ' —| iOJSmm 0.75mm
LC |
o | 03400 | 10007 10008
L_EH__J 11.7 11.7
90.9/5» > ® Azul-Blanco 0.75mm? 5 05
Parada de Rearme Parada de Comun Comun
emergencia emergencia. Maniobra Maniobra
Senal al PLC 24VDC 24VDC
Canal 1 Canal 2
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+ARM-4E1
+ARM/4.1
SIEMENS
SCALANCE XB005
6GK5005-0BA00-1AB2

SIEMENS

—

+ARM-8E1
+ARM/8.1 +ARM-11G1 +ARM-4E3 +ARM-9E1
SIEMENS +ARM/11.0 +ARM/4.3 +ARM/9.1
CPU1512C-1PN SINAMICS S210 SIEMENS SIEMENS
6ES7512-1CK01-0ABO 6SL5310-1BB10-4CFO 6AV2128-3GB06-0AX0 6ES7 155-6AU01-0CNO
C—

P1
£

25 [ I e e I

4E1-8E1—

o

8E1-11G1

4E1-4E3 4E1-9E1+

o

Switch
Ethernet
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Tag del elemento

Descripcién

-2T3 Fuente de alimentacion. Simatic PM1507
-8E1 CPU 1512C-1

-9E1 ET 200SP, IM155-6PN ST

-9A2 ET 200SP DI 8x24 VDC HF

-9A3 ET 200SP DI 8x24 VDC HF

-9A3.1 ET 200SP DQ 8x24 VDC/0,5 A HF

-9A4 ET 200SP DQ 8x24 VDC/0,5 A HF

-3E1 Proteccion 24VDC. SItop PSE200U

-4E1 Switch Ethernet. Scalance XB005
-54KA1-55KA8 Relés 24VDC. 1 contacto conmutado
-100A3 Modulo de seguridad SIRIUS STD R3+1
-1QF1 Bloque diferencial 40A, 30mA 2P + autématico 1P+n 10A
-11QF1 Interruptor automatico 1+N 6A

-3D7 Distribuidor 24VDC

-11G1 Variador de frecuencia SINAMICS S210
-X0 Bornero -X0

-X3 Bornero -X3

-XA Bornero -XA

Revision Fecha Nombre | Fecha: 01/04/2024
Dibujado: | Ana Lozano

A 01/04/2024 Ana Lozano Compr.: 01/04/2024
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SIEMENS
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Colocacion de los elementos
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-90E4

-100S2

LA
[

-34S5
-90H2

TRy
N
s

-4E3

-34S6 -34S7 -34S8
-90H3 -90H7 -90H8

@ 8 B
@&

Tag del elemento Descripcion
-90E4 Baliza

-4E3 Simatic HMI MTP700 Confort

-100S2 Pulsador de Rearme

-34S5/-90H2 Pulsador luminoso de Marcha
-3456/-90H3 Pulsador luminoso de Paro
-34S7/-90H7 Selector luminoso Manual-Automatico
-34S8/-90H8 Selector luminoso Puerta abierta

-100S0/-90H1

Seta de emergencia luminosa

-1Q1

Seccionador 3P, 25A

-100S0
= -90H1
=
-1Q1 E
Revisidn Fecha Nombre Fecha: 01/04/2024 Para: Denominacion: o . —
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Regletero: 8E1

No PUENTE DENOMINACION REFERENCIA E/S NO CABLE MANGUERA No HILO DESTINO CONEXION PAG./CIRC.
X10-1 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 EW200+ +ARM/70.1
X10-2 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 EW200 +ARM/70.2
X10-3 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 EW200- +ARM/70.2
X10-4 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 EW202+ +ARM/70.3
X10-5 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 EW202 +ARM/70.4
X10-6 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 EW202- +ARM/70.4
X10-7 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 EW204+ +ARM/70.5
X10-8 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 EW204 +ARM/70.5
X10-9 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 EW204- +ARM/70.6
X10-10 |+ Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 EW206+ +ARM/70.7
X10-11 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 EW206 +ARM/70.7
X10-12 |+ Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 EW206- +ARM/70.8
X10-13 |+ Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 EW208+ +ARM/71.1
X10-14 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 EW208- +ARM/71.1
X10-15 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 EW208+ +ARM/71.2
X10-16 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 EW208- +ARM/71.2
X10-17 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 AW200 +ARM/80.1
X10-18 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 AW202 +ARM/80.2
X10-19 |+ Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 +ARM/80.3
X10-20 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 +ARM/80.4
X11-1 | Reserva (Sin cablear) +ARM-8E1 EO0.0 +ARM/30.1
X11-2 | Reserva (Sin cablear) +ARM-8E1 EO.1 +ARM/30.2
X11-3 | Reserva (Sin cablear) +ARM-8E1 EO0.2 +ARM/30.3
X11-4 | Reserva (Sin cablear) +ARM-8E1 EO0.3 +ARM/30.4
X11-5 | Reserva (Sin cablear) +ARM-8E1 EO0.4 +ARM/30.5
X11-6 | Reserva (Sin cablear) +ARM-8E1 EO0.5 +ARM/30.6
X11-7 | Reserva (Sin cablear) +ARM-8E1 EO0.6 +ARM/30.7
X11-8 | Reserva (Sin cablear) +ARM-8E1 E0.7 +ARM/30.8
X11-11 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 E1.0 +ARM/31.1
X11-12 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 El.1 +ARM/31.2
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Regletero: 8E1

No PUENTE DENOMINACION REFERENCIA E/S NO CABLE MANGUERA NO HILO DESTINO CONEXION PAG./CIRC.
X11-13 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 E1.2 +ARM/31.3
X11-14 |+ Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 E1.3 +ARM/31.4
X11-15 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 E1.4 +ARM/31.5
X11-16 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 E1.5 +ARM/31.6
X11-17 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 El.6 +ARM/31.7
X11-18 |+ Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 E1.7 +ARM/31.8
X11-21 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 A0.0 +ARM/50.1
X11-22 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 AO0.1 +ARM/50.2
X11-23 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 A0.2 +ARM/50.3
X11-24 |+ Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 A0.3 +ARM/50.4
X11-25 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 A0.4 +ARM/50.5
X11-26 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 A0.5 +ARM/50.6
X11-27 |+ Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 A0.6 +ARM/50.7
X11-28 |+ Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 A0.7 +ARM/50.8
X11-31 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 Al1.0 +ARM/51.1
X11-32 |+ Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 Al.l +ARM/51.2
X11-33 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 Al.2 +ARM/51.3
X11-34 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 Al.3 +ARM/51.4
X11-35 |+ Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 Al4 +ARM/51.5
X11-36 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 Al.5 +ARM/51.6
X11-37 |+ Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 Al.6 +ARM/51.7
X11-38 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 Al.7 +ARM/51.8
X12-1 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 E2.0 +ARM/32.1
X12-2 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 E2.1 +ARM/32.2
X12-3 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 E2.2 +ARM/32.3
X12-4 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 E2.3 +ARM/32.4
X12-5 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 E2.4 +ARM/32.5
X12-6 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 E2.5 +ARM/32.6
X12-7 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 E2.6 +ARM/32.7
X12-8 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 E2.7 +ARM/32.8
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Regletero: 8E1

No PUENTE DENOMINACION REFERENCIA E/S NO CABLE MANGUERA NO HILO DESTINO CONEXION PAG./CIRC.
X12-11 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 E3.0 +ARM/33.1
X12-12 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 E3.1 +ARM/33.2
X12-13 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 E3.2 +ARM/33.3
X12-14 |+ Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 E3.3 +ARM/33.4
X12-15 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 E3.4 +ARM/33.5
X12-16 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 E3.5 +ARM/33.6
X12-17 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 E3.6 +ARM/33.7
X12-18 |+ Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 E3.7 +ARM/33.8
X12-21 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 A2.0 +ARM/52.1
X12-22 |+ Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 A2.1 +ARM/52.2
X12-23 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 A2.2 +ARM/52.3
X12-24 |+ Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 A2.3 +ARM/52.4
X12-25 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 A2.4 +ARM/52.5
X12-26 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 A2.5 +ARM/52.6
X12-27 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 A2.6 +ARM/52.7
X12-28 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 A2.7 +ARM/52.8
X12-31 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 A3.0 +ARM/53.1
X12-32 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 A3.1 +ARM/53.2
X12-33 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 A3.2 +ARM/53.3
X12-34 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 A3.3 +ARM/53.4
X12-35 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 A3.4 +ARM/53.5
X12-36 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 A3.5 +ARM/53.6
X12-37 |+ Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 A3.6 +ARM/53.7
X12-38 | Reserva (sin cablear) +ARM-8E1 A3.7 +ARM/53.8

Revisin | Fecha Nombre :;:;do Zln/ao‘:fz:iz Para: Denominacion: L\"P 9 NO orden trabajo: 240910 s & D1
A | ouoz024 | AnaLozano [ Gompr. | oyjoas202a SIEMENS SPAIN SKILLS 2024 Iwiemve 62 Joamemsaraon oseeue 81 Pag.
Fecha inicio proyecto: 08/03/2024 8




Regletero: 9A2
No PUENTE DENOMINACION REFERENCIA E/S N© CABLE MANGUERA NO HILO DESTINO CONEXION PAG./CIRC.
1 ' Sefial mddulo de seguridad +ARM-9A2 E100.0 03400 +ARM-100A3 14 +ARM/34.1
2 ' Pulsador rearme alarmas +ARM-9A2 E100.1 03401 +ARM-100S2 24 +ARM/34.2
3 ' Disyuntor motor 1 +ARM-9A2 E100.2 03402 +ARM-11QF1 13 +ARM/34.3
4 ' Sefial fusible electrdnico +ARM-9A2 E100.3 03403 +ARM-3E1 14 +ARM/34.4
5 ' Pulsador marcha +ARM-9A2 E100.4 03404 +ARM-34S5 14 +ARM/34.5
6 ' Pulsador paro +ARM-9A2 E100.5 03405 +ARM-34S6 12 +ARM/34.6
7 ' Selector manual / automatico +ARM-9A2 E100.6 03406 +ARM-34S7 14 +ARM/34.7
8 ' Selector Puerta abierta +ARM-9A2 E100.7 03407 +ARM-34S8 14 +ARM/34.8
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Regletero: 9A3
No PUENTE DENOMINACION REFERENCIA E/S N© CABLE MANGUERA NO HILO DESTINO CONEXION PAG./CIRC.
1 ' Reserva (en bornas) +ARM-9A3 E101.0 03500 X3 +ARM/35.1
2 ' Reserva (en bornas) +ARM-9A3 E101.1 03501 X3 +ARM/35.2
3 ' Reserva (en bornas) +ARM-9A3 E101.2 03502 X3 +ARM/35.3
4 ' Reserva (sin cablear) +ARM-9A3 E101.3 +ARM/35.4
5 ' Reserva (sin cablear) +ARM-9A3 E101.4 +ARM/35.5
6 ' Reserva (sin cablear) +ARM-9A3 E101.5 +ARM/35.6
7 ' Reserva (sin cablear) +ARM-9A3 E101.6 +ARM/35.7
8 ' Reserva (sin cablear) +ARM-9A3 E101.7 +ARM/35.8
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Regletero: 9A3.1
No PUENTE DENOMINACION REFERENCIA E/S N° CABLE MANGUERA NO HILO DESTINO CONEXION PAG./CIRC.
1 ' Piloto seta de emergencia +ARM-9A3.1 A100.0 05400 +ARM-54KA1 Al +ARM/54.1
2 ' Piloto marcha +ARM-9A3.1 A100.1 05401 +ARM-54KA2 Al +ARM/54.2
3 ' Piloto paro +ARM-9A3.1 A100.2 05402 +ARM-54KA3 Al +ARM/54.3
4 ' Sefial baliza rojo +ARM-9A3.1 A100.3 05403 +ARM-54KA4 Al +ARM/54.4
5 ' Sefal baliza ambar +ARM-9A3.1 A100.4 05404 +ARM-54KA5 Al +ARM/54.5
6 ' Sefial baliza verde +ARM-9A3.1 A100.5 05405 +ARM-54KA6 Al +ARM/54.6
7 ' Piloto selector manual / automatico +ARM-9A3.1 A100.6 05406 +ARM-54KA7 Al +ARM/54.7
8 ' Piloto Selector puerta abierta +ARM-9A3.1 A100.7 05407 +ARM-54KA8 Al +ARM/54.8
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Regletero: 9A4
No PUENTE DENOMINACION REFERENCIA E/S N© CABLE MANGUERA NO HILO DESTINO CONEXION PAG./CIRC.
1 . Relé Reserva +ARM-9A4 A101.0 05500 +ARM-55KA1 Al +ARM/55.1
2 ' Relé Reserva +ARM-9A4 A101.1 05501 +ARM-55KA2 Al +ARM/55.2
3 . Relé Reserva +ARM-9A4 A101.2 05502 +ARM-55KA3 Al +ARM/55.3
4 ' Relé Reserva +ARM-9A4 A101.3 05503 +ARM-55KA4 Al +ARM/55.4
5 . Relé Reserva +ARM-9A4 A101.4 05504 +ARM-55KA5 Al +ARM/55.5
6 ' Relé Reserva +ARM-9A4 A101.5 05505 +ARM-55KA6 Al +ARM/55.6
7 . Relé Reserva +ARM-9A4 A101.6 05506 +ARM-55KA7 Al +ARM/55.7
8 ' Relé Reserva +ARM-9A4 A101.7 05507 +ARM-55KA8 Al +ARM/55.8
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Regletero: X0
No PUENTE DENOMINACION REFERENCIA E/S N° CABLE MANGUERA NO HILO DESTINO CONEXION PAG./CIRC.
N ' Alimentacion (Neutro) +ARM-1Q1 ON +ARM-1X1 N +ARM/1.1
L ' Alimentacion (Linea L1) +ARM-1Q1 oL +ARM-1X1 L +ARM/1.1
PE Alimentacion (Tierra) +ARM-1X1 PE +ARM/1.1
Cevien Focha Nombre Féché: 01/04/2024 Para: Denominacion: N© orden trabajo: 240910 -
Dibujado: | Ana Lozano QM + DOC & D1
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Regletero: X3
No PUENTE DENOMINACION REFERENCIA E/S N° CABLE MANGUERA NO HILO DESTINO CONEXION PAG./CIRC.
1 ' Reserva (en bornas) 9A3 E101.0 03500 +ARM/35.1
2 ' Reserva (en bornas) 9A3 E101.1 03501 +ARM/35.2
3 ' Reserva (en bornas) 9A3 E101.2 03502 +ARM/35.3
Revision Fecha Nombre Fecha: 01/04/2024 Para: Denominacion:
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Lista de materiales

Identificador de m edios Cantidad Descripcién Observacion Numero de pedido Fabricante
de explotacion
+ARM 1 Armario metalico 800 x 600 x 300 mm Puerta Unica ciega, Placa de montaje incluida, Color: RAL7035 texturizado EC060830 Ketxe
+ARM-1Q1 1 P. DE EMERGENCIA 3 POLOS SENTRON 3LD2103-0TK53 Siemens
+ARM-1Q1 2 Tapa cubrebornes 3 Polos SENTRON cubrebornes 3LD9221-0A Siemens
+ARM-1QF1 1 Blogue diferencial SENTRON Bloque diferencial Sin retardo 55M2323-0 Siemens
+ARM-1QF1 1 SENTRON Pequefio interruptor automatico 55L4510-7 Siemens
+ARM-2T3 1 Fuente de alimentacion regulada. SIMATIC PM 1507 24 V/8 A para SIMATIC S7-1500 entrada: 120/230 V CA, salida: 24 V CC/8 A 6EP1333-4BA00 Siemens
+ARM-3D7 2 Borne de distribuidor de potencial PUSH IN, 1.5, 250, 17.5 A, Nimero de conexiones: 16, Nimero de polos: 4, TS 35 x 15, gris 1173880000 Weidmueller
+ARM-3D7 1 Tapa final (borne) Tapa final (borne), 70 mm x 3 mm, gris 1211450000 Weidmueller
+ARM-3D7 4 Borne de distribuidor de potencial PUSH IN, 1.5, 250 V, 17.5 A, Numero de conexiones: 16, TS 35 x 7.5, azul 1267920000 Weidmueller
+ARM-3E1 1 SITOP PSE200U MODULO DE SELECT. 10A 6EP1961-2BA21 Siemens
+ARM-4E1 2 SCALANCE XB005 SWITCH UNMANAGED IE 6GK5005-0BA00-1AB2 Siemens
+ARM-4E3 1 SIMATIC HMI MTP700 Confort unificado SIMATIC , HMI , Panel de confort 6AV2128-3GB06-0AX1 Siemens
+ARM-8E1 2 CPU 1512C-1 PN, 250 KB PROG, 1 MB DATEN SIMATIC, S7-1500 6ES7512-1CK01-0ABO Siemens
+ARM-8E1 1 RAIL DIN 482MM (19") SIMATIC, S7-1500 6ES7590-1AE80-0AAQ Siemens
+ARM-8E1 1 SIMATIC S7 MEMORY CARD, 24 MB 6ES7954-8LF03-0AA0 Siemens
+ARM-9A2 1 SIMATIC ET 200SP DI 8x24 VDC HF Entrada del médulo digital 6ES7131-6BF00-0CAQ Siemens
+ARM-9A2 1 BASEUNIT TYP A0, BU15-P16+A0+2D SIMATIC DP, ET 200SP 6ES7193-6BP00-0DA0 Siemens
+ARM-9A3 1 SIMATIC ET 200SP DI 8x24 VDC HF Entrada del mddulo digital 6ES7131-6BF00-0CA0 Siemens
+ARM-9A3 1 BASEUNIT TYP A0, BU15-P16+A0+2D SIMATIC DP, ET 200SP 6ES7193-6BP00-0DA0 Siemens
+ARM-9A3.1 1 SIMATIC ET 200SP DQ 8x24 VDC/0,5 A HF Salida del médulo digital 6ES7132-6BF00-0CAQ Siemens
+ARM-9A3.1 1 BASEUNIT TYP A0, BU15-P16+A0+2D SIMATIC DP, ET 200SP 6ES7193-6BP00-0DA0 Siemens
+ARM-9A4 1 SIMATIC ET 200SP DQ 8x24 VDC/0,5 A HF Salida del médulo digital 6ES7132-6BF00-0CA0 Siemens
+ARM-9A4 1 BASEUNIT TYP A0, BU15-P16+A0+2D SIMATIC DP, ET 200SP 6ES7193-6BP00-0DA0 Siemens
+ARM-9E1 2 ET 200SP, IM155-6PN ST SIMATIC, ET 200SP 6ES7155-6AU01-0BNO Siemens
+ARM-9E1 1 SIMATIC adaptador de bus 2xRJ45, profinet 6ES7193-6AR00-0AA0 Siemens
+ARM-11G1 1 SINAMICS S210, 1AC 230V, 0.4kwW 6SL5310-1BB10-4CFO Siemens
+ARM-11QF1 1 SENTRON Pequefio interruptor automatico 55L4506-7 Siemens
+ARM-11QF1 1 Bloque contactos auxiliares (1NA+1NC) SENTRON Bloque de contactos aux. adosable 5573010 Siemens
+ARM-34S5 1 PULSADOR ILUMINADO, VERDE SIRIUS ACT 3SU1152-0AB40-1BA0 Siemens
+ARM-34S6 1 PULSADOR ILUMINADO, ROJO SIRIUS ACT 3SU1152-0AB20-1CA0 Siemens
+ARM-34S7 1 SELECTOR, O-I, NEGRO, BLANCO SIRIUS ACT Selector 3SU1150-2BF60-1BA0 Siemens
+ARM-34S7 1 MODULO LED, BLANCO SIRIUS ACT Mddulo de LED 35U1401-1BB60-1AA0 Siemens
+ARM-34S8 1 SELECTOR, O-I, NEGRO, BLANCO SIRIUS ACT Selector 3SU1150-2BF60-1BA0 Siemens
+ARM-34S8 1 MODULO LED, BLANCO SIRIUS ACT Médulo de LED 35U1401-1BB60-1AA0 Siemens
+ARM-54KA1 1 EL. ACOPL. ENCHUF. DC24V,1CO, B.TORN. SIRIUS Relé de interfaz con relé enchufable 3RQ3118-1AM00 Siemens
+ARM-54KA2 1 EL. ACOPL. ENCHUF. DC24V,1CO, B.TORN. SIRIUS Relé de interfaz con relé enchufable 3RQ3118-1AM00 Siemens
+ARM-54KA3 1 EL. ACOPL. ENCHUF. DC24V,1CO, B.TORN. SIRIUS Relé de interfaz con relé enchufable 3RQ3118-1AM00 Siemens
+ARM-54KA4 1 EL. ACOPL. ENCHUF. DC24V,1CO, B.TORN. SIRIUS Relé de interfaz con relé enchufable 3RQ3118-1AM00 Siemens
+ARM-54KA5 1 EL. ACOPL. ENCHUF. DC24V,1CO, B.TORN. SIRIUS Relé de interfaz con relé enchufable 3RQ3118-1AM00 Siemens
+ARM-54KA6 1 EL. ACOPL. ENCHUF. DC24V,1CO, B.TORN. SIRIUS Relé de interfaz con relé enchufable 3RQ3118-1AM00 Siemens
+ARM-54KA7 1 EL. ACOPL. ENCHUF. DC24V,1CO, B.TORN. SIRIUS Relé de interfaz con relé enchufable 3RQ3118-1AM00 Siemens
+ARM-54KA8 1 EL. ACOPL. ENCHUF. DC24V,1CO, B.TORN. SIRIUS Relé de interfaz con relé enchufable 3RQ3118-1AM00 Siemens
+ARM-55KA1 1 EL. ACOPL. ENCHUF. DC24V,1CO, B.TORN. SIRIUS Relé de interfaz con relé enchufable 3RQ3118-1AM00 Siemens
+ARM-55KA2 1 EL. ACOPL. ENCHUF. DC24V,1CO, B.TORN. SIRIUS Relé de interfaz con relé enchufable 3RQ3118-1AM00 Siemens
+ARM-55KA3 1 EL. ACOPL. ENCHUF. DC24V,1CO, B.TORN. SIRIUS Relé de interfaz con relé enchufable 3RQ3118-1AM00 Siemens
+ARM-55KA4 1 EL. ACOPL. ENCHUF. DC24V,1CO, B.TORN. SIRIUS Relé de interfaz con relé enchufable 3RQ3118-1AM00 Siemens
+ARM-55KA5 1 EL. ACOPL. ENCHUF. DC24V,1CO, B.TORN. SIRIUS Relé de interfaz con relé enchufable 3RQ3118-1AM00 Siemens
+ARM-55KA6 1 EL. ACOPL. ENCHUF. DC24V,1CO, B.TORN. SIRIUS Relé de interfaz con relé enchufable 3RQ3118-1AM00 Siemens
+ARM-55KA7 1 EL. ACOPL. ENCHUF. DC24V,1CO, B.TORN. SIRIUS Relé de interfaz con relé enchufable 3RQ3118-1AM00 Siemens
+ARM-55KA8 1 EL. ACOPL. ENCHUF. DC24V,1CO, B.TORN. SIRIUS Relé de interfaz con relé enchufable 3RQ3118-1AM00 Siemens
+ARM-90E4 1 SIRIUS Pata con tubo integrado Tubo con pie, longitud de tubo 100 mm, acc. para 8WD44, columnas de sefializacion, D = 70 mm 8WD4308-0DA Siemens
+ARM-90E4 2 Columna de sefializacion, elemento de conexion para montaje en tubo, incl. tapa de cierre y junta SIRIUS Elemento de conexion 8WD4408-0AA Siemens
+ARM-90H4 1 Columna de sefializacién, elemento de luz permanente, LED verde, 24 V AC/DC SIRIUS Elemento de luz permanente 8WD4420-5AC Siemens
+ARM-90H5 1 Columna de sefializacién, elemento de luz permanente, LED amarillo, 24 V AC/DC SIRIUS Elemento de luz permanente 8WD4420-5AD Siemens
+ARM-90H6 1 Columna de sefializacién, elemento de luz permanente, LED rojo, 24 V AC/DC SIRIUS Elemento de luz permanente 8WD4420-5AB Siemens
+ARM-100A3 1 MODULO SEGURIDAD SIRIUS STD R3+1 SIRIUS mddulo de seguridad 3SK1111-1AB30 Siemens
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Lista de materiales
Identificador de m edios Cantidad Descripcién Observacion Numero de pedido Fabricante
de explotacion
+ARM-100S0 1 SOPORTE SIRIUS ACT Soporte 35U1550-0AA10-0AA0 Siemens
+ARM-100S0 1 PULSADOR ILUM. SETA P.EMERG:, 40MM, ROJO SIRIUS ACT Pulsador de seta de parada de emergencia 3SU1051-1HB20-0AA0 Siemens
+ARM-100S0 2 Mddulo de contactos, 1NC SIRIUS ACT Mddulo de contactos 35U1400-1AA10-1CA0 Siemens
+ARM-100S0 1 MODULO LED, BLANCO SIRIUS ACT Mddulo de LED 3SU1401-1BB60-1AA0 Siemens
+ARM-100S2 1 PULSADOR, AZUL SIRIUS ACT Pulsador 3SU1150-0AB50-1BA0 Siemens
+ARM-100S2 1 Mddulo de contactos, 1NA SIRIUS ACT Mddulo de contactos 3SU1400-1AA10-1BA0 Siemens
X0 2 Borna de paso, Seccion de dimensionamiento: 4 mm?2 NUmero de conexiones: 2, tipo de conexion: Conexidn push-in, seccion: 0,2 mm?2 - 6 mm?2 3211757 Phoenix contact
X0 1 Borna de tierra PT 4-PE, conexion push-in, 1 conexion, 0,2-6mm2, verde/amarillo Clase de montaje: NS 35/7,5, NS 35/15, color: amarillo-verde 3211766 Phoenix contact
X0 1 Placa final e intermedia para borna Tapa final 3030420 Phoenix contact
X0 2 Plaquita tope para borna Soporte final 3022276 Phoenix contact
X3 3 Borne de doble piso, Seccién: 0,14 mm2 - 1,5 mm?2 Tipo de conexion: Conexidn push-in, Anchura: 3,5 mm 3208511 Phoenix contact
X3 1 Placa final e intermedia para borna Tapa final 3244575 Phoenix contact
X3 2 Plaquita tope para borna Soporte final 3022276 Phoenix contact
XA 1 Borna seccionable y de medida Conexion brida-tornillo, 6 mm2, 630 V, 41 A, Clavija de prueba integrada: Si, TS 35, Beige oscuro 1938820000 Weidmueller
XA 2 Tope final WEF 2/35, color negro. Plastico Carril DIN (top hat rail) 35/7.5 mm 75.523.9453.0 wieland
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4.1. Instrucciones de trabajo del médulo Il

Duracion: 7 horas

Documentacion:

Para la realizacion de la prueba se entregara:

Descripcion detallada de la estacion con la relacion de entradas y
salidas necesarias, junto con una descripcion del funcionamiento

de la misma.

Los manuales necesarios de consulta, los cuales se encontraran

en el escritorio.

Notas
importantes: o

El participante al finalizar el ejercicio archivara el proyecto completo
del STEP 7 V19 (TIA Portal) en la carpeta “Moédulo IF’ del
directorio SPAINSKILLS con el nombre “M_II_PLC”.

El participante al finalizar el ejercicio, archivara el proyecto
completo del WinCC Unified V19.0 (TIA Portal) en la carpeta
“Modulo IP’ del directorio SPAINSKIILS con el nombre
“M_II_HMI”.

Realizar el programa necesario para que la estacion presente el
funcionamiento que se detalla posteriormente.

Se podra realizar el programa utilizando cualquiera de los
lenguajes de programacion descritos en la norma IEC61131-3.
Cualquier nota, aclaracién o comentario sobre el ejercicio realizado
se debera hacer en las hojas en blanco de este documento.

Evaluacion:

* La prueba estara calificada sobre un total de 45 puntos

* La evaluacion del ejercicio se realizara en base a aspectos totalmente
objetivos del funcionamiento de la estacién a automatizar.

A continuacion se adjuntan las instrucciones para la programacion y configuracion

del PLC.

4.2. Criterios de evaluacion relacionados con el médulo Il

Il | Programaciony

v' Se ha programado y configurado de forma correcta el

configuracion del PLC PLC de acuerdo con el flujograma proporcionado y

empleando lenguajes normalizados por la norma IEC
61131-3.

v' Se ha configurado y programado de forma correcta el
dispositivo de control de motores/servomotores, de
acuerdo con los parametros especificados en el plan de
pruebas.

Cofinanciado por
Ia Union Eurcpea
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Se trata de una estacion automatizada cuyo objetivo es clasificar varios tipos de piezas y
montar cajas con las piezas correspondientes. Lo hara con ayuda de una serie de elementos:

- Cintastransportadoras
- Fotocélulas
- Robots SCARA.

El funcionamiento estara sujeto a tres modos de operacion: manual movimientos, manual gesy
automético.

llustracion 1 - Vista general de la estacion

El funcionamiento general de la estacion, dividido por zonas ser&

e Zonal — Alimentacién e identificacion:

Laprimera parte de la estacion consiste en laalimentacion y clasificacion de piezas en @ sistema
Paraello, unapieza saldra por la cinta 1 donde los sensores identificarén €l tipo de pieza. De esta
forma se activara € mecanismo empujador para mover la pieza hasta la cinta correspondiente.
Cuando llegue la pieza al final de lacinta se procederaainiciar el proceso delazona 2.

e Zona?2-— Recogiday clasificacion:

En esta segunda zona se procederd a recoger las piezas de la cinta de la zona 1 para su
procesamiento. Esta zona se divide seguin € tipo de pieza: si es una pieza cuadrada primero se
colocaran en la estanteriay, una vez la balda esté llena, se procedera a colocar |as cuatro piezas
enlacaadelacinta3. Si esunapiezacircular, el otro SCARA recogeralapiezadelacinta2y
la colocara directamente en lacgjade lacinta4.

Unavez las cgjas estén llenas, se activaran las cintas para transportar el pedido hasta su posicion
final y el proceso habra terminado.

it Eueatin , o © 2024 Spainskills
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1.1. COMPONENTESDE LA ESTACION

En las siguientes imagenes se identificardn los distintos elementos relevantes para €l
desarrollo de la prueba.

En primer lugar, se vera unaimagen general de la estacion y otra en planta con cada uno
de los elementos y las zonas que la componen, respectivamente. Posteriormente, esa misma
imagen general de la estacion se utilizard paraindicar las sefidles de entraday salidadel MCD.

llustracion 3 - Zonas de la instalacion
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llustracion 4 - Sefiales de entrada del MCD
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llustracion 5 - Sefiales de salida al MCD
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1.2. INICIO TIA PORTAL

Se debera crear un nuevo proyecto en TIA Portal V19 con el nombre “SpainSkills2024” y
se guardara en el directorio “SPAINSKILLS” del escritorio.

Primero se deberdincluir e PLCy el HMI en e proyecto, para ello se debe comprobar la
referencia de ambos equiposy su version del firmware.

En el directorio “SPAINSKILLS” se encuentra una libreria con los bloques de datos
necesarios parala programacion del autémata. En estalibreria se pueden encontrar los siguientes
archivos:

Tabla 1 - Contenido libreria "Lib_SpainSkills2024"

Nombre Definicion

MCD_INPUT Entradas del NX MCD al TIA Portal.

MCD_OUTPUT Salidasdel TIA Portal al NX MCD.

Posiciones Posiciones deinterés de los robots SCARA.
Angulos Ejes PL C Data Type necesario para el Data Block “Posiciones ”.
Generad_DB Distintas variables de utilidad parala programacion del autémata.

Variables para conectar la pantalla del HMI con el modo “Manual
Ejes”.

Variables para conectar la pantalladel HMI con el modo “Manual
Movimientos”.

Manual_Ejes DB

Manua _Movs DB

Para abrir lalibreria se debe pulsar 1a pestafia en el lado derecho de TIA Portal para abrir
el desplegable “Librerias”. Ahi se deberd pulsar el boton “Abrir Libreria”, cambiar € tipo a
“Librerias comprimidas” y buscar y abrir €l archivo “Lib_SpainSkills2024”.

i Edcatn , o © 2024 Spainskills
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llustracion 6 - Abrir libreria

Unavez se guarde lalibreria podra abrir lalibreriay entrar en “Master Copies”, donde
se podran encontrar |os archivos antes mencionados. Paraincluirlos en su proyecto tan solo

deberan seleccionarlos y arrastrarlos a su posicion.

llustracion 7 - Afadir archivos dela libreria en €l proyecto
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2. RELACION DE SENALESA UTILIZAR

2.1. ENTRADASMCD

Tabla 2 - Entradas MCD: MCD_Inputs

Simbolo Tipode Accién
dato
Sensor cintal Bool l?etectael p_aso delapiezapor € sensor del
- final delacintal.
Sensor_cinta? Bool l?etectael paso delapiezapor € sensor del
final delacinta 2.
Sensor_cinta3 Bool I?etectael pgso delapiezapor € sensor del
final delacinta 3.
Sensor_cintad Bool l?etectael pgso delapiezapor € sensor del
final delacinta4.
Sensor_fuente piezas Bool Detgda que se ha colocado una pieza d
comienzo delacinta 1.

: Detecta que se ha colocado una caa
Sensor_fuente_caa cuad Bool cuadradaa comienzo delacinta 3.
Sensor_fuente caja circ Bool petecta que Se ha col ogado tna caa

circular al comienzo delacinta4.
Sensor_tipo,_alto Bool Dgtecta el paso de una pieza alta por la
cintal.
Sensor tipo_bajo Bool Detectad pasp deunapiezapor e segundo
sensor delacinta 1.
Sensor_tipol_azul Bool E?etecta el paso de una pieza azul por la
cintal.
Gripper_act_gel Real Posicién actual del SCARA 1desugel.
Gripper_act_gje2 Redl Posicion actual del SCARA 1desuge?2.
Gripper_act_gje3 Redl Posicion actual del SCARA 1desuge3.
Gripper_act_egeZ Real Posicién actual del SCARA 1desugeZ.

: Sensor definal de carreraque detecta pieza
Gripper_Feedback Bool en laherramientadel SCARA 1.
Vent_act gel Red Posicién actual del SCARA 2desugel.
Vent_act_egje2 Redl Posicion actual del SCARA 2 desu ge 2.
Vent_act_ejeZ Redl Posicion actual del SCARA 2desugeZ.

Sensor gque detecta pieza en la herramienta
Vent_Feedback Bool del SCARA 2.
Sefia que indica con un bit de vida
Bit_vida MCD Bool (parpadeo) que la comunicacién entre €
SW MCD vy e PLC escorrecta
e ) © 2024 Spainskills
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Tabla 3 - Salidas MCD: MCD_Outputs.

Simbolo Tipo de dato Accion
Piezal roja Bool Inserta pieza cuadrada roja por lacinta 1.
Piezal azul Bool Inserta pieza cuadrada azul por lacinta 1.
Pieza2 Bool Inserta piezacilindrica por lacinta 1.
Caja_cuad Bool Inserta una caja cuadrada por la cinta 3.
Caja circ Bool Insertaunacagjacircular por lacinta4.
Vel cintal Real Velocidad delacintal.
Vel cinta2 Real Velocidad delacinta 2.
Vel _cinta3 Redl Velocidad de lacinta 3.
Vel cintad Real Velocidad delacinta4.
. . Posicién a la que se mueve e ge 1 dd
Gripper_ang_gjel Real SCARA 1.
. : Posicion a la que se mueve € €ge 2 de
Gripper_ang_gje2 Real SCARA 1.
. : Posicién a la que se mueve € ge 3 dd
Gripper_ang_eje3 Redl SCARA 1.
: Posicién a la que se mueve @ ege Z dd
Gripper_posZ Redl SCARA 1.
Grioper ari Bool Activar o desactivar la herramienta del
PRer_gnp SCARA 1.
: Posicién a la que se mueve d ge 1 de
Vent_ang_gel Real SCARA 2.
. Posicién a la que se mueve d ge 2 de
Vent_ang_ge2 Redl SCARA 2.
Posicién a la que se mueve @ ge Z de
Vent_posZ Real SCARA 2.
Vent i Bool Activar 0 desactivar la herramienta del
—anp SCARA 2.
Sefia que envia a MCD, bit de vida, €
Bit vida PLC Bool autémata para que compruebe que hay
comunicacion entre ambos.
Vaciado_ Estanteria Bool Sgnal gueenviaal MCD laorden de quitar las
piezas de |a estanteria.
© 2024 Spainskills
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Tabla 4 - Entradas Entrenador

. Tipode | Direccién -
Simbolo dato PLC Accidn
Sefial segura seta de emergencia:
Sefial médulo seguridad Bool E100.0 - Seguridad OK - ‘1°.
- Seguridad no OK - “0’.
Pulsador rearme dlarmas | Bool E100.1 | Sefid paraacusar losfallos.
Sefial alimentacién del variador:
Disyuntor variador cinta Bool E100.2 - 24V > 1.
- 0V->-0.
Sefial de estado médul o de selectividad:
Sefial fusible electrénico Bool E100.3 - ‘1’ 2 Correcto.
- ‘0’ = Incorrecto.
Pulsador marcha Bool E100.4 | En modo automatico, arranca € proceso.
Pulsador paro Bool E1005 En modo automatico, detiene la _estacién
unavez hayallegado a punto configurado.
o g ’ Selecciona € modo de funcionamiento de
ector modo manual — |la estacion:
automatico Bool E100.6 - Automético 2 ‘1’.
- Manual =2 ‘0.
| . Sefal para ssimular que el cuadro tenga la
nterruptor Puerta uerta abierta o cerrada:
Abierta Bool | E1007 | P 1
- Cerada-> ‘0.

24. SALIDASENTRADOR

Tabla 5 - Salidas Entrenador.

Abierta

. Tipode | Direccién -
Simbolo dato PLC Accién
Piloto médulo de , .
sequridad Bool A100.0 | Indicaestado de la seta de emergencia.
Piloto pulsador marcha Bool A100.1 Indicael estado delamaguing, arrancadao
espera para arranque.
. Indicas se haredizado unaparadao s se
Piloto pulsador paro Bool A100.2 est ejecutando 1a misma,
Sefial balizarojo Bool A100.3 | Indicas hay erroresen laestacion.
Sefial baliza ambar Bool A100.4 Indica que la estacion estd en modo
manual .
Sefial balizaverde Bool A100.5 In caque |aestacion esta.en modo manual
0 automati co.
Piloto selector Bool A100.6 Indi ca el modo en € que se encuentra la
Man/Auto estacion.
Piloto selector Puerta Bool A100.7 Indica cuando esta abierta la puerta del

cuadro.
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Tabla 6 - Bloque de datos General_DB

Simbolo Tipo de dato Accion
Modo Manual/Auto Bool Activa ’el. mo<‘10,de funcionamiento: Manual (‘0’) o
Automatico (‘1°).
Selecciona el modo de funcionamiento del modo
Manual EjesMovs Bool manual: Manual Ejes (‘0”) o0 Manual Movimientos
().
Modo String !ndlcael,mc‘)do de fl:II’TCI qnamento de la estacion:
Manual’ o ‘Automatico’.
Numero Piezal Int Cuenta_el nuimero total de piezas cuadradas
- producidas.
Numero Pieza? Int Cuenta_el nimero total de piezas cilindricas
- producidas.
Num_Cajas Cuad Int Cuenta_el numero total de cajas cuadradas
producidas.
Num,_Cajas Circ Int Cuenta_ el nimero total de cgjas circulares
producidas.
Fechay hora Date And_Time Indicalafechay lahoraactual.
Indicasi lacomunicacion con el MCD es correcta o
no:
Error_Coms Bool -0’ > Correcta
- ‘1’ 2 Incorrecta
' Sefia que al estar activaindica que se desean
Insertar_Pieza Bool

insertar piezas.
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Tabla 7 - Manual _Ejes DB

Simbolo

Tipo dedato

Accion

reponer_P1 Roja

Bool

Genera una pieza cuadradarojaen lacinta 1.

reponer_P1 Azul Bool Genera una pieza cuadrada azul en lacinta 1.
reponer_P2 Bool Generaunapiezacilindricaen lacinta 1.
Mov_Gripper_Bagar Bool Bajael brazo del SCARA 1 - Gripper.
Mov_Gripper_Subir Bool Sube e brazo del SAARA 1 - Gripper.
Activar_Gripper Bool Activalaherramientadel SCARA 1 - Gripper.
Mov_Ventosa Bajar Bool Baja el brazo del SCARA 2- Ventosa.
Mov_Ventosa Subir Bool Sube € brazo del SAARA 2- Ventosa.
Activar_Ventosa Bool Activala herramientadel SCARA 2- Ventosa.
Mov Cinta 1 Bool M ueve la (E‘I ntal has_ta quefjej ade detectar piezaa
través del “sensor cinta 1
Mov Cinta 2 Bool M ugve la (‘Z‘I nta 2 ha;ta quefiej ade detectar piezaa
través del “sensor cinta 2
. Mueve lacinta 3 hasta que deja de detectar piezaa
Mov Cinta 3 Bool través del “sensor_cinta 3”
Mov Cintad Bool M ugve la (‘Z‘I nta 4 has_ta quefiej ade detectar piezaa
través del “sensor_cinta 4
. . Mueve el gje 1 del SCARA 1 - Gripper en sentido
GripperEjel_Der Bool 00SItiVO,
GripperEjel_Izq Bool M ueve el ge 1 del SCARA 1 - Gripper en sentido
negativo.
. . Mueve el gje 2 del SCARA 1 - Gripper en sentido
GripperEje2_Der Bool 00SitiVO.
GripperEje2_Izq Bool M ueve el ge 2 del SCARA 1 — Gripper en sentido
negativo.
GripperEje3_Der Bool M ueve el ge 3 de SCARA 1 - Gripper en sentido
positivo.
GripperEje3_Izq Bool M ueve el ge 3 del SCARA 1 - Gripper en sentido
negativo.
VentosaEjel_Der Bool M ueve el gelde SCARA 2 - Ventosaen sentido
positivo.
VentosaEjel._Izq Bool M ueve el ge 1l de SCARA 2 - Ventosaen sentido
negativo.
VentosaEje2 Der Bool M ueve el ge2de SCARA 2 - Ventosaen sentido
positivo.
VentosaEje2 Izq Bool M ueve el ge2 del SCARA 2 - Ventosa en sentido
negativo.
reponer_caja_cuad Bool Genera una caja cuadrada en lacinta 3.
reponer_caja circ Bool Generaunacajacircular en lacinta4.
Empujador Bool Activa el empujador delacintal
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Tabla 8 - Manual_Movs DB

Simbolo

Tipo de dato

Accion

reponer_P1 Roja

Bool

Genera una pieza cuadradarojaenlacinta 1.

reponer_P1_Azul Bool Genera una pieza cuadrada azul en lacinta 1.
reponer_P2 Bool Generaunapiezacilindricaen lacinta 1.
reponer_caja_cuad Bool Genera una caja cuadrada en lacinta 3.
reponer_caja circ Bool Generaunacajacircular en lacinta4.
Muevelascintas 1y 2y clasificalas piezas hasta
Mov_Cintasl Bool que deja de detectar una pieza através delos
sensores “sensor cinta 1 o “sensor cinta 2.
Mov_Cinta3 Bool M ugve la (‘L“I nta 3 hasta que’t’jej ade detectar piezaa
través del “sensor cinta 3
Mov_Gintad Bool M ueve la (il nta 4 has_ta quefiej ade detectar piezaa
través del “sensor cinta 4
Mueve el SCARA 1 - Ventosa hastalaposicion de
vent_recoger Bool recoger pieza, coge unapiezas hay y vuelve a
subir.
Mueve el SCARA 1 - Ventosa hastalaposicion de
vent_dejar Bool dejar piezay ladgiaen € hueco libre delacga
circular.
Mueve el SCARA 2 — Gripper hastalaposicion de
gripp_recoger Bool recoger pieza, coge unapiezas hay y vuelve a
subir.
Mueve el SCARA 2 — Gripper hastalabalda de
gripper_dejar_caja_azul Bool abajo de la estanteria, coge unapiezay lallevaala
caja cuadrada.
Mueve el SCARA 2 — Gripper hastalabalda de
gripper_dejar_caja _roja Bool arribade la estanteria, coge unapiezay lallevaala
caja cuadrada.
fiop deiar est ariba Bool Mueve el SCARA 2 — Gripper hastalabaldade
gripp_agar_es. arribade laestanteriay s tiene unapiezala deja
aripp_deiar_est_abaio Bool Mueve el SCARA 2 — Gripper hastalabalda de

abajo de la estanteriay s tiene una piezala deja.
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2.6. TABLASDE POSICIONES
Tabla 9 - Posiciones SCARA 1.

Ejel Eje2 Eje3 Ejez

SCA Rﬁli; ‘;09 cion 0.0 0.0 0.0 130.0
T | ms | ma | e
R | me | | oo
comteiannpn | 70 00 00 | oot moma00
comteiapmin | 9 00 00 | oo mema00
iy 90 00 00 | oot a0
comteiarmm | 240 00 00 | oo w00
comteiartgo | o 840 00 | 00
N 840 00 | 00
R I L 840 00 | 00
comteiantgo | 140 20 00 | 00

Tabla 10 - Posiciones SCARA 2.

Ejel Eje2 Ejez

SCARA 2 posiciéninicia 0.0 0.0 100.0
SCARA 2 recogida de pieza 520 655 Cﬁg’;}?f 0
SCARA 2 Pos 1 dejar caja -280 51.0 S;Z:’i;;g%%
SCARA 2 Pos 2 dejar caja 28.0 -51.0 S;g:’;}g%%
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Tabla 11 - Posiciones maximas y minimas de los gjes de |os SCARA

MIN MAX

SCARA 1Ejel -120.0 120.0

SCARA 1Eje2 -120.0 120.0

SCARA 1Eje3 0.0 360.0

SCARA 1EjeZz 10.0 140.0

SCARA 2Ejel -120.0 120.0

SCARA 2 Eje2 -120.0 120.0

SCARA 2EjeZ -5.0 110.0
it Eccation ) © 2024 Spainskills
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3. DESCRIPCION DEL FUNCIONAMIENTO DEL PLC

Se trata de redizar la configuracion y programacién del SIMATIC S7-1512C para
automatizar el proceso de laestaci én alimentadora de cajas sobre el pallet. Estaestacion dispondra
de tres modos de funcionamiento: manual movimientos, manual gesy automético.

La sefal “Man/Auto” situada en €l cuadro serdlaque marque el modo en el quefuncionara
la estacion:
- “Man/Auto” = ‘0’ > Modo Manual.
“Man/Auto” = ‘1’ > Modo Automatico.

Si se selecciona € modo manual, desde la pantalla HMI se debera seleccionar e modo
manual deseado:
- “Manual EjeMovs’ = ‘0’ - Modo Manua Ejes.
“Manual Ejes’Movs” = ‘1’ = Modo Manual Movimientos.

3.1. CONDICIONESINICIALES

Para que se pueda gjecutar cualquier modo de funcionamiento es necesario que se den
una serie de condiciones iniciales que verifiquen que la maguina esta preparada para operar de
manera adecuada.

Tabla 12 - Condiciones iniciales de funcionamiento de |a estacion.

Condicionesiniciales Valor
Selector modo manual -automatico X (dependiendo del modo deseado)
Sefial modul o seguridad 1
Disyuntor variador cinta 1
Sefial fusible eectrénico 1
Puerta Abierta 0

En el momento que cuaquiera de las condicionesinicialesindicadas en la ‘Tabla 12’ no
se cumpla, lucira la salida “Serial baliza rojo”, y se debera acusar el fallo mediante la sefid
“Pulsador rearme alarmas” 'y labalizaroja se apagara.

La sdida “Piloto médulo de seguridad” lucir4 permanentemente cuando la seta de
emergencia esté pulsada; en cuanto la seta se despulse, antes de rearmar, € piloto lucirade forma
intermitente; y cuando se rearme, el piloto dejarade lucir.

La salida “Piloto Puerta Abierta” se activara cuando la sefal “Interruptor Puerta
Abierta” esté activo. Esta sefiad ssmula un sensor situado en la puerta del cuadro eléctrico para
detectar cuando se encuentra abierta o cerrada.

i Edcatn , o © 2024 Spainskills
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3.2. COMUNICACION OPC UA

La comunicacion entre el PLCy el MCD se hard a través del protocolo de comunicacion
OPC UA. Para habilitar € servidor OPC UA se deberdn seguir los siguientes pasos.
‘Configuracion de dispositivo’ = ‘Propiedades (General)’ - ‘OPC UA’ - ‘Servidor’ >
‘Accesibilidad del servidor’ = ‘Activar servidor OPC UA’.

o b

:
¥ Vet

e any — i — T gage g & i Lty o4 b e - “
emm— .-y

B e LN

e

o — | —

llustracion 8 - Activar servidor OPC UA.

Ademés, se debera seleccionar el tipo de licencia adquirida: ‘SIMATIC OPC UA S7-
1500 small’. Los pasos a seguir seran: ‘Configuracion de dispositivo’ = ‘Propiedades (General)’
- ‘Licencias Runtime’ = ‘OPC UA’ - ‘Tipo de licencia adquirida’ = ‘SIMATIC OPC UA
S7-1500 small’.

(0 | e 1 gt

P e e

-

I P WY e > ——

d g S
RS -

v - ———
'

| -

IIustraicién 9 - Tipo de licencia adquirida de OPC UA.
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3.3. INSTRUCCIONES APERTURA MCD

Al abrir el ‘Siemens Mechatronics Concept Designer’ o MCD es posible que, cuando se
pulse el play parainiciar lasimulacién, aparezca un error similar al de la siguiente imagen:

O'- ntrre o ? X
Diject Sevenity  Type Quner Companert  Displayed Pant Desanption
Leknawn Enar — SparSkik_0F.. Cawnotcoanect io ths OPC Server
< >
Close

llustracion 10 - Error MCD.

Para solucionarlo, se deberén seguir |os siguientes pasos:

1. Hacer click sobre “Signal Mapping”.

% % 4= v & y & BIENIT » /A5 4 e T s
PP By S i » R P —C— =" o ~ 2 - R - - . - -
o - r = - /oD
.- >

- > . I Bectionic Can ~
. ™
:' - i - B nuntima N
- Symbel Operatan
> - Tabla > b & sgnalMioping = conpa
! - = dutomisbon -
. e
- -

llustracion 11 - Error MCD: signal mapping.
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2. A continuacion, deberd aparecer una ventana similar a la de la siguiente
ilustracion donde se mapean las sefidles. Una vez en ella, hacer click sobre la
imagen con una herramienta y un documento para acceder a la configuracion
exter na de sefiales (“external signal configuration”).

v Biseny Syl o=

b o -

CPCUASevn L :":.‘.%C.G.l—-—E

- ';b_:",l'l

* NCD Segrvely (12 o Exteredd Jagaats O

Scage {m -.[ L2 - .

Frvd | | L] Match Com [7] Matzs Wol Word |n

Hare Btendd fagndd. Adipterbare 10OTn . Outs e opc UA v
5 poaton SCA G Daipr detde &

$postion SCA Ghoan Datpar deutde

SCA o ] =

Somdem. = s okl opc.tcp://192.168.0.1 (| 7

s pondion SLA.. Cloda Jetpur  dewtide

s poston SCAL. e Detpen  doutie

Cpoction SCA Glhabs Detper  deikis L T lage - WalDopl oo T PLC_TDaswios
oo b ol s o et Scan ) Coges o Ouyt  Boo I AC 1 Dessiee
TegorrFrofiod Choke rout  beod . Fooon_top bt Ovtput  Reel I AL 1 Detofiee o
‘ 3 « )

Da Auto Mg

» Mipped Somas G4

Coneacman Marw MCD Sgoad hame DL, Cooral Soral Hawe  Darer Canvponaet Mutiage
- o ODC W opctipy M TRLIELLY -
/ Srulicepter(Z) el _oria 1 W_.. Vel cma ! — AL I DesSachilic.
¢ Sgalideptud D) Fuaducte cofs P.. vedacsa_repa - AL 1 DmalSechelec
V' SoraiRawes D) Pnducte ol P Prodecho o~ AL IBERecizio,
o Sl aapnenZ) Lot peadion L. Les pestien - AL 1 D cislio
S Sepwidaptertl) Yol _orin I W Vel ombe 2 — N A Deelechfio
/ Sorudidecter(l) Serzt 1 C 1 Se. Semser 1 O -» AL Dedicckxiic.,
v SonelAdeptu (D) Seract 2 C 1 Se. leanx 21 = ML 1 0elchalic.. v

Chack bar Moo | Muppieg

llustracién 12 - Error MCD: external signal configuration.
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3. En esta dltima ventana se deberd, en primer lugar, refrescar (‘refiesh’) la
informacion del servidor y finalmente pulsar sobre el boton ‘OK’.

OPC L&

o Spreer ioemation

- Tr\'llru:,
Update Tirw ' am N -
v Tags
Find v | metchCase [] matchwnate word g |
Show Arcen Type ENI :'
Show D2t Tyge ;'Slorv; vl
[C] Sedect &0
Noene Dets.. Chass 10 type
- OPC UA Server -
--RC
- DataBlockGlobal
- MCD_Irguts
&) Sansee 1.0 1 Eonl Vanabls g
1€ senser.2.C1 Bool  Vanabis Inpe
1€ sensee 1 C 2 Bcol  Vedsble Ing
M1 sensev 2 .C 2 Beol  Vadmbdle Inpt
1 senss 1.3 Bcol  Vesioble Inp
140 Scara_l_Cogec FC Beol  Vedable Inpt
E@'xua_:_(ogel_rc Bool  Vaiabie inpu
17 Paskaan_cajn Real  Vanadie Inpt
1P 5cars 1 _pos act X Resl  Vaasble Inpe
17 scarat pos act ¥ Real  Vadisble npL- —
€ scarat pos act Z Resl  Vedotle Inpt L@A
< s > i[E,“

“

llustracién 13 - Error MCD: refreshing server information.
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4. Tras pulsar ‘OK’, se accedera de nuevo a la ventana anterior del mapeado de
sehales. Esta vez se debera pulsar sobre el boton “Do Auto Mapping” y
finalmente, pulsar ‘OK’.

w By Samal o=

‘.vt" OU.‘UL 3 »
COC UA Setven ORI YEAT | S

w Lorh

* NCD Sl (10% o Extwrred Jagnats (i
Scage {u -—El"lut - Oy | & o Fanw |
Fnd| ' o« ] Match Come [ Matzs Wocl Word o Fni ! ' w I Watch Conn [] Mabch Wecle Waed
Name Bderndd fagndd. Adipter hare 10Tn.  Outs e Maorre 0 Tpe Dots Fpe I Dotk
5 poston SCA Ghove Dotpr deuble  » S 10 M Duput  Bool T PLC 1 DaBice ~
o thm 50 G Datpat deutde S 2 C0 WOt Boo I ALC_ 1 D
penten SCA Clore Outper  deotde . Semer 1 £ ) ot Oupat  Boo 1 ML 1 Detefice
s pondion SCAL. Clada Ustpur  deutle Sormae ) C 2 et Ouput  Boo Il 1 Detelice
s ponton SCAL. Clobe Detpan  doutie Semn 1 C2 beu/Owput oo I PLC ) Detalice
cpoction SCA Chat Detpar  deckis S ) Cage . atOuput  Roos 1 PLC_ 1 Datsllce
Thppat ol s o et Scan ) Coges o Ouyt  Boo I A 1 Dessiee
TrguerFrolfvod Chake ot hen v Foroon_Lgn it Ostpnt  Ree! I MC 1 Dot &
‘ 3 LS >
Da Suto Mg
o Mipped Somas G4
Coneacman Marw MCD Sgoad hame DL, Coaral Soral Haws  Daver Carvponaet Mutiage
- o/ OOC Wopetps M TALIELL) -
v Sgraliceptern(Z) sl orta 1 W .. Ve coma ) - AL 10msSachriio.
/ SralAdaptud ) Faducto cofs P.. vedaca e e AL VDmalSechelec
V' SoraiRanes 2 Poducte o B Prodeco aud o AL IRERechkRo
v Sl Leed ponion L. Les pesitien - AC_1 DeaSecisio
 Spwidaptert ) Yol _orte I W Vel ombe 2 — N A Deeflechiio
 Sorudidecter(l) Sermat 1 C 1 S, Sewser 1 O ) -+ AL 1 Dedicckztic.,
v SanedAdeptu (D) Seraci 2 C 1 Se. Seanx 21 = ML 1 0elchalic.. v

Chack barNov | Meppieg

-~

llustracién 14 - Error MCD: Do Auto Mapping.

5. Finamente, de nuevo en lapantalainicia, s se pulsade nuevo €l play, € error
no deberia aparecer y la simulacion arrancaria correctamente.

Si continlia este error pdnganse en contacto con el responsable.
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3.4. MODOS DE FUNCIONAMIENTO

La estacion podra trabajar con tres modos de funcionamiento independientes, los cuales
se seleccionaran mediante la entrada “Selector modo manual-automético” y la sefid “Manual
Ejes’Movs”:

- Manual: los elementos de la estaci6n se moveran en funcion de | as sefial es que se activen.
- Automético: la estacion trabgjard de forma auténoma hasta depositar las piezas donde

correspondan.
Tabla 13 - Salidas modo de funcionamiento.
Sefial Manual Automatico
Sefia balizarojo 0 (Nofdlo) 0 (Nofallo)
Sefial baliza ambar Parpadeo 0
Sefal balizaverde 1 1
Piloto selector Man/Auto Parpadeo 1

En el momento que se pulse |a seta, la estacion se detendré por completo. Ver 3.6 SETA
DE EMERGENCIA paramas informacion. El funcionamiento de la salida del “Piloto modulo de
seguridad” se encuentra en el apartado 3.1 CONDICIONES INICIALES.

Un aspecto importante que se debe tener en cuenta es que, cuando se inicie el programa,
los dos robots SCARA estaran en la posicién inicial (indicadas en la Tabla9 y Tabla 10) y €
numero total de piezas, cgjasy pallets serdnigual a0.

Otro aspecto importante a la hora de programar es que no se pueden utilizar flancos

para activar o desactivar sefialesdel MCD. Lacomunicacién OPC UA entree PLCy e MCD
necesita un tiempo minimo de sincronizacion y utilizando flancos no se cumple.

3.4.1. TIPOSDE PIEZAS

Hay dos tipos de piezas: piezas cuadradas rojas y piezas cilindricas amarillas, alas que
se denominan “Piezal” y “Pieza2”, respectivamente, en este documento para abreviar.

Paralaidentificacién de las piezas se disponen de 2 sensores
“MCD_INPUT.sensor_tipo_bajo” y “MCD.INPUT.sensor tipo_alto” y segun |os sensores que
se activen tras €l paso de la pieza por estos se podré saber € tipo de pieza:

Tabla 14 - Sensores de identificacion pieza

Sensor_tipo_bajo | Sensor_tipo_alto

Pieza cuadradaroja 1 0

Pieza cilindrica amarilla 1 1

] © 2024 Spainskills
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3.4.2. MODO MANUAL MOVIMIENTOS

En este modo de funcionamiento, cada uno de |os elementos de |a estacion se moveraen

base a la activacion de unas sefiales previamente definidas. Estas sefides, una vez hayan
finalizado su actuacion, se desactivaran automati camente.

Para activar el modo manual, se deberdn cumplir |as siguientes condiciones:

Tabla 15 - Sefiales para funcionamiento manual de la estacion.

Sefial Estado
Condicionesiniciales 1
Selector modo 0
manual - automéatico
Manual EjesMovs 1

Si se cumplen las condiciones anteriores, la estacion debera seguir el siguiente

funcionamiento usando la pantallaHMI, ver 4.5 IMAGEN MODO MANUAL MOVIMIENTOS
para més informacién de los botones:

El botdn “Reponer pieza 1” hara aparecer una pieza cuadrada por la cinta 1. Esta sefid se
apagara automati camente cuando aparezca.

El boton “Reponer pieza 2" haré aparecer una pieza cilindrica por la cinta 1. Esta sefial se
apagara automati camente cuando aparezca.

El boton “Movimiento Cinta 1 y 2” activa el movimiento de las cintas 1y 2. Para ello, se
debe dar un vaor de 250 mm/s a las variables “MCD _OUTPUT.vel cintal” y
“MCD_OUTPUT.vel cinta2”. Se deberdidentificar € tipo de piezay mover e empujador
en caso de que sea necesario: Lapiezacilindricadeberdir alacinta 2 y la pieza cuadrada por
lacinta 1. Una vez una pieza llegue a sensor dedl final de cualquiera de las dos cintas, esta
pasara a unavelocidad de 50 mm/s, y unavez pase €l sensor se desactivara este proceso y las
cintas se pararan. Se debe parar cuando |a pieza pasa € sensor.

Un apunte importante antes de realizar movimientos con los SCARA es.

e Laprecison del enconder del robot no es exacta, por o que a la hora de mover los
SCARAS se deberéa establecer un margen de £1°. Es decir, si € robot setiene que situar
en laposiciéon 45° en € ge 1, se considerara que ha a canzado esa posicion cuando esté
en €l rango [44-46]°, y lo mismo con € resto de las posiciones. Las sefidles de entrada
“MCD_Inputs.XXXX_act_egjeX” permitiran conocer la posicion actua delos gjes de los
robotsy asi saber s estd en rango o no.

El botdn “Recoger Piezal ” movera €l robot SCARA 1 - Gripper ala posicion “SCARA 1
recogida de pieza” en laposicion de “Arriba”. Unavez |llegue a esta posicion, se procedera
abajar laherramienta hastalaposicion de “Abajo . Cuando se encuentre en posicidn esperard
500 ms antes de activar la sefid de recoger la pieza.

Para coger la pieza de la cinta 1 se debera activar la sefial “MCD_OUTPUT.gripper grip”
hasta que serecibalaseial “MCD _INPUT.gripper Feedback” = ‘1’ confirmando que se ha
agarrado la pieza. La sefial “MCD_ OUTPUT.gripper grip” se debera mantener activa hasta
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que se desee soltar la pieza. Cuando agarre la pieza, deberaregresar alaposicion “SCARA 1
recogida de pieza - Arriba” y reiniciar la sefial “Recoger Piezal ”.

En € caso de que no se active la sefid “MCD_INPUT.gripper Feedback” después de 10
segundos desde que se mande la sefial “MCD_OUTPUT.gripper grip”, € robot debera
regresar alaposicion “SCARA 1 recogida de pieza - Arriba” y reiniciar la sefial “Recoger
Piezal”.

Si se pulsa e botdn “Dejar Estanteria Arriba” Se deberd comprobar que cabe una pieza en
dicha balda de la estanteria. Si no hay hueco se reiniciara la sefid. En e caso de que si haya
hueco se procederd a mover €l robot SCARA 1- Gripper hasta la posicién “SCARA 1 Pos X
Estanteria Arriba” en funcion del niumero de pieza que togue colocar, se acudira a una
posicién u otra, pero siempre en la posicion “Arriba” del eje Z. Por tanto, si la estanteria esta
vacia, deberair primero alaposicion 1; lasegundavez que se active, alaposicion 2; latercera,
alaposicion 3; y lacuarta, alaposicién 4 (llustracion 15).

En caso de no tener ninguna pieza sujeta en ese momento se reiniciara la sefia “Dejar
Estanteria Arriba”. Para soltar la pieza de la herramienta se debera desactivar la sefid
“MCD_OUTPUT.gripper grip” hasta que se reciba la sefia
“MCD _INPUT.gripper Feedback” = ‘0’ confirmando que se ha soltado la pieza. A
continuacion, subira hasta la posicion “Arriba”. Cuando |legue aestaposicion, € robot volvera
a su posicion inicial “SCARA 1 posicion inicial” y reiniciara la sefia “Dejar Estanteria
Arriba”.

~ D D

N -::::’-—#—“K-\‘h'
1 2 3 4

llustracion 15 - Orden Estanteria

Si se pulsa € boton “Dejar Estanteria Abajo” realizara el mismo proceso que en “Dejar
Estanteria Arriba” s0l0 que dejando la pieza en labaldainferior en vez de la superior.

Si se pulsa el boton “Dejar Caja P1-Arriba” y el SCARA no tiene una pieza agarrada, se
comprobara que hay una pieza en labalda de arriba de la estanteriay se procedera a recogerla
siguiendo el mismo proceso que cuando se dejaba una pieza en ella en el proceso “Dejar
Estanteria  Arriba”, s0lo0 que en este caso deberd activar la sefid
“MCD_OUTPUT.gripper grip”y esperar a recibir “MCD_INPUT.gripper Feedback™ = ‘1’
confirmando que se ha recogido la pieza. Cuando reciba esta sefiad del MCD, volvera ala
posicion “Arriba” y no continuara a la posicion de reposo.

Si tiene una pieza desde € principio o0 ya ha recogido una, procedera a dejar la pieza en la
posicion de la cga en funcion del nimero de pieza que toque colocar, al igual que con la
estanteria, siguiendo el esquemadelallustracion 16. El robot se moverdalaposicion “SCARA
1 Pos X Caja Cuadrada - Arriba” que corresponda. Unavez |legado a dicho punto, procedera
abgjar laherramientahastalaposicion “SCARA 1 Pos X Caja Cuadrada - Abajo”. Parasoltar
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lapieza de la herramienta se debera desactivar la senal “MCD_OUTPUT.gripper grip” hasta
gque serecibalasefid “MCD_INPUT.gripper Feedback” = ‘0’ confirmando que se ha soltado
la pieza. A continuacion, subira hasta la posicion “Arriba”. Cuando llegue a esta posicion, el
robot volverd a su posicion inicial “SCARA 1 posicion inicial” y reiniciara la sefial “Dejar
Caja P1-Arriba”.

Ilustracion 16 - Orden Caja Cuadrada

En el caso que no haya unacajael SCARA se quedaraen laposicion anterior amover e robot
hasta la posicion “SCARA 1 Pos X Caja Cuadrada - Arriba” y se reiniciara la seial “Dejar
Caja P1-Arriba”.

- Si se pulsa el boton “Dejar Caja P1-4bajo ” hara lo mismo que su homoélogo “Dejar Caja P1-
Arriba” pero son labalda de debajo de la estanteria.

- Para sacar una caja nueva en la cinta 3, se debe pulsar “Reponer Caja Cuadrada” en la que
activard la sefid “MCD OUTPUT.caja cuad” hasta que se reciba la sefid
“MCD _INPUT.sensor_fuente caja_cuad” confirmando que se ha colocado una caja nueva.
A continuacion, s movera la cnta 3 a 50 mm/s hasta que
“MCD_INPUT.sensor_fuente caja_cuad” deje de detectar lapiezay vuelvaa parar lacinta.

- El botdon “Recoger Pieza2” moverd el robot SCARA 2 - Ventosa ala posicion “SCARA 2
recogida de pieza - Arriba”. Una vez llegue a esta posicion, se procedera a bgar la
herramienta hastala posiciéon de “Abajo . Cuando se encuentre en posicion esperara 500 ms
antes de activar la sefia de recoger la pieza.

Para coger la pieza de la cinta 2 se debera activar la sefial “MCD_OUTPUT.vent grip” hasta
que serecibalasefia “MCD INPUT.vent Feedback” = ‘1’ confirmando que se ha agarrado
la pieza. La sefial “MCD OUTPUT.vent grip” se deberd mantener activa hasta que se desee
soltar la pieza. Cuando agarre la pieza, debera regresar alaposicion “SCARA 2 recogida de
pieza - Arriba” y reiniciar la sefial “Recoger Piezal”.

En el caso de que no se active la sefid “MCD _INPUT.vent Feedback” después de 10
segundos desde que se mande la sefial “MCD_OUTPUT.vent grip”, €l robot debera regresar
alaposicion “SCARA 2 recogida de pieza - Arriba’ y reiniciar la sefial “Recoger Pieza2”.

- Paradgar unapiezaen lacgacircular se deberapulsar “Dejar P2”. Primero se comprobara
gue hay una cgja en la cinta 4 y que haya hueco en dicha caja, S no se cumplen dichas
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condiciones sereiniciara el proceso. Si se cumplen las condiciones anteriores, el SCARA 2 se
moverd hastalaposicion “SCARA 2 Pos X dgjar caja - Arriba” seguin e hueco que hayalibre,
siguiendo €l orden delallustracién 17.

Unavez llegado a dicho punto, procedera a bgjar la herramienta hasta la posicion “SCARA 2
Pos X dgjar caja - Abajo”. Para soltar |a pieza de |a herramienta se debera desactivar |a sefial
“MCD_OUTPUT.vent grip” hasta que se recibala sefidl “MCD _INPUT.vent Feedback” =
‘0’ confirmando que se ha soltado la pieza. A continuacion, subird hasta la posiciéon “Arriba”.
Cuando llegue a esta posicion, € robot volvera a su posicion inicia “SCARA 2 posicién
inicial” y reiniciara la sefial “Dejar P2”.

llustracién 17 - Orden Caja Circular

- Para sacar una caja circular nueva en la cinta 4, se debe pulsar “Reponer Caja Circular” enla
que activara la sefld “MCD OUTPUT.caja_circ” hasta que se reciba la sefid
“MCD_INPUT.sensor_fuente_caja_circ” confirmando que se ha colocado una cagja nueva. A
continuacion, se moverd la cinta 4 a 50 mm/s hasta  que
“MCD _INPUT.sensor_fuente caja_circ” deje de detectar lapiezay vuelvaa parar lacinta.

- El boton “Movimiento Cinta 3"y “Movimiento Cinta 4" activa el movimiento de las cintas
3 y 4 respectivamente. Para €ello, se debe dar un valor de 250 mm/s a las variables
“MCD _OUTPUT.vel cinta4”y “MCD_OUTPUT.vel cinta3”. Una vez una cgja llegue d
sensor del final de cualquiera de lacinta, esta pasara a una velocidad de 50 mm/s, y unavez
pase el sensor se desactivara este proceso y la cinta se parara

- Cada vez que se cologue una pieza cuadrada en la estanteria se sumarad uno a contador de
piezas cuadradas procesadas.

- Cadavez que se cologue unapiezacilindricaen lacajadelacinta4 se sumarduno al contador
de piezas cilindricas procesadas.

- Cada vez que salga una caja cuadrada por la cinta 3 se sumara uno a contador de cajas
cuadradas procesadas.

- Cada vez que salga una cgja circular por la cinta 4 se sumara uno a contador de cagjas
circulares procesadas.

Cooperates © 2024 Spau nskills
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3.4.3. MODO MANUAL EJES

En este modo de funcionamiento, cada uno de los el ementos de |a estacion se movera en
base ala activacion de unas sefia es previamente definidas. Estas sefia es se activaran mientras se
encuentren pulsados, a excepcion de reponer las piezas y las cajas, que se desactivarén
automaticamente, y las cintas, e empujador y las herramientas de los SCARA que se mantendréan
activos hasta que se vuelvan a pulsar.

Para activar e modo manua gjes, se deberdn cumplir las siguientes condiciones:

Tabla 16 - Sefiales para funcionamiento manual jes de la estacion.

Sefial Estado
Condicionesiniciales 1
Selector modo 0
manual - automéatico
Manual EjesMovs 0

Si se cumplen las condiciones anteriores, la estacion deberd seguir e siguiente
funcionamiento usando la pantalla HMI, ver 4.8 IMAGEN MODO MANUAL EJES para més
informacion de |os botones:

- El botén “Reponer pieza 1~ hara aparecer una pieza cuadrada por la cinta 1. Esta sefial se
apagara  automdticamente cuando aparezca Yy < se  active @ sensor
“MCD _INPUT.sensor_fuente piezas”.

- El botén “Reponer pieza 2" hara aparecer una pieza cilindrica por la cinta 1. Esta sefia se
apagara  automdticamente cuando aparezca Yy s active @ sensor
“MCD _INPUT.sensor_fuente piezas”.

- Los botones “Eje X Derecha” moveran el ge correspondiente dedd SCARA al que pertenezcan
en sentido positivo. Los limites se encuentran en la Tabla 11.

- Los botones “Eje X Izquierda” moveran e e correspondiente del SCARA a que
pertenezcan en sentido negativo. Los limites se encuentran en la Tabla 11.

- Parasubir o bajar e brazo de los SCARA se utilizarén los botones “Subir XXXX”'y “Bajar
XXXX”. Esta sefia se mantendra activa mientras se pulsa € botén correspondiente o hasta
que llegue alos limites que se exponen en la Tabla 11.

- Laherramientadelos SCARA seactivaramediante “Activar XXXX . Estasefial se mantendra
activada hasta que se vuelva a pulsar € botén.

- El movimiento de las cintas 1 y 2 se controlaran mediante los botones “Movimiento Cinta 1”
y “Movimiento Cinta 2”. Cuando se pulsan se movera la cinta correspondiente a una
velocidad de 250 mm/s. Unavez unapiezallegue a sensor del fina de cualquierade las dos
cintas, esta pasara a una velocidad de 50 mm/s, y unavez pase € sensor se desactivara este
proceso y las cintas se pararan. Se debe parar cuando |a pieza pasa el sensor.

- El empujador se activardy desactivaré tinicamente cuando se pulse € boton, manteniendo su
estado mientras tanto.
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- El botdn “Reponer caja cuadrada” hard aparecer una caja cuadrada por lacinta 3. Esta sefid
se agpagara automdticamente cuando aparezca y se active e sensor
“MCD_INPUT.sensor_fuente _caja_cuad”.

- El boton “Reponer caja circular” hard aparecer unacajacircular por lacinta4. Esta sefia se
apagara automdéticamente cuando aparezca la cga y se active e sensor
“MCD_INPUT.sensor_fuente_caja_circ”.

- El movimiento de las cintas 3 y 4 se controlaran mediante los botones “Movimiento Cinta 3”
y “Movimiento Cinta 4”. Cuando se pulsan se movera la cinta correspondiente a una
velocidad de 250 mm/s. Unavez unapiezallegue a sensor del fina de cualquierade las dos
cintas, esta pasara a una velocidad de 50 mm/s, y cuando pase €l sensor se desactivara este
proceso y las cintas se pararan. Se debe parar cuando la pieza pasa el sensor.

- Eneste caso se sumard una pieza a contador de piezas cuando las cojan los robots SCARA
y Se sumard una caja cuando estas desaparezcan por las cintas.
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3.4.4. MODO AUTOMATICO

En este modo de funcionamiento |a estacion funcionaré de formaauténoma. Trasinsertar
una pieza, la estacion se movera hasta llevar la pieza a los robots SCARA. Los robots se
encargaran de procesar la pieza segun su tipo, ordenando las piezas cuadradas primero en la
estanteriay luego en la cagja, y las piezas cilindricas ordenéndolas seglin llegan. En e momento
gue lacaja contengalacantidad de piezas correspondiente, esta se desplazardy desaparecera. Las
piezas se insertardn de una en una.

Para activar este modo de funcionamiento se deberan cumplir las siguientes condiciones:

Tabla 17 - Sefiales para funcionamiento automatico de la estacion.

Sefial Estado
Condicionesiniciales 1
Selector modo 1
manual - automati co

En e momento que se pulse el boton “Pulsador marcha”, la cinta 1 y 2 comenzaran a
funcionar a una velocidad de 250 mm/s. A continuacién, a pulsar € boton “Insertar pieza”
aparecerd una pieza aeatoria por lacinta 1. Cuando lapiezallegue a segundo sensor de la cinta
1, severael tipo de piezaque esy se gjustard €l empujador acorde a ello. Cuando la piezallegue
al final de unacintase parara dichacinta.

Si es una pieza cilindrica, en el momento que llegue a final de la cinta se insertara otra
pieza de manera adeatoria. Si esta pieza vuelve a ser una pieza cilindricay € SCARA 2 no ha
recogido la pieza anterior en el momento que pasa por €l segundo sensor de lacintal se dgara
pasar por lacinta 1 hasta caerse.

Cuando & SCARA cojalapiezadelacintase mandaralasefia deinsertar pieza, siempre
que el botén insertar pieza esté activo. A lavez, sevolveraaactivar lacinta que se ha parado con
unavelocidad de 250 mm/s.

El SCARA 1 primero colocaralas piezas cuadradas en la estanteria de izquierdaaderecha
en labalda de arriba. Una vez se encuentre llenala estanteria de arriba se procederd a colocar las
piezas en la cgja de la cinta 3, recogiendo las piezas en el mismo orden que se colocaron. El
SCARA 2 colocaralas piezas cilindricas en lacaja de la cinta 4 segun le vayan |legando.

El “Piloto pulsador marcha” estara apagado iniciamentey solo se desactivarasi se pulsa
“Pulsador paro” o la “Sefial mddulo de seguridad”; cuando las condiciones iniciales estén a ‘1°,
parpadeard; y cuando se pulse marcha, € piloto lucira fijamente.

El boton “Insertar pieza” solo podra ser activado tras pulsar marcha. Sin embargo, existiran
una serie de restricciones:

- Si hay unapiezaen €l sensor de fuentes no se podrainsertar otra pieza.
- Si el sistema no se encuentra en marcha no se podra insertar ninguna pieza.

Si durante el funcionamiento del modo automatico se pulsa “Pulsador paro”, la estacion
se detendra cuando termine de realizar la accion en la que se encuentre (las descritas en e modo
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manual movimientos). En e momento que se rearme, la estacion continuara desde el punto en e
gue se paro.

El “Piloto pulsador paro” se activara cuando se pulse el boton paro y se desactivara tras el rearme.

El diagrama de flujo que describa el proceso seré&:
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Seleccion modo

Marcha Velocidad cinta 1y 2 = 250
mm/s

automatico

Insertar pieza

¢La pieza es
cuadrada?

Mover SCARA 1 a la posicién
recoger pieza

¢El sensor 1 de

la cinta 2 detecta

una pieza?

Reset Empujador.

No

Activar Empujador.

¢La pieza
interrumpe el haz
del sensor 4 cinta 1?

¢El sensor 1 de
la cinta2 detecta
una pieza?

¢La pieza es
cuadrada?

Si Velocidad cinta 2 = 50 mm/s

Velocidad cinta 1 = 50 mm/s

¢La pieza deja de
interrumpir el sensor
1 de la cinta 2?

¢La pieza deja de
interrumpir el sensor
4 de la cinta 1?

Velocidad cinta 2 = 0 mm/s

Velocidad cinta 1 = 0 mm/s
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¢Esta el
SCARA 1
disponible?

El SCARA 1 se posiciona
para recoger la pieza de la
cinta 1

El SCARA 1 recoge la pieza de
la cinta 1

¢La pieza ya no
corta el haz de luz
del sensor 4 de la

Ainta 10

¢ Esta el
SCARA 2
disponible?

El SCARA 2 se posiciona
para recoger la pieza de la
cinta 2

Si

¢Hay hueco en la
estanteria de
arriba?

¢ El sensor 1
cinta 4
detecta una
caia?

Reponer Caja Circular

El SCARA 1 deja la pieza en la
balda de arriba de la estanteria.
Contador pieza cuadrada +1

sla

El SCARA 1 se devuelve la
pieza en la cinta 1

estanteria
esta llena?

Si
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Velocidad de la cinta 4 = 250 mm/s

El SCARA 1 se posiciona en la
primera pieza de izquierda a
derecha de la estanteria p ¢El sensor 1
cinta 3

detecta una ¢La caja interrumpe el

haz del sensor 2 cinta
4?

caja?

El SCARA 1 recoge la pieza
cuadrada de la estanteria

Velocidad de la cinta 4 = 0 mm/s
Contador de cajas circulares +1

Reponer Caja

¢Han finalizado Cuadrada

ambos
procesos?

El SCARA 1 deja la pieza en la
caja

¢NUmero de
piezas en la
caja cuadrada
=4?

Velocidad de la El SCARA 1 vuelve a la posicion de
cinta 3 = 250 mm/s reposo y vuelve a estar disponible

¢La caja ha pasado
el sensor 2 de la
cinta 3?

Velocidad de la cinta 3 = 0 mm/s
Contador de cajas cuadradas +1
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3.5. ERROR DE COMUNICACION

La estacion tiene una forma de actuar en la que, cuando la conexién entre la CPU y €
MCD se interrumpe, se activa la sefial “General.Error de comunicacion”. Las sefides
“MCD_Outputs.Bit_vida PLC” y “MCD_Inputs.Bit vida MCD” seran las que permitan
comprobar dicha conexién, ya que esta Ultima es e eco de la primera. Por tanto, s la
comunicacion entre e PLC y el MCD es correcta, la sefid Bit vida MCD tendra, en todo
momento, e mismo valor que Bit_vida PLC.
Inicialmente:

“General .Error de comunicacion” = “0°.
Si pasados 5 segundos, la conexién entre laCPU y el MCD no se establece:

“General .Error de comunicacion” - “1°.

En el momento que recupere la conexion, el valor de la sefial volvera a ‘0’.

3.6. SETA DE EMERGENCIA

Si se pulsa la seta de emergencia se debera parar los robots en la posicion en la que se
encuentren y poner lavelocidad de las cintas a 0.0 mm/s.

La unica forma de volver a poner en funcionamiento la estacién sera parando e MCD
(paravaciar laestacion) y pasando a STOP la CPU, para después iniciar ambos. En ese momento
sevolverdainiciar todo €l proceso.
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4. DESCRIPCION DE IMAGENES
4.1. IMAGEN DE INICIO

Se trata de laimagen més importante, ya que sobre €ella visualizaremos todas | as imégenes
del proyecto. Esta compuesta por dos ventanas de imégenes, cuya configuracién esla siguiente:

- La primera ventana de imagenes estara asociada a la imagen ‘Cabecera’ del proyecto.
Estara colocara en la parte superior de la imagen ‘Inicio’ y sus medidas seran: 80 de altura
x 800 de anchura.

- Lasegunda ventana de imagenes estara asociada a la imagen ‘Principal’ del proyecto. Se
colocarajusto por debajo de la ventana de imagenes anterior y sus medidas serén: 400 de
alturax 800 de anchura.

Por tanto, ambas imégenes se deberan gjustar a tamafio delaimagen Inicio, sintener partes
de laventanafuera de €ella, ni una por encima de la otra.

' _alacea

Ilustracién 18 - Ventanas de imagenes de la imagen 'Inicio’.
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4.2. IMAGEN DE LA CABECERA

La imagen ‘Cabecera’ ird colocada sobre la ventana de imagenes superior de la imagen
‘Inicio’. Para que la imagen se ajuste a la ventana, debera modificarse el tamafio de la imagen con

|as mismas medidas de la ventana: 80 de altura x 800 de altura.

Los logos de “Siemens” y “SpainSkills” se podran extraer de la libreria “Spainskills” que

se encuentraen € escritorio.

L os elementos que componen |a cabecera son:

Span Skils 2024 Nombre Alumne
- Plezas cuadradas Cajys Cuodcedes Piezas cixxwiares: Caps Cculares
SIEMENS 3
A | | / A | S
1 2 3 4 6 7 9 10
llustracion 19 - Imagen de la cabecera
Tabla 18 - Elementos de la imagen ‘Cabecera’.
Elemento Descripcion
Indica el modo de la estacion: ‘Manual Ejes’, ‘Manual Movs’ 0
1.- Modo ‘ Automatico’.

Aparecera cuando las condiciones iniciales estén OK y serearme.

2.- Logo Siemens

Insercién del logo de Siemens.
El logo se encuentraen lalibreria.

3.- NUmero de Piezas
Cuadradas

Indica el nimero total de piezas cuadradas procesadas.

4.- Nimero de Cgjas
Cuadradas

Indica el nimero total de cajas cuadradas.

5.- Fechay hora

Indicalafechay horaen tiempo red.

6.- NUmero de Piezas
Cilindricas

Indica el nimero total de piezas cilindricas procesadas

7.- Nimero de Cajas
Circulares

Indica el nimero total de cgjascirculares.

8.- Encabezado

Indica el nombre de la competicion: “Spain Skills 247, y el nombre
del participante.

9.- Logo SpainSkills

Insercion del logo de SpainSkills.
El logo se encuentraen lalibreria.

10.- Comunicacion
MCD

Indicas lacomunicacion con e MCD es correcta o no:
- Correctaa VERDE.
- Incorrecta parpadea a ROJO.

SIEMENS

© 2024 Spainskills
19— Control industrial
Péag. 37/ 49

MODULO I1: Programacién de dispositivos




SIEMENS D

ills

4.3. IMAGEN PRINCIPAL

La imagen ‘Principal’ ira colocada sobre la ventana de imagenes inferior de la imagen
‘Inicio’. A partir de ella se accedera al resto de imagenes del proyecto. De forma que la imagen
se guste ala ventana de imagen, su tamafio deberé ser modificado: 400 de ato x 800 de ancho.

Los elementos que componen la imagen ‘Principal’ son:

Ilustracion 20 - Imagen Principal

Tabla 19 - Elementos de la imagen ‘Principal’.

Elemento Descripcion
Al pulsar se accede a la imagen ‘ Automatico’.
Su color variaen funcion de la senal “Man/Auto’:
“Man/Auto” = ‘0’ - ROJO
“Man/Auto” =‘1’ > VERDE
2.- Imagen Generd de la | Imagen general delaestacion.
estacion Laimagen se encuentra en la carpeta del escritorio.
Al pulsar se accede alaimagen ‘Manual Ejes’.
3.- Boton modo Manua | Su color varia en funcion de la senal “Man/Auto”:
Ejes - “Man/Auto” = ‘0’>VERDE
“Man/Auto” =‘1" > ROJO
Al pulsar se accede a la imagen ‘Manual Movimientos’.
4.- Botén modo Manua | Su color varia en funcién de la sefial “Man/Auto”:
Movimientos - “Man/Auto”=°0" -> VERDE
“Man/Auto” = ‘1’ > ROJO

1.- Botén modo automético
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4.4, IMAGEN MODO AUTOMATICO

Desde la imagen ‘Automatico’ se accionara el modo automatico de la estacion. Se coloca
en la ventana de imagenes inferior de la imagen ‘Inicio’, por lo que su tamafio sera: 400 de alto
x 800 de ancho.

Los elementos que componen la imagen ‘Automatico’ son:

E Marcha m Cnla 2
m . Paro E Cnta 3

D E Centa &

=
Ilustracion 21 - Elementos de la imagen 'Automatico’ integracion total.
Tabla 20 - Elementos de la imagen 'Automatico'.
Elemento Descripcion

1.- Boton Inicio Al pulsar se accede a la imagen ‘Principal’.

Indicas se puede 0 no insertar piezaen laestacion.
2.- Boton insertar pieza - ‘0’ > ROJO.

‘1>’ > VERDE.

Indica el estado de paro:

3.- Circulo paro - ‘0’ > ROJO.
- 1’> VERDE.

Indicad estado de marcha:

4.- Circulo marcha - ‘0’ > ROJO.
‘1’ > VERDE.
5.- Velocidad cinta 3 Indicalavedocidad delacinta 3.
6.- Velocidad cinta 4 Indicalavedocidad delacinta4.
7.- Velocidad cinta 2 Indicalavedocidad delacinta 2.
8.- Velocidad cinta 1 Indicalavedocidad delacinta 1.
- Imagen general de la estacion.

9.- Imagen general de |a estacion Laimagen se encuentra en la carpeta del escritorio.
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4.5.IMAGEN MODO MANUAL MOVIMIENTOS

Desde la imagen ‘Manual Movimientos’ se accedera al modo manual movimientos de la
estacion, € cual estard separado en dos zonas. Laimagen va colocada en la ventana de imagenes
inferior de la imagen ‘Inicio’, por lo que su tamafio serd: 400 de alto x 800 de ancho.

Los elementos que componen la imagen ‘Manual’ son:

=

[

Ilustracion 22 - Elementos de la pantalla Manual Movimientos

Tabla 21 - Elementos de la imagen 'Manual Movimientos'.

Elemento Descripcion
1.- Boton Inicio Al pulsar se accede a la imagen ‘Principal’.
Al pulsar se activa el modo ‘Manual Movimientos’.
2.- Botdon Activar Modo | Su color varia en funcién de la sefial “Manual Ejes/Movs”:

Manual Movimientos - “Manual Ejes’Movs’:= ‘1’ > VERDE
“Manual Ejes’Movs™:= ‘0’ > ROJO

3.- Boton Zona Al pulsar se accede a la imagen ‘Manual Movs Gripper’.
Movimientos Robot Se trata de un botédn invisible que ocupa la zona roja de la
Gripper imagen.
4.- Imagen Zonas Estacion Lr;}zgg: en planta de la estacion con las zonas marcadas por
en planta Laimagen se encuentra en la carpeta del escritorio.
5.- Boton Zona | Al pulsar se accede a la imagen ‘Manual Movs Ventosa’.
Movimientos Robot | Se trata de un botédn invisible que ocupa lazona amarillade la
Ventosa imagen.

e ) © 2024 Spainskills
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4.6. IMAGEN MANUAL MOVIMIENTOS GRIPPER

Desde la imagen ‘Manual Zona Movimientos Robot Gripper’ se podrén activar todas las
sefial es correspondientes al modo manual de la estacion de lazona del robot SCARA 1 - Gripper.
Su tamario es 400 de alto x 800 de ancho.

Los elementos que componen la imagen ‘Manual Zona Movimientos Robot Gripper’ son:

Recoger F1 |

E[ MaowrCntac 1 y2 | | MayseCinta 3 :1
EL%«M&N%J | Rsponee G Cusd_ | =]

l 2 | ‘ Actvar Modo Marral Movs
— ) —
Ilustracion 23 - Elementos de la imagen Manual Zona Movimientos Robot Gripper

Tabla 22 - Elementos de la imagen Manual Zona Movimientos Robot Gripper.

Elemento Descripcion
1.- Botén Inicio Al pulsar se accede a la imagen ‘Principal’.
2.- Botén Zonas Al pulsar se accede a la imagen ‘Manual Movimientos’.

Al pulsar se activa el modo ‘Manual Movimientos’.
Su color varia en funcion de la sefial “Manual
Ejes’Movs”:
“Manual Ejes’Movs”:= ‘1’ > VERDE
- “Manual Ejes’Movs’:= ‘0’ > ROJO

3.- Boton Activar Modo Manua
Movimientos

4.- Botén Reponer Cgja Cuadrada | Al pulsar genera una caja cuadrada por la cinta3.

Al pulsar mueve el SCARA 1 ala posiciéon de dgjar la

5.- Boton Dejar Etanteriaarriba pieza en la estanteria en labalda de arriba.

Al pulsar mueve e SCARA 1 ala posicién de dgjar la

6.- Boton Dejar Estanteriaabajo. pieza en la estanteria en labalda de abgjo.

Al pulsar mueve e SCARA 1 a coger una pieza de la

/- Boton Dejar P1 Arriba- Cja estanteriaen labalda de arribay la dejaen lacaja.

Al pulsar mueve e SCARA 1 a coger una pieza de la

8- Boton Dgjar PLADYO- Caja | o verin en labaldade abajo y ladejaen lacaja,
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Al pulsar mueve € robot SCARA 1 acoger unapiezade

9.- Boton Recoger Pieza 1 lacinta 1.

Imagen de la Zona Gripper de la estacion.

10--Imagen Zona Gripper estacion Laimagen se encuentra en la carpeta del escritorio.

Al pulsar mueve la cinta 3 hasta la posicién del sensor 2

11. Boton Movimiento Cinta 3 delacintas.

12.- Botén Producto Cuadrado Rojo | Al pulsar genera una pieza cuadradarojaen lacinta 1.

Al pulsar mueve la cinta 1 hasta la posicién del sensor

13.- Boton Movimiento Cinta 1 fina delacinta Ll
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4.7. IMAGEN MANUAL MOVIMIENTOSVENTOSA

Desde la imagen ‘Manual Zona Movimientos Robot Ventosa’ se podran activar todas las
sefid es correspondientes al modo manual de la estacion delazonadel robot SCARA 2 - Ventosa.
Su tamario es 400 de alto x 800 de ancho.

Los elementos que componen la imagen ‘Manual Zona Movimientos Robot Ventosa’ son:

B Ty
m]mmcq‘csxj L' Mever Cinta 4 jm

@ L“ ummommum | peswamt | \
[ [ B

Ilustracién 24 - Elementos de la imagen Manual Zona Movimientos Robot Ventosa

Tabla 23 - Elementos de la imagen Manual Zona Movimientos Robot Ventosa.

Elemento Descripcion
1.- Boton Inicio Al pulsar se accede a la imagen ‘Principal’.
2.- Botdn Zonas Al pulsar se accede a la imagen ‘Manual Movimientos’.

Al pulsar se activa el modo ‘Manual Movimientos’.
Su color varia en funcion de la sefial “Manual
Ejes’Movs”:

“Manual EjessMovs”:= ‘1" - VERDE

“Manual Ejes’Movs”:= ‘0’ > ROJO

3.- Boton Activar Modo Manud
Movimientos

4.- Botén Dejar P2 Al pulsar mueve & SCARA 1 hastadejar unapiezaen la

caja.

5.- Botén Recoger P2 Al pulsar mueve el SCARA 1 hasta recoger una piezaen
lacinta 2.

6.- Boton Reponer Caja Circular Al pulsar genera unacajacircular por lacinta 4.

Al pulsar mueve e SCARA 1 ala posicion de dgjar la

5.- Boton Dejar Etanteriaarriba pieza en la estanteria en labalda de arriba.

Al pulsar mueve el SCARA 1 ala posicion de dgjar la

6.- Boton Dgjar Estanteria abajo. pieza en la estanteria en labalda de abgjo.

Al pulsar mueve la cinta 4 hasta la posicion del sensor 2

7. Botén Movimiento Cinta 4 )
delacinta4.
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8.- Boton Producto Cilindro | Al pulsar genera una pieza cilindrica amarilla en la cinta
Amarillo 1

- Imagen de la Zona Ventosa de la estacion.
9.-Imagen Zona V entosa estacion . I
Laimagen se encuentra en la carpeta del escritorio.

. o . Al pulsar mueve las cintas 1 y 2 hasta la posicion del
10. Boton Movimiento Cintas 1y 2 sensor final de lacinta 2.
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4.8. IMAGEN MODO MANUAL EJES

Desde la imagen ‘Manual Ejes’ se accederd al modo manual ejes de la estacion, el cual
estara separado en dos zonas. Laimagen va colocada en la ventana de imégenes inferior de la
imagen ‘Inicio’, por lo que su tamafio sera: 400 de alto x 800 de ancho.

Los elementos que componen la imagen ‘Manual Ejes’ son:

=]

l-‘-} \ Activar Mado Manual Ejes

] (2]

Ilustracion 25 - Elementos de la pantalla Manual Ejes

Tabla 24 - Elementos de la imagen Manual Ejes.

Elemento

Descripcion

1.- Boton Inicio

Al pulsar se accede a la imagen ‘Principal’.

2.- Botén Activar Modo
Manual Ejes

Al pulsar se activa el modo ‘Manual Ejes’.
Su color varia en funcién de la sefial “Manual EjesMovs”:
- “Manual Ejes’Movs’:= ‘0’ > VERDE
“Manual Ejes’Movs”:= ‘1’ > ROJO

3.- Botén Zona Ejes Robot
Gripper

Al pulsar se accede a la imagen ‘Manual Ejes Gripper’.
Se trata de un bot6n invisible que ocupa la zona roja de la
imagen.

4.- Imagen Zonas Estacion
en planta

Imagen en planta de la estacion con las zonas marcadas por
colores.
Laimagen se encuentra en la carpeta del escritorio.

5.- Botdon Zona Ejes Robot
Ventosa

Al pulsar se accede a la imagen ‘Manual Ejes Ventosa’.
Se trata de un botén invisible que ocupa lazonaamarillade la
imagen.
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4.9. IMAGEN MANUAL EJES GRIPPER

Desde la imagen ‘Manual Zona Ejes Robot Gripper’ se podran activar todas las sefiadles
correspondientes al modo manual de la estacién de la zona del robot SCARA 1 - Gripper. Su
tamario es 400 de ato x 800 de ancho.

Los elementos que componen la imagen ‘Manual Zona Ejes Robot Gripper’ son:

[ |sie 2 sasiessa | | 6o 1 0erechs |
4 ] [Siezumieds | | Be20eecte ) | 13 |
(2] Gemaimse) (s 5]
20 ] | suoi seipper | | taiar Geipper ]El

[(35] Rapers fince 1 50is)

Ilustracion 26 - Elementos de la imagen Manual Zona Ejes Robot Gripper

Tabla 25 - Elementos de la imagen Manual Zona Ejes Robot Gripper.

Elemento Descripcion
1.- Botén Inicio Al pulsar se accede ala imagen ‘Principal’.
2.- Botén Zonas Al pulsar se accede a la imagen ‘Manual Movimientos’.

3.- Botén Reponer Cagja Cuadrada | Al pulsar genera una caja cuadrada por la cinta3.

Al pulsar se activa el modo ‘Manual Ejes’.

4.- Botén Activar Modo Manua | Su color varia en funcion de la sefial “Manual Ejes/Movs”:
Ejes - “Manual EjeMovs’:= ‘0’ > VERDE

- “Manual Ejes’Movs’:= ‘1’ - ROJO

Al pulsar mueve lacinta 3 hastala posicion del sensor 2 de

5.- Boton Movimiento Cinta 3 ;
lacinta 3.

Al pulsar se activa 'y desactiva la herramienta del robot
6.- Boton Activar Herramienta SCARA 1 - Gripper.

Gripper - “gripper_grip”:= ‘0> - CERRADO - ROJO
“gripper_grip”:=‘1’> ABIERTO - VERDE

Al pulsar mueve € ge 3 del robot SCARA 1 — Gripper en

7.- Boton Gripper Eje 3 Derecha sentido positivo.
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8.- Boton Gripper Eje 3 1zquierda

Al pulsar mueve € ge 3 del robot SCARA 1 — Gripper en
sentido negativo.

9.- Boton Bajar Gripper

Al pulsar mueve € ge Z del robot SCARA 1 — Gripper
hacia abgjo.

10.- Botén Subir Gripper

Al pulsar mueve € ge Z del robot SCARA 1 — Gripper
hacia arriba.

11.- Boton Gripper Eje 1 1zquierda

Al pulsar mueve e ge 1 del robot SCARA 1 — Gripper en
sentido negativo.

12.- Boton Gripper Eje 1 Derecha

Al pulsar mueve d gje 1 dd robot SCARA 1 - Gripper en
sentido positivo.

13.- Boton Gripper Eje 2 Derecha

Al pulsar mueve el ge 2 del robot SCARA 1 — Gripper en
sentido positivo.

14.- Boton Gripper Eje 2 Izquierda

Al pulsar mueve € ge 2 del robot SCARA 1 — Gripper en
sentido negativo.

15.- Botén Producto Cuadrado
Rojo

Al pulsar genera una pieza cuadradarojaen lacinta 1.

16.-Imagen Zona Gripper estacion

Imagen de la Zona Gripper de la estacion.
Laimagen se encuentra en la carpeta del escritorio.

17.- Boton Activar Empujador

Al pulsar se activay desactiva el empujador delacintal.
- “empujador”:= ‘0’ > RECOGIDO -»> ROJO
- “empujador”:= ‘1’-> DESPLEGADO > VERDE

18.- Botén Movimiento Cinta 1

Al pulsar mueve lacinta 1l hastalaposiciéon del sensor fina
delacintal.
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4.10.  IMAGEN MANUAL EJESVENTOSA

Desde la imagen ‘Manual Zona Ejes Robot Ventosa’ se podran activar todas las sefides
correspondientes a modo manual de la estacién de la zona del robot SCARA 2 - Ventosa. Su
tamario es 400 de ato x 800 de ancho.

Los elementos que componen la imagen ‘Manual Zona Ejes Robot Ventosa’ son:

L2 g Wisaemany | 5 |

‘ Subis Ventoss || Sais mm|E
nMWW‘ [ol] wovcinaz [6] movcioas |

[oToronse pszaz []] mpsioaer (o] eponeccais |

4
(] ] (]

Acsnar Moda Manusl Ejes

Ilustracion 27 - Elementos de la imagen Manual Zona Movimientos Robot Ventosa

Tabla 26 - Elementos de la imagen Manual Zona Movimientos Robot Ventosa.

Elemento

Descripcion

1.- Botdn Inicio

Al pulsar seaccede a la imagen ‘Principal’.

2.- Botén Zonas

Al pulsar se accede a la imagen ‘Manual Movimientos’.

3.- Botén Activar Empujador

Al pulsar se activay desactiva el empujador delacintal.
“empujador”:= ‘0’ > RECOGIDO - ROJO
“empujador”:= ‘1’> DESPLEGADO - VERDE

Al pulsar se activa el modo ‘Manual Ejes’.

4.- Botdén Activar Modo | Su color varia en funcion de la sefial “Manual EjesMovs”:
Manual Ejes - “Manual EjessMovs”:= ‘0’ - VERDE
“Manual Ejes’Movs™:= ‘1’ - ROJO
Al pulsar se activa y desactiva la herramienta del robot
5.- Boton Activar | SCARA 2 - Ventosa

Herramienta Ventosa

- “vent_grip”:= ‘0> > CERRADO - ROJO
- “vent_grip”:= ‘1> ABIERTO > VERDE

6. Botén Movimiento Cinta4

Al pulsar mueve lacinta 4 hastala posicion del sensor 2 dela
cinta4.
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7.-lmagen Zona Ventosa
estacion

Imagen de la Zona Ventosa de la estacion.
Laimagen se encuentra en la carpeta del escritorio.

8.- Boton Reponer Cga
Circular

Al pulsar generaunacajacircular por lacinta 4.

9.- Boton Pieza 2 Cilindro
Amarillo

Al pulsar genera una piezacilindrica amarillaen lacinta 1.

10. Boton Movimiento Cinta
2

Al pulsar mueve lacinta 2 hastala posicion del sensor fina de
lacinta 2.

11. Boton Movimiento Cinta
1

Al pulsar mueve lacinta 1 hastala posicion del sensor final de
lacinta 1.

12.- Boton Ventosa Eje 1
|zquierda

Al pulsar mueve el ge 1 del robot SCARA 2 — Ventosa en
sentido negativo.

13.- Boton Ventosa Eje 1
Derecha

Al pulsar mueve € ge 1 dd robot SCARA 2 — Ventosa en
sentido positivo.

14.- Boton Ventosa Eje 2
|zquierda

Al pulsar mueve el ge 2 del robot SCARA 2 — Ventosa en
sentido negativo.

15.- Botdn Ventosa Eje 2
Derecha

Al pulsar mueve € ge 2 dd robot SCARA 2 — Ventosa en
sentido positivo.

16.- Botén Subir Ventosa

Al pulsar mueve € ge Z del robot SCARA 2 — Ventosa hacia
arriba.

17.- Boton Bgjar Ventosa

Al pulsar mueve € ge Z del robot SCARA 2 — Ventosa hacia
abgjo.
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La ventana de imégenes permite representar otras iméagenes del proyecto sobre la imagen
actual. De esta forma, se podra relacionar cada ventana de imagen con una imagen especifica, la
cual esta configurada y personalizada con todas las herramientas que uno quiera. Por tanto, las
ventanas de imégenes serdn dinamicas, ya que podran variar su imagen en caso de que, por
gjemplo, con un boton nos dirija a otraimagen del proyecto.

En nuestro proyecto, la imagen “Inicial” sera la que contenga las ventanas de iméagenes, dos en
este caso:

- La primera estara destinada a la imagen “Cabecera” del proyecto. Esta ventana de imagen
serafija, yaque no variara su imagen.

- La segunda estara destinada, en primera instancia, a la imagen “Principal” del proyecto.
Mediante diferentes elementos (botones, interruptores...) se podrd variar la imagen de esta
segunda ventana de imagen. Por tanto, la segunda ventana de imagen serd dindmica

El icono que permite acceder a la ventana de imagenes se encuentra en ‘Herramientas’ =
‘Controles’ = ‘Ventana de imagen’ (marcado con un circulo azul). Arrastrando el icono a una
imagen, aparecerd una ventana de imagen con un cabecero. Las propiedades, situadas en la parte
inferior (marcado con un circulo rojo), nos permitiran asociar la ventana de imagen a unaimagen
del proyecto, asi como modificar diferentes caracteristicas como la apariencia, el tamafio y la
posicién, entre otras.
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llustracion 1: Vision general de las ventanas de |magenes.

La configuracién de la ventana de imagenes serala siguiente:

- El primer paso serd modificar sus propiedades relacionadas con la apariencia. Para
eliminar e encabezado y otros aspectos de la ventana, haciendo click sobre ella, en
‘Propiedades’ > ‘Apariencia’ = ‘Ajustes de ventana’ > ‘Valor estatico’, se debera
seleccionar la casilla ‘Ninguno’. El resultado serd una ventana completamente en blanco.
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llustracion 2: Apariencia de una ventana de imagenes.

- El segundo paso serd configurar sus propiedades de tamafio y posicion. Al agregar una
imagen nueva, €l tamafio por defecto es 480 de altura x 800 de anchura (esta caracteristica

se puede ver en las propiedades de tamafio y posicion de la imagen). De esta forma,

sabiendo e tamafio de la imagen, se podra configurar e tamafio y la posicion de las
ventanas de imégenes. Haciendo click de nuevo sobre la imagen, en ‘Propiedades’ >
relacionados con esta
propiedad: ‘altura’, ‘anchura’, ‘arriba’ y ‘izquierda. Los dos primeros relacionados con el
tamafio y los dos ultimos, con la posicion. La medida de cada ventana de imagenes se

‘Tamafio y posicion’, se pueden ver los diferentes aspectos

encuentra detallada en el documento principal.
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llustracién 3: Tamafio y posicion de una ventana de imagenes.

- El tercer y Ultimo paso, serarelacionar la ventana de imagenes con laimagen del proyecto
gue se desea ver en ella. Para ello, en ‘Propiedades’ = ‘General’ - ‘Imagen’ - ‘Valor
estatico’, haciendo click sobre los tres puntos, aparece una ventana donde se podra
seleccionar laimagen del proyecto.
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[lustracion 4: Imagen asociada a una ventana de imagenes.
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Mediante el proceso de dinamizacion, en runtime se modifican propiedades de objetos de
imagen e imégenes en funcién de otro valor. El origen de esta modificacion de valores se
denomina “Tipo de dinamizacion”. Para este proyecto en particular se usard una dinamizacion de
tipo “Variable”, lacua determinarael valor de la propiedad en funcion del valor de unavariable.

A continuacion, se muestra paso a paso € proceso de dinamizacion de un interruptor y un boton:

- Dinamizacion del estado alternativo de un interruptor:
Para modificar € estado de un interruptor, en funcion de una variable, serd necesario
dinamizar el “Estado Alternativo” (‘Propiedades’ = ‘General’ = ‘Estado alternativo). Al
seleccionar el tipo de dinamizacion “Variable”, aparecera una ventana a la derecha de las
propiedades llamada “Variable” donde se podra configurar €l proceso:
e AreadeProceso: seadjuntaralavariable quevaamodificar e estado del interruptor
en funcioén de si vale ‘0’ o ‘1°.
e Area de Tipo: se seleccionara el Tipo “Bit individual” (si la variable que modifica
la herramienta es de tipo Bool, € bit individual esel 0), de formaque e interruptor
cambie su estado con € valor delavariable.
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Ilustracion 5: Dinamizacion del estado alternativo de un interruptor.

- Dinamizacién del color de fondo de un botén:
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En este caso, paramodificar € color de un boton en funcién de una variable se debera
dinamizar la propiedad: “Color de fondo” (‘Apariencia’). Seleccionado el tipo “Variable”

aparecerala misma ventana que en el caso anterior, donde se debera afadir lavariable y

configurar €l tipo:

FALABANTINUSL S WE

Area de Proceso: se adjuntaré la variable que vaamodificar € color de fondo del

boton en funcién de si vale ‘0° o “1°.
Area de Tipo: se seleccionara el tipo “Bit individual”. De esta forma, se podra
modificar €l color del botén en funcion del valor delavariable.
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llustracion 6: Dinamizacion del estado alternativo de un botén.
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5.1. Instrucciones de trabajo del médulo lll

Duracion: 1 horas

Documentacion:

Para la realizacion de la prueba se entregara:

Descripcidon detallada del proceso automatizado industrial,
conjuntamente con la relacion de simbolos y componentes.
El proceso quedara ilustrado para dar mas claridad al
funcionamiento del proceso

Notas

importantes:

El competidor se podrd tomar un tiempo maximo de 10
minutos para estudiar el funcionamiento del proceso,
pudiéndolo poner en marcha tantas veces lo crea
conveniente, pasado ese tiempo comenzara el proceso de 45
minutos para la resolucion de la prueba.

El competidor debe detectar una tras otra las 5 pruebas
provocadas por el jurado.

Tan solo puede haber una unica averia producida en cada
momento.

El orden de provocacién de averias sera ordenado e igual
para todos los competidores iniciandose por la averia
marcada como primera.

El competidor puede renunciar a cualquier averia, solicitando
que se le provoque la siguiente, pero en ningun caso podra
volver a esta.

El competidor a la vista del jurado indicara en la hoja del
esquema eléctrico de este documento la averia detectada.
Cuando el competidor haya finalizado la deteccion de las 5
averias y si todas ellas han sido correctas podra volver al
puesto de trabajo de la competicion para continuar con el
proyecto principal, en caso contrario el competidor debera
esperar a que se cumpla la hora estipulada para este modulo
antes de incorporarse de nuevo al puesto de trabajo.

Pasado el tiempo maximo de una hora, el competidor debe
abandonar la realizacion de éste mdodulo e incorporarse de
forma inmediata a su puesto de trabajo para continuar con el
proyecto principal

Evaluacion:

La prueba estara calificada sobre un total de 15 puntos.

Cofinanciado por
la Union Eurcpea
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La evaluacion del ejercicio se realizara en funcion del numero de fallos
que se haya logrado detectar en el tiempo maximo establecido.

La explicacion de los fallos se hara en inglés para evaluar la competencia
linguistica.

5.2 Criterios de evaluacion relacionados con el moédulo lll

D | Deteccion de fallos

v" Se ha llevado a cabo de forma correcta y se han

identificado los fallos individuales introducidos en el
circuito de control, empleando para ello Unicamente
las herramientas proporcionadas.

Se han anotado los fallos sobre el esquema
eléctrico o plantilla proporcionada a tal efecto.

El competidor ha realizado con suficiente
competencia linguistica en el idioma inglés la
comprension de las instrucciones y la transmision
de preguntas y resultados al jurado.

Cofinanciado por
Ia Union Eurcpea

PLAN DE PRUEBAS. 19 -CONTROL Pagina 119 de 147
INDUSTRIAL SPAINSKILLS 2024




SIEMENS D

1. REGULATION OF PH AND TEMPERATURE IN A HEATED SWIMMING POOL

The relay logic-based process aims to automate the operation for regulating the pH and temperature of a
heated pool system.
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1.OPERATION

A sewage treatment plant connected to a three-phase motor mixes two liquids (sodium carbonate
and sodium bisulfate), which are respectively pH increaser and reducer, contained in separate tanks.

The two components mentioned before are sent by gravity, after opening the corresponding
solenoid valves, normally closed, to a third mixing tank.

The dosing amount of each component will be determined by the selected time setpoint. They will
remain in the mixer, regulating the pH, until a certain water temperature is reached. When this happens, the
mixture will be agitated at higher speed for the time we consider necessary for the mixture to cool down.
After this time, the finished product exits the mixing tank to the next process.

1.1.1. Description of the operation:

* Pressing the start button -3S1 will initiate the process:

+ Solenoid valve Y1 will open, allowing the pH increaser to flow into the mixing tank. Manually activating
the pH level sensor -3B4, which detects that the tank is starting to fill, starts the mixing motor at
slow speed (pH regulation).

* When we have the preset amount of pH increaser, controlled by timer -4KT1, it will close solenoid
valve Y1 and open Y2, allowing the pH reducer liquid to flow into the mixer.

* When we have the desired amount, timer -4KT4 will close solenoid valve Y2. At the same time, resistor
R will be connected until reaching the optimal process temperature, which will be simulated by
manually pressing the temperature sensor button -3B3. Upon reaching the desired temperature,
the resistor will be disconnected, and the motor will switch to a high mixing speed to cool down the
mixture (temperature regulation). The mixture will cool for a time determined by timer -5KT2. After
this time, and when the temperature probe confirms that the mixture has cooled (by manually
releasing button -3B3), solenoid valve Y3 will open, and the product will pass to a storage tank,
considering the process optimal.

* When the pH level sensor detects that the tank is empty (manually deactivate pH level sensor -3B4),
solenoid valve Y3 will close, and it will be ready for the next process.

« If we want to stop the operation at any time, we will press the stop button -3S2 or the emergency
button -1S7.

1.1.2. Component Legend:

SO - Main Switch 3KM7 - Slow Mixing Motor

3S1 - Start Button 5KM1 - Fast Mixing Motor

1S7 - Emergency Button 4KM3 - Solenoid Valve 1 (Y1)

3S2 - Stop Button 4KM5 - Solenoid Valve 2 (Y2)

3B4 - Level Detector 5KM3 - Resistor (R)

3B3 - Temperature Probe 5KMS5 - Solenoid Valve 3 (Y3)

e
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6.1. Instrucciones de trabajo del médulo IV.

Duracion: 4 horas

Documentacion:

Para la realizacion de la prueba se entrega:

Descripcion detallada del proceso automatizado industrial,

conjuntamente con la relacién de simbolos y componentes.

Notas
Importantes

El participante al finalizar el ejercicio, archivard el proyecto
completo del STEP 7 V19 (TIA Portal) en la carpeta “Médulo IV’
del directorio SPAINSKILLS con el nombre “M_IV”.

Realizar el programa necesario para que la estacion presente el
funcionamiento que se detalla posteriormente.

Se podré realizar el programa utilizando cualquiera de los lenguajes
de programacion descritos en la norma IEC61131-3.

Cualquier nota, aclaracion o comentario sobre el ejercicio realizado
se deberd hacer en las hojas en blanco de este documento.

Se guiara al participante donde ha errado en moédulos previos, para
que pueda realizar la correcta integracién. En ningun caso, se
realizaran modificaciones de puntuacion, en las pruebas
previamente evaluadas (Modulo I, 11y 111).

Evaluacion:

« La prueba estara calificada sobre un total de 15 puntos.

* La evaluacion del ejercicio se realizara en base a aspectos totalmente
objetivos del funcionamiento de la estacion a automatizar.

6.2. Criterios de evaluacion del moédulo IV.

IV | Puesta en marcha del v' Se ha realizado la puesta en marcha correcta del

conjunto

conjunto, simulando el funcionamiento de este
mediante las herramientas software
proporcionadas y comprobando la integracién de
los diferentes sistemas que lo componen.

Cofinanciado por
Ia Union Eurcpea
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SIEMENS 2D

1. PUESTA EN MARCHA DEL CONJUNTO

ST1612C - 1PN HMIMTP 700 Unided PN
Nomibra digpositivo. PLC 1 Nombra da dispocitive: HMI_!

Varisdor SINAMICS 5210 PN
Noenbee de disoositve: Deave unit_1

Mator sincrona 1FK2
Nombea de dispositive: Motor_1
Redarencla: 1FK2102-1AGHe-xMux

PC STATION

llustracion 1 - Diagrama de interconexion.

Cooperates £ . © 2024 Spainskills
with Education .
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SIEMENS

2. RELACION DE ENTRADASA UTILIZAR

2.1. ENTRADASMCD

3

Spainskills

Tabla 1 - Entradas MCD: MCD_Inputs

Simbolo Tipode Accion
dato

Sensor cintal Bool I?etectael pgso delapiezapor € sensor del
- final delacinta 1.

Sensor Ginta2 Bool I?etectael pgso delapiezapor & sensor del
- final delacinta2.

Sensor Ginta3 Bool I?etectael pgso delapiezapor & sensor del
- final delacinta 3.

Sensor cintad Bool I?etectael pgso delapiezapor € sensor del
- final delacinta4.

Sensor_fuente. piezas Bool Detgda gue se ha colocado una pieza a

comienzo delacinta 1.

. Detecta que se ha colocado una cga
Sensor_fuente_caja_cuad Bool cuadradaa comienzo delacinta 3.
Sensor_fuente caja circ Bool peteda que se ha col ogado una caa

circular al comienzo delacinta4.
Sensortipo,_alto Bool I?etecta el paso de una pieza alta por la
cintal.
Sensor_tipo_bajo Bool Detectael pasp de unapiezapor € segundo
sensor delacinta 1.
Sensor_tipol, azu Bool [?etecta e paso de una pieza azul por la
cintal.
Gripper_act_gjel Redl Posicion actual del SCARA 1desuegel.
Gripper_act_gje2 Redl Posicion actual del SCARA 1desuge?2.
Gripper_act_gje3 Real Posicion actual del SCARA 1desuege3.
Gripper_act_ejeZ Redl Posicion actual del SCARA 1desuegeZ.

. Sensor definal de carreraque detectapieza
Gripper_Feedback Bool en laherramientadel SCARA 1.
Vent_act_gel Redl Posicion actual del SCARA 2desu gel.
Vent_act_ge2 Redl Posicion actual del SCARA 2 desu ge 2.
Vent_act_geZ Red Posicion actual del SCARA 2desugeZ.

Sensor gque detecta pieza en la herramienta
Vent_Feedback Bool del SCARA 2.

Sefid que indica con un bit de vida
Bit_vida MCD Bool (parpadeo) que la comunicacion entre e

SW MCD vy & PLC escorrecta

SIEMENS
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2.2. SALIDASMCD

3
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Tabla 2 - Salidas MCD: MCD_Outputs.

Simbolo Tipo dedato Accién
Piezal roja Bool Inserta pieza cuadrada rojapor lacinta 1.
Piezal azul Bool Inserta pieza cuadrada azul por lacinta 1.
Pieza2 Bool Inserta piezacilindrica por lacinta 1.
Cagja cuad Bool Inserta una caja cuadrada por lacinta 3.
Cgja circ Bool Inserta unacagacircular por lacinta4.
Vel _cintal Redl Velocidad delacinta 1.
Vel_cinta2 Redl Velocidad delacinta 2.
Ve _cinta3 Redl Velocidad delacinta 3.
Ve _cintad Redl Velocidad de lacinta 4.
. : Posicién a la que se mueve d ge 1 dd
Gripper_ang_gjel Redl SCARA 1
: . Posicion a la que se mueve € ge 2 dd
Gripper_ang_gje2 Red SCARA 1.
. . Posicién a la que se mueve € ge 3 de
Gripper_ang_egje3 Red SCARA 1.
. Posicién a la que se mueve & €e Z de
Gripper_posZ Redl SCARA 1.
Grioper ari Bool Activar o0 desactivar la herramienta del
PREL_OAP SCARA 1.
: Posicion a la que se mueve € e 1 de
Vent_ang_gel Red SCARA 2.
. Posicién a la que se mueve € ge 2 de
Vent_ang ge2 Redl SCARA 2.
Posicion a la que se mueve € e Z de
Vent_posZ Redl SCARA 2.
Vent ari Bool Activar o0 desactivar la herramienta del
—grip SCARA 2.
Sefid que envia @ MCD, bhit de vida, €
Bit_vida PLC Bool autbmata para que compruebe que hay
comunicacion entre ambos.
Vaciado_Estanteria Bool Sgnal gue enviaal MCD laorden de quitar las
piezas de la estanteria.

SIEMENS
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2.3. ENTRADAS ENTRENADOR

Tabla 3 - Entradas Entrenador

. Tipode | Direccion .
Simbolo dato PLC Accién
Sefia segura seta de emergencia:
Sefial médulo seguridad Bool E0.0 - Seguridad OK - “1°.
- Seguridad no OK - “0’.
Pulsador rearmeaarmas | Bool EO.1 Sefia para acusar losfallos.
Sefial alimentacion del variador:
Disyuntor variador cinta | Bool E0.2 - 24V > ‘L.
- 0V->-0.
Sefial de estado médulo de selectividad:
Sefial fusible electrénico Bool EO.3 - ‘1’ - Correcto.
- ‘0’ = Incorrecto.
Pulsador marcha Bool EO0.4 En modo automético, arranca € proceso.
En modo automatico, detiene la estacion
Pulsador paro Bool E0.5 unavez hayallegado a punto configurado.
. g » Selecciona e modo de funcionamiento de
ector modo manual — |la estacion:
automatico Bool E0.6 - Automético > ‘1°.
- Manua =2 ‘0.
I o Sefia para smular que el cuadro tenga la
nterruptor Puerta uerta abierta o cerrada:
Abierta Bool E07 | P et 1
- Cerada-> ‘0.

2.4. SALIDASENTRADOR

Tabla 4 - Salidas Entrenador.

. Tipode | Direccidn -
Simbolo dato PLC Accion
Piloto modulo de : :
sequridad Bool A0.0 Indica estado de la seta de emergencia.
Piloto pulsador marcha Bool AO.L Indicael estado delamaguina, arrancada o
espera para arranque.
: Indicas se haredizado unaparadaosi se
Piloto pulsador paro Bool A0.2 esta ejecutando la misma,
Sefia balizarojo Bool A0.3 Indicas hay errores en la estacion.
Sefial baliza &mbar Bool AO4 Indica que la estacion estd en modo
manual.
Sefial balizaverde Bool AOS Indlcaqtfe_zlaeﬂacmn estaen modo manual
0 automatico.
Piloto selector Bool AO6 Indica e modo en el gque se encuentra la
Man/Auto ' estacion.
Piloto Puerta Abierta Bool AQ0.7 LE(:\E% cuando esta abierta la puerta del

© 2024 Spainskills
19 — Control industrial
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2.5. BLOQUESDE DATOS
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Tabla 5 - Bloque de datos General_DB

Simbolo Tipo de dato Accion
Modo Manual/Auto Bool ictlva fel. mO(‘io’de funcionamiento: Manual (‘0’) o
utomatico (‘1°).
Selecciona el modo de funcionamiento del modo
Manual EjesMovs Bool manual: Manual Ejes (‘0’) o Manual Movimientos
(G 1 ’).
Modo String !ndlca el,m(?do de fgqm cznamlento de la estacion:
Manual’ o ‘Automatico’.
Numero Piezal Int Cuenta_ el nimero total de piezas cuadradas
- producidas.
Numero Pieza? Int Cuenta_ el nimero total de piezas cilindricas
- producidas.
Num_Cajas Cuad Int Cuenta_ el nimero total de cgjas cuadradas
producidas.
Num_Cajas Girc Int Cuenta_ el nimero total de cgjas circulares
producidas.
Fechay hora Date And_Time Indicalafechay lahoraactual.
Indicasi lacomunicacion con el MCD es correcta o
no:
Error_Coms Bool _0" > Correcta
- ‘1’ = Incorrecta
Insertar Pieza Bool Sefial que a estar activaindica que se desean
- insertar piezas.
Manual Vaciado Bool Activa e vaciado dela estacion.

Pedidos Cuadrados

Array[1..5] of Int

Array en € que guardalos distintos pedidos de
piezas cuadradas rojas y azules.

- ‘0’ = No hay pedido

- ‘1’ = Pedido Lote Piezas Rojas

- ‘2> = Pedido L ote Piezas Azules

Pedidos_Cilindros

Array[1..5] of Int

Array en € que guardalos distintos pedidos de
piezas cilindricas.

- ‘0’ = No hay pedido

- ‘1> = Pedido Lote Piezas Amarillas

FIFO/LIFO

Bool

Al pulsar se selecciona s € siguiente pedido
se coloque segun la estrategia FIFO o LIFO.
- “FIFO/LIFO”:= ‘0’ > FIFO
- “FIFO/LIFO”:= ‘1’ - LIFO

SIEMENS
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Tabla 6 - Manual_Ejes DB

Simbolo

Tipo dedato

Accion

reponer_P1_Roja

Bool

Generauna pieza cuadradarojaen lacinta 1.

reponer_P1_Azul Bool Genera una pieza cuadrada azul en lacinta 1.

reponer_P2 Bool Generaunapiezacilindricaen lacinta 1.

Mov_Gripper_Baar Bool Bajad brazo del SCARA 1 - Gripper.

Mov_Gripper_Subir Bool Sube € brazo del SAARA 1 - Gripper.

Activar_Gripper Bool Activalaherramientadel SCARA 1 - Gripper.

Mov_Ventosa Bajar Bool Bajad brazo del SCARA 2- Ventosa.

Mov_Ventosa Subir Bool Sube el brazo del SAARA 2- Ventosa.

Activar_Ventosa Bool Activalaherramientadel SCARA 2- Ventosa.

Mov Cinta 1 Bool M ueye la EI ntal hagta que,(’jej ade detectar piezaa
través del “sensor cinta 1

Mov Cinta2 Bool M ueye la EI nta 2 has.ta quefiej ade detectar piezaa
través del “sensor cinta 2

Mov Cinta3 Bool M ueye la EI nta3 hagta que,(’jej ade detectar piezaa
través del “sensor cinta 3

Mov Cintad Bool M ueye la EI nta4 has.ta quefiej ade detectar piezaa
través del “sensor cinta 4

GripperEjel_Der Bool M ueve e gelde SCARA 1 - Gripper en sentido
positivo.

GripperEjel._Izq Bool M ueve el geldel SCARA 1 - Gripper en sentido
negativo.

GripperEje2_Der Bool Mugye e ge2de SCARA 1 - Gripper en sentido
positivo.

GripperEje2_Izq Bool Muev_e el ge2del SCARA 1 - Gripper en sentido
negativo.

GripperEje3_Der Bool Mugye el ge3dea SCARA 1 - Gripper en sentido
positivo.

GripperEje3_Izq Bool Muev_e el ge3 del SCARA 1 - Gripper en sentido
negativo.

VentosaEjel_Der Bool M ueve el geldd SCARA 2 - Ventosaen sentido
positivo.

VentosaEjel._Izq Bool M ueve el gelde SCARA 2 - Ventosaen sentido
negativo.

VentosaEje2_Der Bool M ueve e ge2dea SCARA 2 - Ventosaen sentido
positivo.

VentosaEje2_Izq Bool M ueve el ge2del SCARA 2 - Ventosaen sentido
negativo.

reponer_caja_cuad Bool Genera una caja cuadrada en la cinta 3.

reponer_caja circ Bool Generaunacajacircular en lacinta4.

Empujador Bool Activael empujador delacintal
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Tabla 7 - Manual_Movs DB

Simbolo Tipo de dato Accion
reponer_P1 Roja Bool Generauna pieza cuadradarojaen lacinta 1.
reponer_P1_Azul Bool Genera una pieza cuadrada azul en lacinta 1.
reponer_P2 Bool Generaunapiezacilindricaen lacinta 1.
reponer_caja_cuad Bool Generauna caja cuadrada en lacinta 3.
reponer_caja circ Bool Generaunacajacircular en lacinta4.
Muevelascintas 1y 2y clasificalas piezas hasta
Mov_Cintasl Bool gue deja de detectar una pieza através de los
sensores “sensor cinta 1" o “sensor cinta 2"
Mov Cinta3 Bool M ueye la EI nta3 hasFa quefiej ade detectar piezaa
- través del “sensor cinta 3
Mov_Gintad Bool M ueye la EI nta 4 hasFa que,()jej ade detectar piezaa
través del “sensor cinta 4
Mueve el SCARA 1 - Ventosa hastalaposicion de
vent_recoger Bool recoger pieza, coge unapiezas hay y vuelve a
subir.
Mueve el SCARA 1 - Ventosa hastalaposicion de
vent_dejar Bool dejar piezay ladejaen e hueco libre delacaa
circular.
Mueve el SCARA 2 — Gripper hastala posicion de
gripp_recoger Bool recoger pieza, coge unapiezas hay y vuelve a
subir.
Mueve el SCARA 2 — Gripper hastalabadade
gripper_dejar_caja_azul Bool abajo de la estanteria, coge unapiezay lallevaala
caja cuadrada.
Mueve el SCARA 2 — Gripper hastalabadade
gripper_dejar_caja roja Bool arribade la estanteria, coge unapiezay lallevaala
caja cuadrada.
oo deiar est ariba Bool Mueve el SCARA 2 — Gripper hastalabadade
gripp_deyar_es arribade la estanteriay s tiene una piezaladeja.
aripp_deiar_est_abajo Bool Mueve el SCARA 2 — Gripper hastalabadade

abajo de la estanteriay s tiene una piezala deja.

SIEMENS
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2.6. TABLASDE POSICIONES
Tabla 8 - Posiciones SCARA 1.

Ejel Eje2 Eje3 Ejez

SCA Rﬁ,iii‘;"g cion 0.0 0.0 0.0 130.0
SRS | gy | w0 | me | S
ST | s | ms | me | e
Sy | mo | me | g
N s | 20 o %0 | o merm600
N | 28 765 70| o merm600
coaiannba | 29 00 00 | cope pesasoo
coaianmpa | 60 00 00 | o peraioo
comaianmn | 90 00 00 | o pezamo
coaianmpa | 24O 00 00 | coge pesasoo
comeiantgo | oM 40 00 | oger pera0o
coaaiando | 50 40 00 | e pera00
coeaiantdo | 00 40 00 | e ern00
comeiango | 40 20 00| e 00

Tabla 9 - Posiciones SCARA 2.

Ejel Eje2 EjeZ

SCARA 2 posicidninicia 0.0 0.0 100.0
SCARA ; ;;ogi dade 1072 510 C,(A) gr;r be;a}g(?fo
SCARA 2 Pos 1 dejar caja 108.0 44,0 s;g:)i aljgc;%
SCARA 2 Pos 2 dejar caja 98.0 -39.0 [':j:‘:)i ;2%%

SIEMENS

MODULO IV: Puesta en marcha del conjunto

© 2024 Spainskills
19 — Control industrial
Pag.9/18



SIEMENS D

Tabla 10 - Posiciones maximas y minimas de |os gjes de |os SCARA

MIN MAX
SCARA 1Ejel -120.0 120.0
SCARA 1Eje2 -120.0 120.0
SCARA 1Eje3 0.0 360.0
SCARA 1EjeZ 10.0 140.0
SCARA 2Ejel -120.0 120.0
SCARA 2Eje2 -120.0 120.0
SCARA 2EjeZ -5.0 110.0

A . f © 2024 Spainskills
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A lahoradeintegrar el PLC se deberdn contemplar dos situaciones nuevas:
- Sdidadecgasrojas, azulesy amarillas.
- Vaciado tras parada de emergencia.

3.1. SALIDA ALEATORIA DE PIEZASROJAS, AZULESY AMARILLASY PEDIDOS

En todos los gercicios y pruebas anteriores, la pieza cuadrada que salia por lacintal era
siempre de color rojo. Sin embargo, en este caso para € tendremos tres tipos de pieza:

- Piezacuadradaroja > “MCD_OUTPUT piezal roja”
- Piezacuadrada azul > “MCD_OUTPUT piezal azul”
- Piezacilindricaamarilla=> “MCD _OUTPUT pieza2”

De estaforma, €l objetivo serd llenar una caja con piezas del mismo color en funcién de un
pedido. Estas piezas saldrén seguin se elijaen el HMI y se procesaran segln su tipo.

Para ello, se afiade una sefid nueva al DB “MCD _Inputs” llamada “Sensor_tipol azul”
(se puede ver enla Tabla 1jError! No seencuentra el origen delareferencia.). Sera el sensor
2delacintal e queidentificardtambién el color delapieza, de forma que:

- Silapieza es de color azul: “MCD_Inputs.sensor_tipol_azul” = 1.
- Silapiezaesdeotro color: “MCD_Inputs.sensor_tipol azul” = 0.
Cuando la pieza aparezca por lacintay € sensor detecte su tipo:

- Silapiezaescuadraday hay hueco en la estanteria, el SCARA 1 se posicionaray cogera
lapiezaparadearlaen laposicion correspondiente. Labaldade arriba seraparalas piezas
rojasy labaldade abajo paralas piezas azules.

- Cuando la estanteria de alguno de los colores esté completa se procedera arecogerlas y
colocarlas en la cgja cuadrada de la cinta 3.

- Silapiezaescilindrica, se pararalacinta 2 cuando la piezallegue a sensor 1 delacinta
2.

Para los contadores se seguira € mismo proceso que en e modulo Il. Las piezas cuadradas
azules se contardn como piezas cuadradas al igual que las rojas.

3.2.VACIADO TRASPARADA DE EMERGENCIA

Cuando se redlice una parada de emergencia, la estacion debera detenerse como lo hacia
anteriormente. Sin embargo, ahora en esta prueba, tras pulsar lasetaen € modo ‘Automatico’, se
debera rearmar para después vaciar laestacion de todas las piezasy cajas.

Para activar la funcidon Vaciado, el selector “Modo Man/Auto” debera encontrarse en
manual y en el HMI se debera pulsar el boton “Vaciado”.

Para vaciar € sistema primero se debera comprobar que los robots SCARA no tengan
ninguna pieza agarrada con la herramienta y vuelvan a reposo. Si tienen una pieza en su
herramienta, se procederda dgjarlaen lacinta 1l o 2, segin corresponday volveran alaposicion
de reposo.

A continuacién, se activaran las cintas durante 15 segundos para descartar todas | as piezas
y cgas que se puedan encontrar en ellas. Para vaciar la estanteria se activara la sefial
“MCD_OUTPUT.vaciado estanteria’ durante el mismo tiempo.

© 2024 Spainskills
19 — Control industrial
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Unavez se haya completado el proceso de vaciado, se reiniciaran todos los contadores y
yase podracontinuar con €l proceso. Durantetodo este periodo labalizaambar deberamantenerse
encendida sin parpadear y la baliza verde apagada.

4 . f © 2024 Spainskills
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4. INTEGRACION HMI

En cuanto a la integracion de HMI, se deberan realizar una serie de cambios en varias
imagenes debido alas nuevas situaciones en laintegracion del PLC.

4.1. IMAGEN PRINCIPAL

En esta imagen se afiadiran dos botones Ilamados “Avisos” y “Estados”, €l cua nos
[levaran a una nueva imagen llamada “Avisos” y “Estados” (se explican a continuacion).

Por tanto, los elementos que compondrén ahora laimagen seran:

Spain Skils 2024 [ 41317024 6:48:44 PM ] Norriare Aumeo
Medo Frease cuad racle Cajon Cusceacian Paza circolares Cojaz Gozularwn
= | SIEMENS | "™, s ; 0 N

[lustracion 2 - Imagen Principal

Tabla 11 - Elementos de la imagen ‘Principal’.

Elemento Descripcion

Al pulsar se accede a la imagen ‘Automatico’.

Su color varia en funcion de la sefial “Man/Auto”:
- “Man/Auto” = ‘0’ > ROJO
- “Man/Auto” = ‘1" > VERDE

2.- Bot6n Avisos Al pulsar se accede a la imagen ‘Avisos’.

Al pulsar se accede a la imagen ‘Manual Ejes’.

Su color varia en funcion de la sefial “Man/Auto”:
- “Man/Auto” = ‘0’ > VERDE

“Man/Auto” = ‘1’ > ROJO

1.- Botén modo automético

3.- Botdn modo Manual Ejes

4.- Bot6n Estados Al pulsar se accede a la imagen ‘Estados’.
5.- Imagen General de la | Imagen genera delaestacion.
estacion Laimagen se encuentra en la carpeta del escritorio.

Al pulsar se accede a la imagen ‘Manual Movimientos’.
6.- Boton modo Manual | Su color variaen funcion de la sefial “Man/Auto”:
Movimientos - “Man/Auto” = ‘0’ > VERDE

- “Man/Auto” = ‘1’ > ROJO

Cooperates

with Education S . : © 2024 Spainskills
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4.2. IMAGEN AUTOMATICO

En estaimagen se afiadirén una serie de elementos rel acionados con | os pedidos. Entonces,
los elementos que compondran ahoralaimagen ¢ Automatico’ serdn:

Spain Skiis 2024 1 4132024 6:34:02 PM j Nombre Alumng |
Modo P clecvo s Capas Coadiadas PELas CITUSres Caes Trcures
ASOMATICH SIEMENS 0 0 0 ¢ i ‘;“!i!‘

Cirea 1
¢ Marcha Cirta 2
’ Parn Cirta 3
Cima 4

Ilustracién 3 - Elementos nuevos de la imagen 'Automatico’ integracion total.

En este caso, la siguiente tabla solo mostrara |os elementos nuevos de laimagen. En caso
de duda con los elementos anteriores, consultar e documento anterior del HMI.

Tabla 12 - Elementos nuevos de la imagen 'Automatico’ integracion total.

Elemento Descripcion
! . Indica si se puede o0 no insertar pieza cuadrada roja en la
1. Insertar Piezas Rojas .
estacion.
! Indica s se puede 0 no insertar pieza cuadrada azul en la
2. Insertar Piezas Azules iy P P
estacion.
! . Indicas se puede o no insertar pieza cilindrica amarillaen la
3. Insertar Piezas Amarillas estacion

4 . f © 2024 Spainskills
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4.3. IMAGEN MANUAL EJESY MOVIMIENTOS

Tanto en laimagen ‘Manual Ejes’ como ‘Manual Movimientos’ se deberd afadir €l
“Boton Vaciado”, el cual permitira vaciar la estacion de todas las piezas, cgjasy palletstras seta

de emergencia.
Spoie Sl 2024 32034 5503 P ‘ Ry
A Fezes ouad rackm Cajes Cuscheadaz lzaionuates Cajax Cocularen
Manual Mov SIEMENS 0 Q 0 0 \!il-’
poinsklls
o
..“: Vanual imiertcs Gripper

al b Aamr Mode Marcal Mo }/_adadg:
1 2 3
Ilustracion 4 - Elementos de la imagen 'Manual' integracion total
Tabla 13 - Elementos de la imagen 'Manual' integracion total.
Elemento Descripcion

1.- Botdn Inicio

Al pulsar se accede a la imagen ‘Principal’.

2.- Botén Activar Modo
Manual XXXX

Al pulsar se activa el modo ‘Manual XXXX".
Su color varia en funcion de la senal
Ejes/Movs”.

“Manual

3.- Botén Vaciado

Al pulsar se activa la senal “Manual_DB.Vaciado”.

4.- Botén Zona 1

Al pulsar se accede a la imagen ‘Manual Zona 1°.
Setratade un boton invisible que ocupalazonal delaimagen.

5.- Imagen Zonas estacion
en planta

Imagen en planta de la estacion con las zonas marcadas por
colores.
Laimagen se encuentra en la carpeta del escritorio.

6.- Boton Zona 2

Al pulsar se accede a la imagen ‘Manual Zona 2’.
Setratade un boton invisible que ocupalazona?2 de laimagen.

Cooperates

‘with Education
SIEMENS
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4.4. IMAGEN AVISOS

En esta nueva imagen apareceran los diferentes avisos configurados de la estacion, los
cuales son:

- Error de comunicacién - cuando el PLC no comunique con el MCD, sdltara este aviso
en forma de Alarma y cuyo texto es: “Error de comunicacion con el MCD”.

- Error condicionesiniciales > este aviso saltara cuando las condiciones iniciaes no sean
las correctas. Lo hard como alarma y su texto de aviso sera: “No se cumplen las
condiciones iniciales (Seta ‘Valor de seta’ / Disyuntor ‘Valor de disyuntor’ / Fusible
“Valor de fusible’)”. El valor de cada condicion inicia se actualizara en todo momento
en funcién de si vale ‘1’ o “0°.

L os elementos que componen laimagen son:

Texto de aviso Categoria  Area EStado =m0 Driger

Mo

Ll N4
72

llustracién 5 - Elementos de la imagen 'Avisos integracion total.

Tabla 14 - Elementos de la imagen 'Avisos' integracion total.

Elemento Descripcion
1.- Boton Inicio Al pulsar se accede a la imagen ‘Principal’.
Muestra los avisos configurados.
Los ajustes de ventana son ‘Ninguno’.

2.- Visor de avisos

Cooperates

winEducation | MODULO IV: Puesta en marcha del conjunto
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4.5.IMAGEN ESTADOS

En esta nueva imagen aparecerdn las piezas que se encuentran en cada cgjay en la
estanteria para facilitar e proceso de supervision. Se encontrard siempre actualizado, siendo
indiferente e modo de funcionamiento.

Las piezasiran apareciendo segin el SCARA las cologue en su posicion. Por gemplo, €
SCARA 1 coloca una pieza azul en la posicién 3 de la estanteria. En e momento en el que se
coloque la pieza, en estaimagen aparecera en la posicion 3 de la balda de debajo de la estanteria
unapiezaazul.

L os elementos que componen laimagen son:

ES1A005.

1
Ilustracién 6 - Elementos de la imagen ‘Estados’ integracion total.
Tabla 15 - Elementos de la imagen ‘Estados’ integracion total.
Elemento Descripcion
1.- Boton Inicio Al pulsar se accede alaimagen ‘Principal’.
2.- Imagen Egtanteria Imagen de |la estanteria vacia.
3.- Imagen Pieza Azul Imagen de la pieza cuadrada azul.
4.- Imagen PiezaRoja 1 Imagen de la pieza cuadradaroja 1.
5.- Imagen Cgja Circular Imagen de lacgjacircular.
6.- Imagen CgaCuadrada | Imagen de la cgja cuadrada.
7.- Imagen PiezaRoja 2 Imagen de la pieza cuadradaroja 2.
8.- Imagen Pieza Cilindrica | Imagen de la piezacilindrica.

Todas las iméagenes se podrén encontrar en la carpetadel escritorio.

© 2024 Spainskills
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El servomotor replicardel movimiento delacintal. Enlostres modos de funcionamiento,
la velocidad de la cinta 1 se debera ver reflejada fisicamente en € giro del servomotor en todo
momento.

En cuanto alaintegracion del servo hay quetener en cuentaque lavelocidad que necesita
el model o disefiado en MCD necesitala velocidad en mnvs.

En caso de que lavelocidad que se le dé a servo esté en rpm, laférmula parala conversion esla
siguiente:

Velocidad (mm) _zmerd -1000 - Velocidad (rpm)
s /77 60 P
1
Velocidad ( S ) = 0 -1000 - Velocidad (rpm)

El servo deberd comportarse conforme actlialacinta 1.

Utilizar el telegrama que considere més oportuno.
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