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PROLOGO

El presente proyecto describe la actualizaciéon de tecnologia de la Estacion
Hidraulica HYD-2800 del C.I.M. 2000 a la Plataforma CompactLogix de Allen
Bradley.

La Estacién cuenta con una unidad de Poder (Bomba Hidraulica) y el sistema
completo HYD-2800 incluidos el Robot, los cables y mangueras
correspondientes a las conexiones hidraulicas, neumaticas y eléctricas del

sistema.

La Estacion Hidraulica HYD-2800 ha trabajado por medio de la interface PCL-
711 PC Multilab, que recibe las sefales eléctricas del Robot y son enviadas
por medio de la interface con la tarjeta, la cual establece una conversacion con
el sistema, recibiendo y enviando una serie de sefales que controlan el trabajo
global del Robot, ya que controla la valvula proporcional, las solenoides, las
valvulas interiores y exteriores. Debido a la manipulacion de la estacion en el
camino de aprendizaje en los afios pasados, se ha visto afectada por el
deterioro de los dispositivos utilizados en el control, por lo cual su
funcionamiento no es totalmente 6ptimo para la practica, ademas de la

obsolescencia tecnologia que hoy en dia representa esta interface.

Por esta razén del Departamento de Eléctrica y Electronica ha adquirido
nuevos equipos electronicos ALLEN BRADLEY con tecnologia de dltima
generacion, hacia una mejora del Laboratorio C.I.M. 2000, ya que estos
equipos permiten realizar de forma mas facil y flexible el manejo de los
diferentes procesos que se realizan en las diferentes estaciones inmersas en el
laboratorio, ademas de Ila plataforma de comunicacion que utilizan
ETHERNET/IP.



CAPITULO 1

1 INTRODUCCION

La estacion Hidraulica HYD-2800 es un sistema de entrenamiento para
gue los estudiantes perciban una aplicacion real, dentro de los laboratorios del
departamento, ya que la estacion HYD-2800 cuenta con un robot hidraulico
para aplicaciones industriales, dotado de un brazo facilmente programable,
para poder realizar diversas operaciones de acuerdo a la programacion con la
gue se lo requiera para el trabajo y se pueda substituir al ser humano en tareas

repetitivas, peligrosas y de gran precision.

El sistema de impulsion hidraulica el cual utiliza el robot es uno de los
mas usados ya que utiliza un fluido, generalmente aceite, para que el robot
pueda movilizar sus mecanismos. El sistema de impulsién hidraulica consta de
un circuito de regeneracion compuesto por una bomba, un actuador hidraulico
y un divisor de flujo rotatorio que funciona conjuntamente la valvula
proporcional, la misma que regula el flujo de la regeneracion para la impulsion
hidraulica. Este sistema se asocia a los robots con altos indices entre potencia

y carga, mayor exactitud, rango amplio de velocidad.

El Robot hidraulico permite trabajar independientemente o en una
configuracion dentro del C.I.M con las demas estaciones, lo cual da grandes
prestaciones para su utilizacion, ya que se lo podria utilizar para practicas de

Robética, Informética Industrial y C.I.M.
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La nueva actualizacién que se le ha realizado a la estacion hidraulica,
permitira una mayor flexibilidad en la programacion y que se puedan poner en
practica los conocimientos que se van adquiriendo en materias como sistemas
neuméaticos e hidraulicos, programacion de PLC, control de procesos y
también se tendréa la posibilidad de manejar interfaces humano maquina (HMI),

segun la necesidades que se requieran.

1.1 JUSTIFICACION DEL PROYECTO

Debido a la adquisicién de equipos electronicos ALLEN BRADLEY con
tecnologia de ultima generacion por parte del Departamento de Eléctrica y
Electrénica se ha orientado esta adquisicion hacia una mejora del Laboratorio
C.I.LM. 2000, ya que estos equipos permiten realizar de forma mas facil y
flexible el manejo de los diferentes procesos que se realizan en las diferentes

estaciones inmersas en el laboratorio, mediante la utilizacién de Ethernet/IP.

La estacion ha trabajado por medio de la interface PCL- 711 PC Multilab,
que recibe tanto sefales discretas como analdgicas del robot hidraulico y se
conecta a un PC mediante el puerto ISA, y que en la actualidad este puerto ha
guedado fuera de uso. La integracion con el C.I1.M. se la realiza a través de la
entrega de sefiales de tipo ON/OFF desde la tarjeta, impidiéndose un control

mas avanzado de la estacion.

Para las aplicaciones que se realizan se hace imprescindible realizar una
renovacion de la estacion mediante el equipo COMPACTLOGIX que consta
con la plataforma de comunicacion ETHERNET/IP, ya que todos los demas
equipos presentes en el laboratorio constaran con la misma plataforma de

comunicacion, permitiendo asi que los estudiantes del Departamento puedan
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manejar nuevamente todas las estaciones del C.I.LM para realizar un
aprendizaje de manera teorica-practica y les permita conocer diferentes

procesos industriales y puedan mejorar estos sistemas.

1.2 ALCANCE DEL PROYECTO

Es necesario previamente realizar un diagnostico del estado de la
estacion y de cada uno de sus componentes, para efectuar los cambios y
ajustes necesarios que se debieran de dar.

Lo que se pretende lograr con la ejecucion de este proyecto es cambiar la
interface PCL- 711 PC Multilab con la que anteriormente trabaja la estacion
hidraulica, haciendo que la nueva sea a través del controlador légico
programable (PLC) de modelo COMPACTLOGIX DE ALLEN BRADLEY, quien
controlara los diferentes movimientos del brazo hidraulico HYD-2800 y permitira
una integraciéon de la misma con el C.I.LM. por medio de una interface
Ethernet/IP.

Ademas se pretende realizar una interfaz HMI bajo el software que
maneja ALLEN BRADLEY de nombre FACTORY TALK que permitira al
usuario entender y manejar la estacion de una manera facil y sencilla en tiempo
real, con la posibilidad de que la interfaz pueda ser descargada si es necesario
a un PANEL VIEW.

1.3 DESCRIPCION GENERAL DE LA ESTACION HIDRAULICA HYD-2800

La estacion puede trabajar en 2 modos de control:

e Control Manual
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e Control por computador

Para que se pueda obtener el funcionamiento del brazo en cualquiera de
los dos modos, es necesario que se conmute el switch principal del panel de
control entre las dos posiciones.

Para que el usuario pueda familiarizarse con los movimientos del brazo es
necesario que el robot hidraulico inicialmente permanezca en modo MANUAL
de trabajo, ya que en este modo es mucho mas sencillo de comprender la
secuencia de movimientos del brazo, para que posteriormente se los pueda

realizar cuando se tenga que integrar la estacién con el C.I1.M.

Los movimientos del brazo se lo realizan mediante los switch de cada
articulacion que se tienen en el tablero principal, y la velocidad es controlada
manualmente mediante el potenciometro que actia sobre la valvula de control

proporcional.

Para que el brazo y la prensa puedan ser utilizados y manipulados desde

el computador, se debe mover el switch principal a la posicion COMPUTER.

Para el caso del control por software, los movimientos del bazo deben ser
registrados mediante la medicidn de niveles de voltaje de las sefiales eléctricas
que se producen en los potenciémetros (encoders) ubicados en cada una de

las articulaciones del robot.

La direccion de movimientos, flujo de aceite son aspectos que deben ser

controlados por computador; esos parametros son regulados por dispositivos
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electromecanicos que reciben sefales eléctricas desde el exterior. Las sefiales
eléctricas que recibe el Robot son enviadas por medio de la interface con la
tarjeta de adquisicion de sefiales PCL-711, la cual establece una comunicacion
con el sistema, recibiendo y enviando una serie de sefiales que controla el

trabajo del brazo hidraulico.

Las sefiales enviadas por la tarjeta PCL-711 controlan la valvula
proporcional, las valvulas solenoides, que reciben las sefales de respuesta de
los potencidmetros colocados en cada cilindro del brazo, de tal manera que se
pueda visualizar y cuantificar los niveles de tensién por medio del software de

control HYD-NEW instalado en el computador.

La tarjeta PCL-711 PC-Multilab es de facil uso y permite una efectiva y
multifuncional adquisicion de datos desde computadores IBM PC/XT/AT y
demas compatibles. Las especificaciones de esta tarjeta por tamafio y soporte
de software la hacen ideal para una amplia gama de aplicaciones en la
industria y en el laboratorio. Estas aplicaciones incluyen adquisicion de datos,

control de procesos Yy automatizacion industrial.

Entre las caracteristicas principales se tiene:

8 canales de terminales simples para entradas analédgicas de 12 bits de

resolucion.

e Conversor industrial A/D AD574 estandar de 12 bits para entradas
analdgicas.

¢ Rango de entradas analdgicas de -5V a +5V.

e Eltrigger A/D y la transferencia de datos son controlados por programa.



CAPITULO | INTRODUCCION 6

e Un canal de salida D/A de 12 bits. El rango de salida es de OV a +5V o
0V a +10V.

e 16 canales de entrada y 16 canales de salida digitales compatibles con
TTL.

La tarjeta provee también de rutinas faciles de usar, las cuales pueden ser
utilizadas mediante comandos del soporte de software con el que viene la
misma. Este soporte de software es provisto por PC-LabDas, un software de

propdsito general en la adquisicion de datos provisto por Advantech.

ESTACION HIDRAULICA
HYD-2800

A

\ 4
TARJETA
CONTROLADORA
PCL-711 PC-MULTILAB

A

\ 4

COMPUTADOR LOCAL

A
A 4

C.1.M.2000

Figura. 1.1 Esquema de Trabajo con la Tarjeta PCL-711.



CAPITULO 2

2 ESQUEMA DEL HARDWARE Y DESCRIPCION DE LA
ESTACION

2.1 ANALISIS DEL ESTADO ACTUAL DE LA ESTACION HIDRAULICA HYD-
2800

El equipo completo corresponde del Robot Hidraulico HYD-2800 y consta de

dos partes fundamentales:

e EIl sistema completo HYD-2800 incluidos los cables y mangueras
correspondientes a las conexiones hidraulicas, neumaticas y eléctricas

del sistema.

e La unidad de Poder (Bomba Hidraulica) para el sistema HYD-2800.

La estacion hidraulica presente en el CIM no se encuentra funcional, debido
a que no se le ha realizado un mantenimiento adecuado a la Bomba Hidraulica y

al Sistema completo HYD-2800.
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En la tabla 2.1 se presenta el diagnostico previo de los componentes de la

estacion.
Tabla. 2.1. Diagndstico de Componentes.
ROBOT HIDRAULICO

Numero Elemento ESTADO
4 Actuadores OK
1 Gripper Anular OK
1 Cilindro Hidraulico (prensa) OK
10 Manguera DANADO
10 Switch Reed DANADO
1 Pierna de Robot OK
3 Elevadores OK
1 Pierna para Presién OK
1 Casquete para Presién OK

BLOQUE DE VALVULAS
5 Valvulas solenoides OK
1 Valvula proporcional OK
1 Valvula Check OK
1 Bloque Hidraulico OK
1 Valvula control de flujo OK
BOMBA HIDRAULICA

1 Tanque OK
1 Bomba de Aceite OK
1 Valvula presion auxiliar OK
1 Indicador de Presién OK
1 Valvula de escape OK
1 Motor Eléctrico OK
1 Filtro OK
1 Respiradera y casquete OK
1 Medidor de nivel fluido OK
1 Conector retorno al tanque DANADO
1 Medidor de presion OK
1 Acoplador salida presion OK
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CONTROL ELECTRICO

1 Potenciémetro OK

11 Leds Rojos DANADO
10 Switch de 3 posiciones DANADO
1 Switch de 2 posiciones DANADO
1 Pushbutton encendido OK

1 Pushbutton apagado OK

1 Pushbutton emergencia DANADO
3 Indicadores Luminosos de las Ldmparas DANADO

COMPUTADOR

1 Monitor DANADO
1 CPU DANADO
1 Tarjeta PCL 711 DANADO
1 Mouse DANADO
1 Teclado DANADO

En la figura 2.1 se puede observar a la tarjeta PCL-711.

Figura. 2.1. Tarjeta PCL-711 Multilab.
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2.2 ANALISIS DE LOS DISPOSITIVOS Y ELEMENTOS FUNCIONALES

< Bomba Hidraulica

e Indicador de Presion:
o 100 bar (Maximo 30 bar).
e Valvula de Presion Auxiliar:
o Fija el valor de presion de salida de la bomba hidraulica.
o Presiébn méaxima: 200 bar.
e Motor Eléctrico:
o Monofasico 230 V, 1 HP.
o Capacitor Permanente.
o 1500 RPM.
e Filtro de Aceite con cubiertay respiradera:
o Permite la oxigenacion del aceite dentro del tanque.
o Nivel de calibraciéon: 76mm 10 mm
e Indicador del nivel de fluido:
o Maximo: 100 bar.
o Tuberiade % .
e Conector de Retorno al Tanque:

o Retorna el aceite del bloque hidraulico hacia la bomba.
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e Tanque de Aceite:
o Capacidad: 10 litros de aceite.
o Freno para vaciado del Tanque:

o Permite vaciar el tanque, para el mantenimiento que se deba

realizar.

Indicador de

Presién
Retorno al Tanque

Vélvula de Presién

Auxiliar
Motor Eléctrico

Filtro de Aceite

Tanque

Indicador de Nivel

Freno Vaciado
Tanque

Figura. 2.2. Bomba hidraulica HYD-2800.

<> Robot Hidraulico
e Actuadores:
o Cilindro de eje giratorio.

o Cilindro de doble efecto.
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e Gripper:

o Gripper neumético.

o La presion establecida es dada por el compresor.
e Elevador:

o Los 3 elevadores que permiten el movimiento y sostenimiento

del mismo.
e Manguera Hidraulica:

o Diferentes longitudes.

Actuador 3 ™ -

— af
Elevador 2 Actuador 1
Actuador 4 y ‘ .

= 25|

Manguera

— Hidrdulica

Gripper . '

Actuador 2

Figura. 2.3. Robot Hidraulico HYD-2800.
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Blogue de Vélvulas

Valvula Proporcional:

o Valvula de 3/2 vias.

o Controla el flujo de aceite en los actuadores.
o Regula la velocidad de movimiento del brazo.
o Regula hasta 65 I/m, 350 bary 24 VDC.
Valvulas Solenoides:

o 5 valvulas 4/3 de control bidireccional.

o Pueden manejar un flujo de 65 I/min. Y 350 bar
Vélvula Check:

o Controlan un volumen de flujo de 100ml.

o Maxima presion de 350 bar.

Véalvula Control de flujo:

o Controla el flujo en una sola via.

o Caudal maximo que soporta es 35 I/min.

o Presiéon maxima 400 bar.

Acople Réapido:

o Permite conectar y desconectar la manguera con facilidad.
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Valvula Control de Flujo

Acople Rapido

Valvula

Proporcional

Valvulas Solenoide

Figura. 2.4. Bloque de Vélvulas.

2.3 FUENTE DE ALIMENTACION ELECTRICA

La fuente de alimentacion eléctrica CompactLogix proporciona alimentacion
a través del backplane CompactLogix. El backplane estd incorporado en los

modulos de E/S, controladores y fuentes de alimentacién eléctrica 1768.

La fuente de alimentacion eléctrica 1768-PA3 ofrece un terminal externo de

alimentacion eléctrica de 24 VCC.
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Terminal de alimentacién
eléctrica de entrada  Terminal de alimentaci6n
eléctrica de 24 VCC externa

Backplane

Figura. 2.5. Fuente de alimentacién eléctrica PA3.

Fuente de alimentacion eléctrica 1768-PA3

La fuente de alimentacion eléctrica 1768-PA3 ofrece las siguientes opciones

de fuente de alimentacion eléctrica de entrada:

e 85..265VCA
e 108..132VCC

Sistema CompactLogix 1768

Para activar el sistema, la fuente de alimentacion eléctrica, 1768-PA3,
requieren que un controlador 1768 CompactLogix esté instalado en el mismo

banco que la fuente de alimentacion, como se indica en la figura 2.6.
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La fuente de alimentacion eléctrica proporciona alimentacion
de 24 VCC al controlador a través del backplane.

Y

Fuente de £ e ) 28 = - hes
alimentacion | 8 & 8 & Controladorf & o
ke 27 2 E — 1| = —
—| eléctrica S = E = » 1%}
E 2 ES ® 3 i
8 [<b) 8 <) (0] % % :@:
= g =] 8 o o o
oul| 23 S 3 = 8
Bu|l| = E S E ° S
=2 q B o (_\ > =
o O
D B = g = (c-: d

A 4 | A
El controlador proporciona  Elcontrolador proporciona
5 VCC a los médulos de 5V/24 VCC a los mddulos
comunicacion y control de  de E/S 1763.
movimiento.

Figura. 2.6. Sistema CompactLogix 1768.

Colocacion de la Fuente

e Se necesita mantener el espacio indicado con respecto a las paredes del
envolvente, las canaletas de cable y el equipo adyacente, para tener una

ventilacion adecuada.

Figura. 2.7. Instalacién de la Fuente en un riel DIN.



CAPITULO Il ESQUEMA DEL HARDWARE Y DESCRIPCION DEL SISTEMA
17

Conexioén de los cables de la Fuente de Alimentacion Eléctrica

e Siconecta o desconecta los cables con la alimentacion del lado de campo

encendida, se puede producir un arco eléctrico.

e Usar un cable de cobre calibre 14 AWG de 75 °C (167 °F) para conectar la

alimentacion eléctrica de entrada.

e Los terminales son como se indican en la figura 2.3.7.

B| v
@®| 2+

@ Tierra fisica de
proteccion &)

Figura. 2.8. Instalacién de la Fuente en un riel DIN.

Conexidén atierra de la Fuente Eléctrica

e Conectar a la tierra del chasis a través del riel DIN.
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Tierra fisica
de proteccion e
Tierra adecuada

UL Y Y TY

tierra ==
Estaca de conexion a
tierra ffsica dedicada

Figura. 2.9. Conexion a Tierra de la Fuente Eléctrica.

Interpretacion de los indicadores LED

Para resolver cualquier problema de alimentacion del sistema, se debe
usar:

o Elindicador de estado “PWR” de la fuente de alimentacion

o Llos indicadores de estado “PWR” e “I/O PWR” del controlador.

Se deben resolver primeramente los problemas que muestra el indicador
de estado “PWR” de la fuente de alimentacion, ya que si la fuente no esta

funcionando correctamente, el controlador tampoco funcionara
correctamente.
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Tabla. 2.2. Fuente Eléctrica.

Fuente Eléctrica 1768-PA3

Eficiencia * 75 % normalmente
Rango de Voltajes de entrada De 852 365 VCA

*De 108 a 132 VCC
Rango de Frecuencia de entrada *47 a 63 Hz
Disipacién maxima de temperatura *30W
Proteccion sobrecorriente interna * Fusible no reemplazable
Proteccion sobrecorriente externa * Fusiblede4a6 A
Proteccion maxima sobrecorriente +15A
Peso Aproximado * 0.98 Kg
Temperatura de funcionamiento *De0a60°C

2.4 CONTROLADOR LOGICO PROGRAMABLE COMPACTLOGIX DE ALLEN
BRADLEY

El controlador que se utiliz6 para la realizacion es CompactLogix 1768 —L43,

para el cual mencionaremos las principales caracteristicas.

e Se recomienda planificar el espacio minimo que se debe dejar entre el
equipo y las paredes del envolvente, las canaletas de cable y otros

equipos.



CAPITULO Il ESQUEMA DEL HARDWARE Y DESCRIPCION DEL SISTEMA
20

‘ 105 mm (4 pulg.)
L R ol OV oF o W

- | o o
c: = S35
) Aen-Bradiey ooo P==)

i . e
POmm |[a-Or= = B 1 F 90 mm
(3.54 pulg.) Qﬂ = = I [ (3.54 pulg.)

wleE @ 1 : 2

T U -UH."T'VV T - ‘

‘ 105 mm (4 pulg.)

Figura. 2.10. Espaciamiento de los médulos con la envolvente.

Ubicacion de Moédulos

e Es posible instalar hasta 8 mddulos de E/S de la serie 1769 en el banco

local del controlador serie 1768.

e El nimero maximo de médulos de E/S serie 1769 en cualquier combinacion

(hasta un maximo de 3 bancos) es 16.

e La fuente de alimentacién eléctrica 1768 CompactLogix distribuye la
alimentacion desde el lado derecho de la fuente y debe ser el médulo del

extremo izquierdo en el sistema.

Indicador de estado PWR del Controlador
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Tabla. 2.3. Indicadores de estado PWR.

Indicador PWR

Significado

* Fuente desactivada o falta de alimentacion

eléctrica.
Apagado » Condicion de cortocircuito o sobrecarga.
* Fuente tiene que ser reemplazada.
Verde * Funcionamiento correcto.
Rojo * La fuente no produce los 24 V para los

modulos.

Indicador de estado 1/0 PWR del Controlador

Tabla. 2.4. Indicadores de estado /0 PWR.

Indicador
/0 PWR

Significado

Accién a tomar

Apagado |Reemplazar Controlador

Reemplazo del controlador.

Verde Funcionamiento Correcto

Ninguna accion.

* Conectar la fuente

Rojo

* Reemplazar Controlador eléctrica.
* Desconectar los
* Reemplazar los médulos de E/S | médulos.

* Fuente 1769 en el banco de E/S

» Verificar estado BUS
PWR.

Indicadores de Estado del Controlador

Los indicadores de estado son los que se presentan en la figura 2.11.
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Figura. 2.11. Indicadores de estado del Controlador.

Tabla. 2.5. Indicadores de Estado del Controlador.

Indicador Color Significado
Apagado » Controlador esta en modo de programacion
RUN O modo de prueba.
Verde  Controlador en modo Marcha.
Apagado * No hay tags que conte.ngan. valo.res fo.r.zados.
* Tags forzados de E/S inactivos (inhabilitados).
Ambar fijo *» Tags forzados de E/S activos (habilitados).
FORCE « Puede o no existir valores forzados de E/S.
. * Una o mas direcciones han sido forzadas, sin ser
Ambar | papilitadas.
Parpadeante
* El programa y los datos no estan guardados en la
MEM Apagado Flash.
SAVE * El programa y los datos estan guardados en la
Verde Flash.
* No hay dispositivos de E/S del controlador.
Apagado -
* El controlador con contiene un proyecto.
» Controlador se comunica con los dispositivos de
/O Verde Fijo E/S.
Verde
Parpadeante |+ Uno o mas dispositivos no responden.
Rojo * El controlador no esta comunicado con ningun
Parpadeante | dispositivo.
Apagado * La alimentacion eléctrica desconectada.
. » Controlador necesita actualizacion de Firmware.
oK Rojo - Fallo ma bl | controlad
Parpadeante yor recuperable en el controlador.

* Fallo mayor no recuperable en el controlador.
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Rojo fijo * Fallo mayor no recuperable se borra el proyecto.
Verde Fijo » Controlador en buen estado.
Verde
Parpadeante |+ Controlador almacenando un proyecto.
Apagado * No hay actividad.
Verde
CF Parpadeante |+ Controlador leyendo tarjeta CompactFlash.
Rojo * La tarjeta CompactFlash no tiene un sistema
Parpadeante |valido.
Apagado * La configuracion del canal O es diferente.
DCHO * El canal 0 tiene la configuraciéon de la conexion en
Verde Fijo serie.
Apagado * No existe actividad de RS-232
CHO Verde
Parpadeante |+ Existe actividad de RS-232

Especificaciones:

Tabla. 2.6. Especificaciones del Controlador

Controlador 1768 - L43

Tareas de Control

* 16 tareas (1 a continuacion)

EVENTO,
Eje, y de evento de movimiento

» Tareas de evento: Tarea consumido, Instruccion de

Capacidad de
Memoria

2 MB

Lenguajes de
Programacién

* Logica Ladder

» Diagrama de Bloques
* Texto Estructurado

* Bloques Secuencial

Construccién en
Puertos

de Comunicacion

* 1 puerto RS - 232 serial (DF1 o ASCII)

Opciones de
Comunicacion

» Ethernet/IP
* DeviceNet
» ControlNet

Comunicacion por
Puerto
Serial

+ ASCII

* DF1 full/half duplex
* DF1 radio modem
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* DH-485
* Modbus via logic
0 Amp

Corriente Backplane

(mA) 1768 salida

abVv *28A@ 52V
1769 salida
*20A@5.2V

Corriente Backplane

(mA) 13 Amp

a 24v 1769 salida
*1.0A@24V

Disipacién de Poder |6.3W

Capacidad de

Mdédulos » 2 (1768 modulos)

de Expansién * 16 (1769 modulos)

2.5 MODULO DE ENTRADAS Y SALIDAS DE SENALES

2.5.1 Mddulo de Entradas Digitales Compact 1769-1Q16F

Mediante el modulo de entradas digitales podemos monitorear sefiales de
tipo discreto, que pueden venir de pulsadores, botones, switches, contactos, etc.,

para el accionamiento o finalizacién de un proceso.

Este dispositivo modular esta equipado con 16 entradas digitales, que se
activaran en presencia de energia y se desactivaran en ausencia de la misma,
también posee un panel de led’s, que se encenderan cuando se active la entrada
correspondiente. A continuacion se observa en la figura 2.5.1. los componentes
del modulo:
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Figura. 2.12. Descripcién del médulo de entradas

digitales.

Item Descripcion

1 |Palanca de Bus (con

funcion de bloqueo).

2a | Pestafia  superior de
montaje (RIEL DIN).

2b | Pestafa inferior  de
montaje (RIEL DIN).

3 |Led’s indicadores de
estado.

4 Puerta con indicacion de

terminales.

Las especificaciones eléctricas para el funcionamiento de este médulo se

presentan en la siguiente tabla:

Tabla. 2.7. Especificaciones Eléctricas.

Especificacién

Valor de Trabajo

Categoria de Voltaje

24V dc.

Rango Operativo de Voltaje

10a30Vdca30°C
10a 26.4 V dc a 60 °C

Voltaje de Estado Apagado (max). 5V dc.

Voltaje de Estado Encendido (min). | 10 V dc.
Corriente de Estado Apagado (max). | 1.5 mA.
Corriente de Estado Encendido | 2.0 mA.

(min).
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Conexiones

Este mddulo requiere una conexion a la referencia de la fuente de
alimentacion de 24 V dc. que activara las entradas por medio de los dispositivos

de accionamiento usados.

En la figura a continuacion se da a conocer la manera de realizar las

conexiones eléctricas pertinentes:

b
= ! @@ = PO A ‘
— 13 @]@ = Y 24V
— G 13 @I@ = M, ‘
T @]@ - 1
e
— @]@ 10 <
— @I A

@ N2, |
— mo @ N 14 o'ﬁi%_"

DCCOM~@ <
0%

Figura. 2.13. Conexion Sefiales Digitales (vista superior del médulo).

2.5.2 Modulo de Salidas Digitales Compact 1769-OB16

Las entradas digitales que ofrece el controlador CompactLogix, vienen en
este modulo, lo cual permite tener control sobre actuadores o manipuladores de
tipo ON-OFF.
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Dentro de este equipo se ofrecen 16 salidas de voltaje en corriente
continua, ademas tiene una alimentacion fija de 24 V dc. energia que sera

provista a los actuadores a partir de su activacion.

En la Figura 2.14. se muestra las caracteristicas del médulo:

3
E 5 Item Descripcion
@% e 1 |Palanca de Bus (con
33| = g
R | o funcién de bloqueo).
@% ! 2a | Pestafia  superior de
&2 || _
&l 2| = montaje (RIEL DIN).
B g || o= ™ ~ ——
&) ]| Ty 2b | Pestafia  inferior de
E‘%ﬂ montaje (RIEL DIN).
\—Eh 3 | Led’s indicadores de
estado.
Figura. 2.14. Descripcién del médulo de entradas 4 Puerta con indicacion de
digitales. terminales.

Las especificaciones eléctricas para el funcionamiento del médulo se

presentan en la Tabla 2.8. :
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Tabla. 2.8. Especificaciones Eléctricas.

Especificacion

Valor de Trabajo

Categoria de Voltaje

24 V dc.

Rango  Operativo

Voltaje

de

20.4 V dc a 26.4 V dc (fuente)

Caida de

Estado Encendido (min).

Voltaje

de

1.0Vdcatl.0A

de

Encendido (min).

Corriente Estado

1.0 mA.

Conexiones

Este mddulo requiere de una fuente de alimentacion de 24 V dc. que activara

las salidas para controlar los elementos de efecto final.

En la figura a continuacion se da a conocer la manera de realizar las

conexiones eléctricas pertinentes:
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Figura. 2.15. Conexion Sefiales Digitales (vista superior del médulo).
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2.5.3 Mobdulo de Entradas Analogicas Compact 1769-IF4

Este modulo, permite recibir sefiales analdgicas de la planta a controlar, que

se utilizan para realizar operaciones, las que daran una mejor perspectiva de lo

gue sucede dentro del proceso.

Consta de 4 entradas analégicas, que son compatibles con sefiales de

voltaje o de corriente que provengan de sensores o transmisores de las mismas.

Los rangos de trabajo y demés especificaciones eléctricas se encuentran en la

Tabla 2.9.:

Tabla. 2.9. Especificaciones Eléctricas.

Especificacién

Valor de Trabajo

Rangos Analdgicos

Normales de Operacion

Voltaje: £ 10V dc,0-10V dc,0-5Vdc,1-5Vdc.
Corriente: 0 - 20 mA, 4 - 20 mA.

Rangos Analégicos a
Escala Completa

Voltaje: £ 10.5 V dc, -0.5 — 10.5 V dc, -0.5 — 5.25 V dc,
0.5-5.25V dc.
Corriente: 0 - 21 mA, 3.2 - 21 mA.

Resolucion Maxima (bits)

14 - Sefales unipolares.

14 + signo - Senales bipolares.

Voltaje Maximo de | 30 V ac/30 V dc.

Trabajo

Impedancia en las | Terminales de Voltaje: 220 KQ
entradas Terminales de Corriente: 250 KQ
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Tipos de Conexion

Este mddulo ofrece 2 tipos de conexiones para sefiales analdgicas, las cuales

son:
e Cableado de sefiales diferenciales (Differential Inputs).

e Cableado de sefiales de un solo terminal (Single-Ended Inputs).

Cableado de sefiales diferenciales (Differential Inputs).

Este tipo de sefales estan formadas por dos puntos de potencial eléctrica
cuya diferencia es la sefial que se requiere monitorear, la manera de conexion se

muestra en la Figura 2.16.

Sefial
Analdgica

Vin 0+

Vim0 -

Iin0+
ANLG Com .
Conecte a tierra la
proteccidn del cable (shield)

Iinl+ en el madulo

Tinl +
Tlinl -

AHLG Com
Vin2+
TlinZ-
Ima+
AHLG Com
Vin3+
Wl in 3 —|
I3+

ANLG Com
+ 24V de

de NETTERO

_O * Fuente Externa
24% de.
{optional)

O_

Figura. 2.16. Conexion Sefiales Diferenciales (vista superior del médulo).
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Cableado de sefiales de un solo terminal (Single-Ended Inputs).

Esta configuracion de cableado se usa cuando los transmisores o sensores
ya sea de corriente o de voltaje estan conectados a una referencia/tierra comun,
por lo que se conectan al médulo mediante un solo cable, a continuacién en la

Figura. 2.17. se indica como se debe hacerlo.

Fuente del
SensorfTransmisor

+ &

-0l

Tratstmizor
de
Cortiente
+

< Sefial

Tranamisor
de
Cortiente
+

0 Sefial

Trangtizor
de
Voltaje
Ground
Lo]

o+

Sefial

TP rdD

Trangtmizor
de
Voltaje
Ground

o+

Sefial

D

D

—
—

I

R

24V de (opoional)  _ o

Q vin0+
© Vlin0-
Q 1m0+
() ANLG Com
Qvinl+
Q vilml-
O 11+
() 4HLGCom
Qvmz2+
O vlm2-
Q Iin2+
© ANLGCom
QO vin3+
O vims-
Q 13+
() ANLG Com
0 +24V 4

Fuente de tC

() & NEUTED

Figura. 2.17. Conexion Sefiales Con Un Solo Terminal.

2.5.4 Médulo de Salidas Analégicas Compact ™ 1769-OF2

A través de este modulo se podra enviar sefales analogicas hacia

actuadores dentro de un proceso determinado, de esta manera se puede realizar
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varios tipos de control dentro del mismo, como por ejemplo control PID o control

por realimentacion.

Este mdédulo consta de 2 salidas analégicas, que pueden ser usadas como

salidas de voltaje o como salidas de corriente, los rangos de trabajo y demas

especificaciones eléctricas las especificamos a continuacion:

Tabla. 2.10. Especificaciones Eléctricas

Especificacion

Valor de Trabajo

Rangos Analdgicos

Normales de Operacion

Voltaje: £ 10V dc,0-10Vdc,0-5Vdc,1-5Vdc.
Corriente: 0 - 20 mA, 4 - 20 mA.

Rangos Analdgicos a

Escala Completa

Voltaje: £ 10.5 V dc, -0.5 - 10.5 V dc, -0.5 — 5.25 V dc,
0.5-5.25V dc.
Corriente: 0 - 21 mA, 3.2 - 21 mA.

Resolucion Méaxima
(bits)

14 > Sefiales unipolares.

14 + signo - Sefales bipolares.

Corriente de Carga en la

Salida de Voltaje

10 mA. Max.

Carga Resistiva en la

Salida de Corriente

0 - 500 Q (incluyendo la resistencia del cable ).

Tipos de Conexidn

Presenta 2 tipos de conexion:

e Conexion para salida analogica de corriente, y

e Conexion para salida analogica de voltaje.
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Estos 2 tipos de conexiones se muestran en la figura siguiente:

D
P

O Vodo+
o0 b=
@ ANLGCom
¥ ¥ @ nwc
O Vomtl+
| /\\' /\\ O Temtl+
Carga en C.‘on‘iente‘ ( J [ J @ ANLG Com
' O wc
¥ bi O +20Vae
Fuente de +o © wmE

24V dc {oprional)  _ o

Figura. 2.18. Conexion Sefiales de Salida Analdgicas de Corriente y Voltaje.

2.6 MODULO DE COMUNICACION ETHERNET

El Médulo Ethernet que se utilizé para la realizacion es el 1768-ENBT/A,

para lo cual mencionaremos las principales caracteristicas.

Cableado del médulo

Se tiene que utilizar un conector RJ-45 para conectar a la red Ethernet / IP.
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Figura. 2.19. Conector RJ 45.

Cuando se vaya conectar o se tiene que asegurar de que la alimentacion

eléctrica no es peligrosa antes de continuar con la conexion o desconexion del
modulo.

El conector RJ-45 se lo conecta al puerto Ethernet de la parte inferior del
modulo.

Lo

Puerto Ethernet

Figura. 2.20. Puerto Ethernet del modulo.
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Es recomendable conectar el médulo a la red a través de un switch de
Ethernet de 100 MB, ya que se reducira las colisiones, pérdida de paquetes y el

ancho de banda de la red aumentara.

Solucion de los problemas del médulo

Los tres bi-colores (rojo / verde), indicadores de estado LED en el modulo
gue se encargan de proporcionar informacion de diagnostico y sus conexiones a
la red. Si la pantalla alfanumérica y los indicadores LED no se encuentran en
secuencia a través de los estados, se refieren a las tablas de solucién de

problemas.

Indicador de estado de la Conexion

Indicador de estado OK
Indicador de estado de la Red

e —

E thcrNet/IPm

| ——

-0

Figura. 2.21. Estados del médulo.
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Tabla. 2.11. Indicadores de Estado del médulo de Ethernet.

Indicador Color Significado
Apagado * Desactivado
pag .+ Sin direccion IP
Verde
Parpadeante |+ Sin conexiones.
LED t R
de estado de Red Verde » CIP conexiones (establecida).

Rojo Parpadeante

» Tiempo de espera de
conexion.

Rojo * Direccion IP duplicada.
Apagado * No hay transmision de datos.
Led de estado . MédL_JIo listo para
Conexion Verde comunicarse.
Verde * Realizando transmision de
Parpadeante |datos.
+ Suministro de energia
Apagado apagado.
Verde
Parpadeante |+ Modulo no configurado.
* Modulo funciona
Led de estado OK Verde correctamente.
Rojo Parpadeante |+ Error en la configuracién.
Rojo * Reemplazo del médulo.

Rojo y Verde

» Auto-test, realiza un test de

Parpadeante

poder del médulo
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2.7 CABLEADO DE ALIMENTACION AL PLC COMPACTLOGIX DE ALLEN BRADLEY

ALLEN BRADLEY
PA-3 |
RIEL DiN
TERRA ADECUADA -
' on D+ 5ee
g
C# 14 ANG o oFF l” - | omsa
C# 14 NG
L1
L g
=8 == ® B i
TOMA CORRIENTE i ﬁ 5 L1
< < . %H FUENTE DE ALIMENTACION
ELECTRICA 1768
8 o
S

Figura. 2.22. Cableado del PLC.
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2.8 CABLEADO DE COMUNICACION ENTRE PC Y PLC COMPACTLOGIX DE ALLEN BRADLEY

ALLEN BRADLEY
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Figura. 2.23. Cableado de Comunicacion.
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2.9 CABLEADO DE CONEXION ENTRE EL PLC COMPACTLOGIX DE ALLEN BRADLEY A LOS ACTUADORES DE LA
ESTACION HIDRAULICA HYD-2800

:
9
i

LIMCRD D
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W [k
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@ l o R B
whLvlLa COMTROL
BOMEA SOLENOIDE A
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N
—
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Lo |
A A B CLIGRS B
d
TAHIUIE 'I[K -
I ’

Figura. 2.24. Cableado de Conexién de Actuadores.
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2.10 ACTUADORES Y MANIPULADORES DE LA ESTACION HIDRAULICA
HYD-2800

Actuadores Hidraulicos

Un actuador es un dispositivo que convierte la potencia en fuerza y
movimientos mecanicos. La presion del fluido determina la fuerza de empuje de
un cilindro, quien establece la velocidad de desplazamiento del mismo, la
combinacion de fuerza y recorrido produce trabajo, y cuando este trabajo es
realizado en un determinado tiempo produce potencia.

El cilindro consiste en un émbolo o piston operando dentro de un tubo
cilindrico, los actuadores para los sistemas neumaticos e hidraulicos son similares

en disefio y operacion.

Existen varias clases de cilindros:

¢ Cilindros de simple efecto
e Cilindros de doble efecto
e Cilindros de eje giratorio

e Cilindros con amortiguacion

Para el caso de la estacion hidraulica HYD-2800 nos basaremos en los de
de eje giratorio de doble accion. El cilindro de giro en la ejecucion de doble efecto,
el vastago es una cremallera que acciona un pifion y transforma el movimiento
lineal en un movimiento giratorio hacia la izquierda o hacia la derecha, segun el

sentido del émbolo. Los angulos de giro corrientes pueden ser de 45°, 90°, 180°,
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300°. Es posible determinar el margen de giro dentro del margen total por medio

de un tornillo ajustable.

El par de giro es funcion de la presion, de la superficie del émbolo y de la
desmultiplicacién. Los accionamientos de giro se emplean para voltear piezas,

doblar tubos metalicos, accionar valvulas de cierre.

Figura. 2.25. Cilindro de eje giratorio.

En el caso del sistema HYD-2800 el cilindro es un piston al que se le inyecta
aceite por sus extremos, de manera que la presién que se ejerce al ingresar el
aceite por uno de los extremos produce el movimiento de un sistema de
cremallera que se encuentra dentro del cilindro, el cual genera el giro de un
engranaje sujeto al brazo del robot, este movimiento que se realiza solo se
produce en un solo sentido, para que se consiga el de sentido contrario, se debe
inyectar aceite por el otro extremo del cilindro, lo cual producira el mismo efecto

fisico pero en sentido contrario.

La estacidén cuenta con 4 cilindros de la marca phd (Solutions for industrial
automation) que son de la Serie 1000-8000 que pertenecen a una linea resistente
de servicio hidraulico o neumatico. Estas unidades poseen un amplio rango de

rotaciones, las cuales abarcan hasta los 450° con torques de 31.800 Ib-pulg.
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Figura. 2.26. Cilindro Series 1000-800.

De la misma manera el robot hidraulico HYD-2800 no requiere mas de un
solo cilindro de doble accion para el trabajo de la prensa hidraulica en la mesa de
trabajo. EI movimiento es causado por la presion del aceite aplicada a una u otra

cara del émbolo segun se exija.

Figura. 2.27. Detalle interno del Cilindro phd 1000-8000.
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Prensa Hidraulica

La prensa es una maquina que tiene como finalidad lograr la deformacion
permanente o incluso cortar un determinado material, mediante la aplicacion de

una carga.

Una de las causas que han hecho posible la produccién y popularidad de
muchos objetos de uso diario y de lujo que actualmente consideramos como de
utilizacion normal en nuestra vida, es la aplicacién creciente de las prensas a la

produccion en masa.

Las prensas hidraulicas son producidas en varios tipos y tamafios. Debido a
gue pueden proveerse de casi ilimitada capacidad, la mayoria de las prensas mas
grandes son de este tipo. El uso de varios cilindros hidraulicos permite la
aplicacion de fuerzas en el martinete en varios puntos, y proveen de la fuerza y
ritmo necesario al soporte de discos. Las prensas hidraulicas de alta velocidad
proporcionan mas de 600 golpes por minuto, y se utilizan para operaciones de

corte de alta velocidad.

La estacion hidraulica HYD-2800 consta con una prensa hidraulica la misma

gue une al cilindro con el prisma, en el proceso del CIM.

Figura. 2.28. Cilindro hidraulico Clippard.
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Las caracteristicas de este cilindro son las que se describen a continuacion:

e Descripcion: cilindro de bronce.

e Descripcién: 7/8” Trabajo fuerte, Doble efecto.
e Diametro Interior: 0.875 plg.

e Varilla: varilla rotante.

e Maxima Presién: 2000 psi.

e Rango de Temperatura: 30 a 230 F

e Carrera: 3000 plg.

e Factor de Potencia: 0.6 sq.

e Puertos: 1/8 NPT.

e Peso: 0.8100 gr.

- 2.968 + stroke .

1. o 156~ - 1dia. -

1
750 - : /’;\ t
=] ity [ 7N | 87
H:L o .'\ i) ;ﬂ flats
. J |

1/4-28 thd. d i
3/4-20 thd. 1/8-27 NPT typ.

Figura. 2.29. Grafico del Cilindro y sus dimensiones.
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Gripper o efector final

El efector final (griper) es un dispositivo que se une a la mufieca del brazo
del robot con la finalidad de activarlo para la realizacion de una tarea especifica.
La razén por la que existen distintos tipos de efectores finales es por las funciones
que realizan. Existen diversos tipos de Gripper los cuales se dividen en dos

categorias: pinzas y herramientas.

Las pinzas han sido disefiadas para que el robot cargue y descargue
objetos, transporte materiales y ensamble piezas. Los dedos de la pinza giran en
relacion con los puntos fijos del pivote, de esta manera, la pinza se abre y se
cierra. Se distingue entre las que utilizan dispositivos de agarre mecénico y las
que utilizan algun otro tipo de dispositivo (ventosas, pinzas magnéticas,

adhesivas, ganchos, etc.)

El accionamiento neumético es el mas utilizado por ofrecer mayores ventajas
en simplicidad, precio y fiabilidad, aunque presenta dificultades de control de

posiciones intermedias. En ocasiones se utilizan accionamientos de tipo eléctrico.

Figura. 2.30. Gripper
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El sistema hidraulico HYD-2800 contiene un Gripper neumatico, el cual nos
permite retirar el pallet del conveyor y dirigirlo hacia la prensa hidraulica y también
regresar el producto ensamblado. Para cuestiones de practicas el Gripper puede

sujetar al cilindro colocado en forma vertical.

Figura. 2.31. Gripper 8400 A.

El Gripper es activado neuméticamente por el compresor que proporciona
airea las estaciones que requieren, en este caso la estacion hidraulica HYD-2800

requiere de una entrada para el Gripper.

Figura. 2.32. Figura Interna Gripper 8400 A.
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2.11 VALVULAS

2.11.1 Véalvula Solenoide

La valvula de solenoide es un dispositivo operado eléctricamente, y es
utilizado para controlar el flujo de liquidos o gases en posicion completamente
abierta o completamente cerrada. La valvula de solenoide no regula el flujo

aunqgue puede estar siempre completamente abierta o completamente cerrada.

La valvula solenoide puede usarse para controlar el flujo, considerando
presiones y temperaturas involucradas, viscosidad del fluido y la adaptabilidad de

los materiales usados en la construccion de la valvula.

La valvula de solenoide puede ser cerrada por gravedad, por presién o por la
accion de un resorte; y es abierta por el movimiento de un émbolo operado por la

accion magnética de una bobina energizada eléctricamente, o viceversa.

Una valvula de solenoide consiste de dos partes accionantes distintas, pero

integrales:
e Un solenoide (bobina eléctrica).

e El cuerpo de la vélvula.

Este tipo de valvula es controlada variando la corriente que circula a través
de del solenoide, esta corriente, al circular por el solenoide, genera un campo
magnético que atrae un émbolo movil. Por lo general esta valvula opera de forma
completamente abierta o completamente cerrada, aunque existen aplicaciones en

las que se controla el flujo en forma lineal.
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Al finalizar el efecto del campo magnético, el émbolo vuelve a su posicion

por efecto de la gravedad, un resorte o por presion del fluido a controlar.

TSI Y ST B
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Figura. 2.33. Bobina energizada.

La aguja de la véalvula estd unida mecanicamente a la parte inferior del
émbolo. Cuando se energiza la bobina, el émbolo es levantado hacia el centro de

la bobina, levantando la aguja del orificio donde esta sentada, permitiendo asi el
flujo.

Cuando se desenergiza la bobina, el peso del émbolo hace que caiga por
gravedad y cierre el orificio, deteniendo el flujo. En algunos tipos de valvulas, un
resorte empuja el émbolo para que cierre la valvula; esto permite que la valvula

pueda instalarse en otras posiciones diferentes a la vertical.
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Figura. 2.34. Valvula solenoide de 2 vias normalmente cerrada.

Las valvulas solenoides que utiliza la estacién hidraulica HYD-2800 son las que

describiremos a continuacion:

e Valvula de disefio de carrete NG3-Mini.

¢ Interfaz estdndar Wandfluh con 4 puertos.

e Solenoide de operacion directa con 5 disefios de camara.

e Deteccion por Carrete y elasticidad de reajuste.

e Solenoide de tipo aguja.

e Modelo 4/3 de control direccional.

e 2 Solenoides y 3 posiciones de la bobina, resorte en el centro.

e Cuando la solenoide esta desenergizada el resorte regresa a la posicion en

el centro.
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Figura. 2.35. Valvula solenoide 4/3 de control direccional.

Especificaciones Generales:

e Medida Nominal: NG3-Mini bajo el estandar de Wandfluh.
e Construccion: Vélvula de carrete directo

e Instalacion: 3 orificios para ajustar los tornillos M4X30.

e Conexiones: Placas de conexion roscada Multi-angulo.

e Temperatura: -20... +50 °C.

e Posicion de Instalacion: Preferiblemente horizontal.

e Ajuste: Mp= 2,8 Nm (calidad de tornillo 8.8)

e Peso: m=0.65 kg.
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Especificaciones Hidraulicas:

e Liquido: Aceite mineral.

e Rango de viscosidad: 12 mm?/s...320 mm?/s.

e Temperatura del Liquido: -20... +70 °C.

e Presiéon de Trabajo: En los puertos P, A,B:

e pmax = 350 bar (pT < 20 bar)

e pmax = 315 bar (pT > 20 bar)

e Presidon de Tanque en el puerto T: pTmax = 100 bar.
e Maximo volumen de corriente: Qmax = 15 I/min.
e Especificaciones Eléctricas:

e Voltaje Nominal:

e Uy=12VDC

e Uy=24VDC

e Tolerancia del voltaje: £10% del voltaje nominal.

Simbolo

%

Figura. 2.36. Simbolo de la valvula solenoide 4/3 de control direccional.
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Grafico detallado

Figura. 2.37. Detalle de valvula solenoide 4/3 de control direccional.

2.11.2 Vélvula de Control Proporcional de Flujo

Una valvula de control proporcional de flujo contiene una valvula de control
direccional que posee un carrete, un servo actuador o medios del servo para

funcionar la valvula de control direccional.

Como su nombre lo indica son valvulas que permiten el paso de flujo o
caudal proporcional, en funcion de la variable que se esté controlando. En el caso
de la estacion hidraulica HYD-2800 la valvula proporcional realiza una funcién
sumamente importante, ya que es la encargada de regular la velocidad de

movimientos de todos los actuadores del brazo.

Esta valvula controla el caudal de aceite que ingresa al sistema de
alimentacion de los cilindros hidraulicos, permitiendo al usuario, que facilmente se
pueda ajustar la velocidad de los movimientos del brazo de acuerdo a las

necesidades.
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La valvula estd compuesta por un circuito eléctrico que es puesto en
funcionamiento por un potencidbmetro que varia en su valor de acuerdo a los
ajustes del usuario, estableciendo los valores de voltaje y corriente que activen al

sistema que controla el paso de aceite.

La valvula permite Unicamente la variacion del caudal de aceite, ya que si
variamos la posicion del potenciometro de control, de igual manera en una
relacion lineal lo realizar el flujo de aceite a través de la valvula proporcional. Al
tener un rango en el que se puede variar la velocidad se pueden lograr ajustes

finos en el movimiento de nuestro robot.

—— Tapodn con tornillo

l ———Muelle de retorno

Bohina
~ -
~ 47
Pistén Aro guiado
1Dy | Pistén
e L L= Cuerpo de la valvula

Figura. 2.38. Valvula proporcional de accién directa.

La valvula de control proporcional que utiliza la estacion hidraulica HYD-
2800 es la que describiremos a continuacion:

e Valvula de mando directo.

e Presion pro-compensada.
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e Valvula proporcional de control de flujo integrado con electrénica de un

tornillo en el cartucho para roscar.
e Alta reproducibilidad de la valvula.
e Elvolumen de flujo se ajusta con las valvulas solenoides Wandfluh.
e Proteccion contra corrosion, caracteristicas bajas de friccion.
¢ Valvula de 3 vias mantiene el flujo constante, independiente de la carga.

e El excedente de volumen de flujo es desviado a la linea de tranque, para el

ahorro y prevenir un sobrecalentamiento del sistema.

e La fuerza de control proporcional solenoide se ejecuta en el liquido ya que
actia directamente sobre el carrete de control que abre las muescas de

estrangulamiento en el cuerpo del cartucho.

e Cuando la valvula solenoide no recibe corriente, la bobina de control se

mantiene en la posicion cerrada por medio de un resorte.

Figura. 2.39. Valvula proporcional 3/2.
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Especificaciones Generales:

e Descripcién: Vélvula 3/2 de control de flujo proporcional con electronica
integrada.

e Construccion: Tornillo interno en el cartucho para la cavidad.
e Instalacion: Tornillos de rosca de M33x2.

e Temperatura: -20... 65 °C.

e Posicion de Instalacion: De acuerdo a las necesidades.

e Ajuste: Mp=2,8 Nm

e Peso: m=1.3kg.

Especificaciones Hidraulicas:

e Liquido: Aceite mineral.

e Rango de viscosidad: 12 mm?/s...320 mm?/s.

e Temperatura del Liquido: -20... +70 °C.

e Maximo Presion: pmax = 350 bar.

e Presion de Flujo Nominal: Qn=12.5I/min.

e Maximo flujo de Volumen: Qmax= 63 I/min.

e Minimo flujo de Volumen: Quin= 0.2 I/min

e Presién de Tanque en el puerto T: pTmax = 100 bar.

e Maximo volumen de corriente: Qmax = 15 I/min.
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e Repetibilidad: <2 %.

e Histérisis: <5 %.

Especificaciones Eléctricas:

e Voltaje Nominal: U=12VDC U=24VDC
e Corriente Maxima: Ig=1780 mA  Ig =810 mA
e Interface Analdgica: M23, 12-polos (macho).

e Conector: plug M23, 12-polos (hembra).

e Valor de la sefial: Voltaje/Corriente.

e Configuracion de Parametros: RS 232 C.

Simbolo

Figura. 2.40. Simbolo de la valvula proporcional 3/2.
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Grafico detallado:
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Figura. 2.41. Detalle de la valvula proporcional 3/2.

2.12 ELEMENTOS DE LA ESTACION HIDRAULICA

2.12.1 Manguera Hidraulica

Las mangueras que utliza la estacion hidraulica HYD-2800 son especiales
debido a la presién que tiene que manejar en su interior, y que deben de tener
una buena flexibidad por el movimiento del brazo. Las mangueras estan en la

categoria de baja y media presion.
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Figura. 2.42. Mangueras de bajay media presion.

A continuacion se presentan las caracteristicas de la manguera:

e Material: Termoplastico, Polyon.

e Medidainterna (I1.D.): 0.13 plg.

e Medida Externa (O.D.): 0.33 plg.

e Presion Maxima de Operacién: 2500 psi.
e Minima Presion de Estallido: 10000 psi.
e Minimo radio de Inclinacién: 0.50 plg.

e Rango de Temperatura: -65 a 200 F.

roquip FC372 Pelyen

Figura. 2.43. Grafico Interno de la Manguera.
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2.12.2 Unidad Hidraulica de Poder Estacion HYD-2800

La unidad hidraulica de poder de la estacion HYD-2800 esta compuesta por:

e Valvula de escape de presion.
e Motor eléctrico.

e Filtro de aceite.

e Medidor de nivel de fluido.

e Conector de retorno al tanque.
e Tanque de aceite.

e Medidor de presién de 100 bar.

En las siguientes figuras se puede observar los componentes

sefalados y el esquema de la unidad hidraulica de poder:

Medidor de presién de 100 bar

\ Conector de retorno al tangue j
Vilvula de escape de presion. 1
~_ J

Motor eléctrico

Tanque de aceite.
Medidor de nivel de fwdo.

Figura. 2.44. Descripcion de la Unidad Hidraulica de Poder.

antes
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2.12.3 Valvula de Escape de Presién (Vickers)

Una vélvula de escape de presion realiza la funcion de enviar el fluido de
retorno al tanque, si el fluido no se utiliza, asi el aceite puede ser re-usado en el
circuito hidraulico y no causa dafio a las valvulas dentro del mismo, por exceso de

presion.

Figura. 2.45. Véalvula de Escape.

En la siguiente figura se observa un esquema de una valvula de escape de
presion:

Figura. 2.46. Esquema de la Valvula de Escape de Presion.
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La valvula funciona cuando el fluido sobre pasa un cierto valor de presion y
se abre para que el mismo regrese al tanque de almacenamiento. En el caso de la
estacion hidraulica HYD-2800 ésta se encuentra acoplada a un indicador de
presion por lo que se puede saber cuando la presion del fluido dentro del circuito

llega a su valor critico.

Especificaciones:

e Diametro: 2" pulgada.

e Presion de Disparo: 13.6 I/min.

2.12.4 Motor Eléctrico

La estacién hidraulica HYD-2800, consta posee un motor eléctrico de
bobinado de jaula de ardilla, el cual impulsa el sistema de bombeo del aceite,
produciendo la circulacién del fluido, a través de una presion aplicada al convertir

energia eléctrica en energia mecanica.

El facil manejo de transmision, distribucion y transformacion de la C.A, se ha

constituido en la corriente con mas uso en la sociedad moderna.

Es por ello que los motores de C.A, son los mas normales y con el desarrollo
tecnoldgico se ha conseguido un rendimiento altisimo que hace que mas del 90 %

de los motores instalados sea de C.A.

Los motores de C.A, se dividen por sus caracteristicas en:


http://www.monografias.com/trabajos35/sociedad/sociedad.shtml
http://www.monografias.com/trabajos12/desorgan/desorgan.shtml
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CAPACITADOR

ESTATOR

VENTILADOR

COJINETE

DE ARRANQUE ENROLLADO
CENTRIFUGO DEL ARMAZON

Figura. 2.47. Esquema del Motor Eléctrico.

Sincroénicos

e Trifasico con Colector.
e Trifasico con Anillos.

¢ Y Rotor Bobhinado.

Asincrénicos o de Induccién

e Trifasico Jaula de Ardilla.

¢ Monofasico: Condensador, Resistencia.

e Asincronicos Sincronizados: Serie o Universal.
e Espira en corto circuito.

e Hiposincronico.

e Repulsion.


http://www.monografias.com/trabajos10/restat/restat.shtml
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1) Motor Sincrénico

Est4 fundamentado en la reversibilidad de un alternador. EI campo interior
de una aguja se orienta de acuerdo a la polaridad que adopta en cada momento
el campo giratorio en que se halla inmersa y siempre el polo S de la aguja se
enfrenta al polo N cambiable de posicibn del campo giratorio, la aguja sigue
cambiando con la misma velocidad con que lo hace el campo giratorio. Se
produce un perfecto sincronismo entre la velocidad de giro del campo y la de la

aguja.

Si tomamos un estator de doce ranuras y lo alimentamos con corriente
trifasica, se creard un campo giratorio. Si al mismo tiempo a las bobinas del rotor
le aplicamos una C.C, girara hasta llegar a sincronizarse con la velocidad del
campo giratorio, de tal manera que se enfrentan simultdneamente polos de signos
diferentes, este motor no puede girar a velocidades superiores a las de
sincronismo, de tal forma que sera un motor de velocidad constante. La velocidad
del campo y la del rotor, dependeran del numero de pares de polos magnéticos
que tenga la corriente. Un motor de doce ranuras producira un solo par de polos y
a una frecuencia de 60 Hz, girara a 3600 R.P.M.

Como se vera el principal inconveniente que presenta los motores
sincrénicos, es que necesitan una C.C. para la excitacion de las bobinas del rotor,
pero en grandes instalaciones (Siderargicas), el avance de corriente que produce
el motor sincrénico compensa parcialmente el retraso que determinan los motores
asincrénicos, mejorando con ello el factor de potencia general de la instalacion, es
decir, el motor produce sobre la red el mismo efecto que un banco de
condensadores, el mismo aprovechamiento de esta propiedad, es la mayor

ventaja del motor sincronico.


http://www.monografias.com/trabajos901/evolucion-historica-concepciones-tiempo/evolucion-historica-concepciones-tiempo.shtml
http://www.monografias.com/trabajos36/signos-simbolos/signos-simbolos.shtml
http://www.monografias.com/trabajos14/trmnpot/trmnpot.shtml
http://www.monografias.com/trabajos11/bancs/bancs.shtml
http://www.monografias.com/trabajos/compelectropas/compelectropas.shtml
http://www.monografias.com/trabajos16/romano-limitaciones/romano-limitaciones.shtml
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2) Motores Asincrénicos o de Induccién

Son los de mayor uso en la industria, por lo tanto son los que mayor analisis

merecen.

Cuando aplicamos una corriente alterna a un estator, se produce un campo
magnético giratorio, este campo de acuerdo a las leyes de induccion
electromagnéticas, induce corriente en las bobinas del rotor y estas producen otro
campo magnético opuesto segun la ley de Lenz y que por lo mismo tiende a
seguirlo en su rotacion de tal forma que el rotor empieza a girar con tendencia a
igualar la velocidad del campo magnético giratorio, sin que ello llegue a
producirse. Si sucediera, dejaria de producirse la variacién de flujo indispensable

para la induccion de corriente en la bobina del inducido.

A medida que se vaya haciéndose mayor la diferencia entre la velocidad de
giro del campo y la del rotor, las corrientes inducidas en €l y por lo tanto su propio
campo, irdn en aumento gracias a la composicion de ambos campos se consigue
una velocidad estacionaria. En los motores asincronicos nunca se alcanza la
velocidad del sincronismo, los bobinados del rotor cortan siempre el flujo giratorio

del campo inductor.

Potencia de Accionamiento

e Potencia en KW = 0,736 * Potencia en HP

e Potencia en HP = 1,36 * Potencia en KW

La potencia esta definida en dos factores: La fuerza en Kg y la velocidad en

metros por segundo.


http://www.monografias.com/trabajos11/metods/metods.shtml#ANALIT
http://www.monografias.com/trabajos4/leyes/leyes.shtml
http://www.monografias.com/trabajos6/elme/elme.shtml#induccion
http://www.monografias.com/trabajos4/leyes/leyes.shtml
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e Potencia = F * V = Kgm/Seg.

El par del motor es una magnitud decisiva hasta el punto de determinar las
dimensiones de un motor. Motores de igual par tienen aproximadamente las
mismas dimensiones aunque tengan diferentes velocidades. En el arranque de un
motor, es decir, en el intervalo de tiempo que pasa de la velocidad 0 a la nominal,
el par toma distintos valores independientemente de la carga. La potencia nominal
debe ser lo mas parecida posible a la potencia requerida por la maquina a
accionar. Un motor de potencia excesiva da lugar a una mayor intensidad de

corriente durante el arranque.

Especificaciones:

e Potencia: 1 HP.

e Voltaje de Alimentacién Nominal: 220 V A.C.
e Tipo de Alimentacién: Monofasica.

e Velocidad Nominal: 1500 RPM.

e Corriente de Arranque: 3,8 A.

2.12.5 Medidor de Nivel de Fluido (UCC™)

Este dispositivo mide el nivel del fluido dentro del tanque en una escala
proporcional a la capacidad del tanque, estd conectado al mismo y mide la
magnitud de nivel de una manera indirecta, ya que en este proceso interviene la

presién que ejerce el fluido dentro del tanque.


http://www.monografias.com/trabajos14/nuevmicro/nuevmicro.shtml
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Figura. 2.48. Medidor de Nivel.

Podemos observar a continuacién un diagrama esquematico:

Especificaciones:

Figura. 2.49. Esquema del Medidor de Nivel.

e Lentes : Poliamida Trasparente

e Base de los lentes : nylon 66

e Cuerpo : Poliestileno de alto impacto, sin contenido de aluminio
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e Sellos : Nitrilo

e Presién Maxima de Trabajo : 300 bar

e Temperatura de Trabajo : -30°C a +90°C

e Compatibilidad de Fluidos: Fluidos a base mineral y a base de petréleo.
e Torque recomendado de Ajuste : 10 Nm Maximo

e Indicador : Alcohol Rojo

2.12.6 Tanque de Aceite (O.M.T ™)

El tanque de aceite es fundamental dentro del circuito hidraulico, ya que aqui
se almacena el fluido que va a proporcionar la energia dentro del mismo, se lo
puede encontrar de varios materiales, capacidades y otros parametros a

considerar.

Figura. 2.50. Tanque de Aceite OMT de Aluminio.

La estacion HYD-2800 usa un tanque OMT de aluminio de color azul, el que
viene provisto de un conector para la valvula de desfogue como se puede
observar en la figura 2.50. También se encuentra aqui la valvula reguladora de

presién y el indicador de la misma magnitud.
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Especificaciones:

e Capacidad: 10 L.

e Material: Aluminio

En la siguiente figura se muestran las dimensiones del tanque OMT:

247

- !
340 — |
T — :
1
=R T °
\ ] T
|
‘ H o | '
| |
| P
1 ~N
{
|
\ | (] l |
8 fori M8x16 mm / /8" BSP
250 170

- " - - . -

Figura. 2.51. Tanque de Aceite OMT de Aluminio.

2.12.7 Elementos del Control Eléctrico desde el Panel Principal

El panel principal de la estacion cuenta con los siguientes elementos:

e Potenciometro Lineal de 10 K con capuchén protector (Regulacién Valvula
Proporcional).

e LED ROJO 3/4 W x11 (Indicadores de Accion de Electrovalvulas).

e Switch 3 Posiciones ON-OFF-ON. x5 (Control de Articulaciones).

e Switch 2 Posiciones ON-OFF de Retorno (GRIPPER).
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e Lamparas de Sefial x3 (Energizacion de la Estacion).
e Push Button x2 (Encendido y Apagado de la Estacion).

e Push Button de Emergencia (Detencion Abrupta de la Estacion y Error ).
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3 SOFTWARE

En el presente capitulo se analizan los diagramas de flujos para entender el
correcto funcionamiento del sistema HYD-2800.

Ademas se da una explicacion del disefio de la interface HMI con todos los
componentes, y se podra conocer sobre el tema de Ethernet para establecer la

comunicacion con el PLC.

3.1 DIAGRAMA DE FLUJO

Se realizaron 2 diagramas de flujos los cuales se describen a continuacion:
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General

El diagrama de flujo general permite al Usuario conocer el funcionamiento de
la Estacion Hidraulica HYD-2800 tanto en linea con el laboratorio C.I.M. o de

manera individual.

INICIO

v
b4
COLOCAR EN
A ENVIAR
ESTACION NO MENSAJE A ESAMBLADORA
DISPONIBLE
CENTRAL
<
ENVIAR
MENSAJE A Y
CENTRAL
Sl
ENSAMBLAR 4————————————————————< LLEGO CILINDRO
>
v NO
ESPERANDO v
ORDEN
ENVIAR
MENSAJE A
CENTRAL
Y
Sl d
LLEGADA PALET
o —
VACIO NO PROCESO
Y
NO
Sl
ENVIAR PRODUCTO A
]
PALETVACIO ALMACENAMIENTO
y NO
ESPERANDO
ORDEN
ENVIAR
MENSAJE A PROD&(:SR UNo
CENTRAL
LLEGADA DE Sl
PRISMA
Sl

Figura. 3.1. Diagrama de Flujo General.
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Modo de Operacion

En la figura Figura 3.2. Se Indica los 2 modos de operacion con los que
consta el sistema HYD-2800, el modo Semiautomatico forma parte del modo

Automatico, con la ejecucion de las 2 subrutinas que forman parte de dicho modo.

INICIO

NO

MANAUTO=1 » | AUTOMATICO
Sl Y
< Sl
MANAUTO=0
MANUAL NO
Y

ESTACION=OFF >NO

ESTACION=OFF

FIN

Figura. 3.2. Diagrama de Flujo Modos de Operacién.

Los demas diagramas de flujos se encontrara en los anexos para todas las

subrutinas de:

¢ Manual
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e Automatico

Ademas todas las subrutinas del programa:
e Home
e Cilindro Disponible

e Recoger, etc.

3.2 DISENO DE LA HMI

Como su nombre lo indica HMI ("Human Machine Interface”) es el medio por
el cual se presentan los datos a un operador a través de éste puede visualizar,

controlar, corregir el proceso que se esté realizando.

La interfaz HMI de la estacion hidraulica fue realizada bajos los 5 parametros
principales que son usabilidad, navegabilidad, teoria del color, manejo de la

informacion y consistencia.

Usabilidad

Conociendo que usabilidad es la propiedad que permite reconocer si una
interfaz es facil de utilizar y agradable para el usuario, se ha realizado el disefio
del Robot Hidraulico con 2 perspectivas que son:

1. Vista Superior
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Figura. 3.3. Vista Superior del Robot del HMI.

2. Vista Frontal

Figura. 3.4. Vista Frontal del Robot del HMI.

Se ha realizado de esta manera para que el usuario pueda saber en todo
momento la posicion del Robot y el proceso que esté realizando.
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De igual manera tanto como en el panel de la Estacion Hidraulica HYD-2800
se tienen los switch que activan las articulaciones del Robot, de la misma manera

se tiene en la interfaz con su respectiva nomenclatura.

[] |:| I'|.|“|I|'I ["-J

OPEN

GRIPPER

Figura. 3.5. Panel de switch del HMI.

Navegabilidad

La navegabilidad es la propiedad para hacer la interfaz sencilla o compleja
dependiendo el uso que se le dé a cada una de las ventanas.

El HMI tiene ventanas de Realizacién, en la cual indica el proceso que se

va ejecutando (informacion), evaluacion de variables y emergentes.
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MODO AUTOMATICO

VISTA SUPERIOR VISTA FRONTAL

FLUJO: 6,21 Itmin

Trasladando prisma fresado w

CIM ON-LINE HISTORICO DE o
ESTACION ENCENDIDAl 192.168.1.91 | Al ‘ RETORNAR | 03/02/2010 9:26:45

Figura. 3.6. Ventana de Proceso Automatico.

ALARMA

9:30:26 03/02/2010 ERROR

Reconacer Silencio
Al Al

A2 A i
Xy ¥ Vv

03/02/2010 9:30:29

Figura. 3.7. Ventana de Emergencia.

Uso del Color

Conociendo que el uso correcto del color permite al usuario reconocer el
estado en que se encuentra el proceso, y el facil monitoreo del mismo. Ademas a
las figuras dependiendo de la tonalidad se les puede observar

tridimensionalmente o con profundidad.
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El usuario en la interfaz puede saber cuando la estacién ha sido encendida,
y en qué momento esta en linea con el CIM para poder realizar los diferentes

procesos que se requieran.

CIM OFF-LINE
ESTACION APAGADA I 192.168.1.91

Figura. 3.8. Estacion Apagaday CIM off-line.

CIM ON-LINE
ESTACION ENCENDIDA 192.168.1.91

Figura. 3.9. Estacion Encendiday CIM on-line.

Manejo de la Informacion

Es de suma importancia la informacion que se maneje dentro de un sistema
de HMI debido a que se debe de registrar el proceso que se ha realizado y quien
fue la persona que lo realiz0, y si ocurrieron alarmas, cuales fueron y en cuanto

tiempo se demoraron en desactivarlas.

Debido a eso es que la interfaz cuenta con una ventana de Historicos de
Proceso la cual informa la hora a la cual el usuario ha ingresado, el momento en
gue encendio la estacion y el numero de procesos que ha realizado, de la misma

manera si se suscitd una alarma cuanto tiempo se tardd en reconocerla.
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HISTORICO DE PROCESO

* 03022010 9:01:23 030272010 9:01:26  ERRCR

T! :I ‘l HH -

Figura. 3.10. Ventana de Histérico de Proceso.

ALARMA

9:35:36 03/02/2010 ERROR

Reconccer Silencio
Alarma Alarma
Reconocer Borrar
Todas Todas

03/02:2010 9:35:39

Figura. 3.11. Ventana de Alarmay reconocimiento de la misma.

Consistencia

Es importante esta caracteristica que permite que la interfaz sea robusta
tanto en su interior, como el proceso real, facilitando el entrenamiento y practica

del usuario.

Internamente el Robot realiza los movimientos al mismo tiempo que el real
de una manera proporcional, haciendo que el usuario pueda manejar con facilidad

y amigabilidad el proceso.



CAPITULO Ill SOFTWARE

79

MODO AUTOMATICO

VISTA SUPERIOR VISTA FRONTAL

Eifiii llil{{l
Yk ¥ A Xk

=

FLUJO: 8,24 Itmin

Trasladando producto terminado

ESTACION ENCENDIDAl s | HISTORICO DE ] RETORNAR I 03/02/2010 9:38:19

Figura. 3.12. Proceso del HMI.

Figura. 3.13. Proceso Real.

Explicacion para la utilizacién del HMI

Para el disefio del HMI se basoé en el siguiente diagrama de flujo:
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INICIO

A

NO

PANTALLA
PRINCIPAL =1

Figura. 3.14. Diagrama de Flujo HMI.

PANTALLA
PRINCIPAL
Y
NO SALIR=1 S| FIN
NO
e NO
Sl
PANTALLA
ELECCION
TRABAJO
s
N ACTIVA VENTANA A
AUTOMATICO =1 S L UTOMATICO AUTOMATICO =1 1
S .
NO SI
ACTIVA
Sl—»{ VENTANA SEMI-
AUTOMATICO
S
NO
ACTIVA VENTANA
Si—» MANUAL
sl
NO
«H
S
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Pantalla Principal

Al ejecutar el programa HMI en el Factory Talk tendremos la siguiente

pantalla principal:

ESTACION HIDRAULICA HYD-2800

. USER LOGIN

CIM 2000 03/02/2010 9:43:25

Figura. 3.15. Pantalla Principal.

En el disefio se tienen 2 usuarios con sus respectivos niveles de seguridad,

debido a que para ciertas opciones el acceso tiene que ser restringido.

Usuario: Administrador

Clave: Administrador
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El Administrador como su nombre lo indica tiene acceso a todas las
ventanas y los niveles de seguridad no estan restringidos para dicho usuario,
debido a que puede controlar y supervisar lo realizado por el operador, el
Administrador es el Unico que tiene la posibilidad de borrar las alarmas del cuadro

de Historicos.

Usuario: Operador

Clave: Operador

El Operador tiene acceso a todas las ventanas ya que es el encargado de
estar en el proceso siempre que se lo esté realizando, el operador tiene
restricciones debido a que no es capaz de borrar las alarmas que suceden y

puede ser evaluado en el tiempo que tarda en reconocer la Alarma.

Al iniciar la aplicacion aparecera el usuario Default el cual no consta con
contraseila debido a que este solo se activa en el momento de salir de la

aplicacion y volver a iniciarla.

Para la creacion de los usuarios y sus respectivas claves en el programa

Fatory Talk, se los debe de ingresar como se indica en las siguientes figuras:
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%) FactoryTalk View Studio - Machine Edition

File Wiew Application  Tools  Window  Help
rif D F |

= [y HMI
=B HMI
-3 System
{==| Project Settings
& Funtime Security
Diagnostics List Setup
Global Connections

ﬁl Startup

Figura. 3.16. Pantalla Principal de Factory Talk.

Se tiene que dar doble clic sobre Runtime Security del cual se desplegara la

ventana que se encuentra en la Figura 3.17.

Runtime security genera la opcién de ingresar a los usuarios que se desee
puedan hacer uso de la interfaz, con sus respectivos niveles de seguridad que

tenga cada uno de ellos.

ME Rurtime 4.00 and later | ME Runtime 3.20 and earlier |

Usze thiz tab to specify the FactomT alk Security accounts for Machine Edition Buntime [MER] versions 4.0 and later.
Select a FactoT alk Security account with the Add button and then assign A-P security codes. Click the browse
buttons [...] to select optional Login and Logout macros for the account,
Account [D: EDEFAULT e LClose
FaFEFCRD | —m
Login Macro: | | i i B B
d s SR WEMWMEF WG MWH
Logaut Macro: | J Ml W) VKWL Hext
i =B s
Account A|B|C|D|E|F|G|H|l |J |K|L|M|N|O|P|Login Logout
DEFAULT YYYYYYYYYYYYYYYY

Figura. 3.17. Pantalla Runtime Security.

Para ingresar un nuevo usuario se debe dar clic sobre Add, se desplegara otra
ventana de la cual se tiene que elegir dentro de Filter Users la opcion de Show
users only. Para crear el usuario damos click sobre Create New y se escoge la

opcion User.
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Select User or Group

&ﬂmonymous Logon

Create Mew 5]

- Filter Users 1
5 7 Show groups only

" Show all

B i Cancel ; Help |

Figura. 3.18. Seleccién de Usuario.

General | Group Membership |

User name: ] Adrninistrador

Full name: ]

Descripkion: l

[ User must change password at next logon
[ User cannaot change password

[ Password never expires

[ Account is disabled

Password: ] ek ok

Confirm: ] [ —————

Create i Cancel

Help

Figura. 3.19. Ingresar el Usuario.



CAPITULO Il SOFTWARE 85

En la Figura 3.19 Se debe ingresar en User Name el nombre de usuario que
se desee para el HMI, cabe tomar en cuenta que el uso de mayusculas y
mindsculas es sumamente importante, ya que si desde el principio se utiliza
cualquiera de las 2 opciones, cuando se solicite se debe ingresar de la misma

manera en la que se esta ingresando en este momento.

Para asignar los distintos niveles de seguridad que tendra cada usuario en la
misma ventana de Runtime Security se tiene los Security Codes que tiene 16
niveles de seguridad, distribuidos en letras, desde la A hasta la P, a cada usuario
se le colocara con vistos en cada letra el nivel que se le quiera dar, en el caso de
que no se le quiera dar dicho nivel de seguridad se le quitara el visto como se

indica en la siguiente figura.

ME Runtime 4.00 and later | ME Runtime 3,20 and earler

Uze this tah to specify the FactomT alk Secuity accounts for Machine Edition Buntime [MER] versionz 4.0 and later.
Select a FactorT alk Security account with the Add button and then azsign AP securty codes. Click the browse
buttans [...] to select optional Login and Logout macros for the account,

Security Codes
fccountID:  |DEFAULT B Clase
| MENMC WD, P
Lot GGG |
Logout Macio: [ _______________________________________ . Wl WK WL Het
1 :

i ‘ LI?MIFNIVDIVP: Help

Account A|B|C|D|E|F|G[H|(I |J |K|L |M|N|O|P|Login Logout

DEFAULT ¥YYYYYYYYYYYYYYYY
2 |ADMINISTRADOR YYYYYYYYYYYYYYYYADMINSITRADOR DEFAULT
3 |OPERADOR Yy Y:ﬁ NNNNNNNNNNN N:OF'EHADOR DEFAULT

Figura. 3.20. Ingresar el Usuario.

Como se puede observar en la Figura 3.20. El usuario Operador solo tiene
un nivel de seguridad 3, ya que solo se le permitird ingresar a las ventanas que

tengan de acceso A, By C, a las demas ventanas este usuario no podra ingresar.
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Cuando se desee hacer que una ventana tenga el nivel de seguridad que se

quiera se debe de dar click derecho sobre la ventana y escoger la opcion Display

Settings.

En la opcion de Security Code se coloca la letra de acuerdo al nivel de

seguridad a la ventana y a la restriccion que se quiera darle de acuerdo al

usuario.

Display Settings

General l Behavior |

Display Settings...

Key Assignments

Property Panel
Chiject Explorer

Paste

Showa Grid
Snap ©on
arid Settings. ..

Zoam In
Zoarm Cuk
Cancel Zoom

Figura. 3.21. Menu de ventana.

= Display Type
| " Replace

E ® OnTop

E [ Cannat Be Replaced

-Size
" Use Currert Size
7 Specify Size in Pizels

Width, 1720 Height: I'IME

Display Mumber: i

r
Security Code:

1
I~ TilleBay

- Position

% iU ¥ iU
Background Color; |:|

[ Dizable Initial Input Focus

M asimum Tag Update Rate:

0.05

| seconds

Aceptar i Cancelar 1 Apply Help

Figura. 3.22. Menu de ventana.
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En la pantalla principal del HMI se tiene 2 botones los cuales son:

SALIR
Salir.- Cierra la aplicacion del HMI.
USER LOGIN
User Login.- Ingresar el Usuario y la Clave respectiva para

cada uno de ellos.

En la Pantalla Principal el usuario al ingresar en la aplicacion, debe de

registrarse o salir del proceso.

Un vez ingresado el usuario y la clave en la aparecera el boton continuar.

ESTACION HIDRAULICA HYD-2800

Figura. 3.23. Pantalla Principal y usuario ingresado.
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CONTINUAR

eleccion de trabajo.

ELECCION DE TRABAJO

Continuar.- Permite avanzar en el HMI hacia la pantalla de

ESTACION APAGADA CIM OFF-LINE

PRINCIPAL | 03/02/2010 10:05:23

Figura. 3.24. Eleccién de trabajo.

La pantalla eleccion de trabajo permite al usuario conocer el estado de la

estacion, si se encuentra apagado o encendida y si esta en comunicacion con el

CIM.

Ademas en esta pantalla como su nombre lo indica se elige el trabajo que se

requiera realizar pulsando uno de los tres botones que son:

2800, en linea con el CIM.

Automatico.- Proceso Automatico del Robot Hidraulico HYD-
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SEMI- AUTOMATICO _ _ _ _
Semi-Automatico.- Proceso semi-automatico el Robot

Hidraulico tiene 2 modos de operacion, el de recoger material, o el de entregar

material terminado.

Manual.- Proceso manual el Robot hidraulico HYD-2800 es

manipulado como si fuese del tablero principal de la estacion.

Ademas cada botdn tiene un signo de interrogacién a su lado derecho que
permite informar al usuario sobre cada proceso en detalle, antes de ingresar al

mismo.

- Signo de Interrogacion.- Informacién basica de lo que hace cada

proceso.

El Boton HOME permite que el usuario coloque al Robot Hidraulico HYD-
2800 en una posicién adecuada para iniciar el proceso, ya que no se conoce la

posicion en la que se haya mantenido en un proceso anterior.

N Home.- El botén de Home genera que el Robot se coloque en

una posicion general establecida por el programador.

El botén Pantalla Principal regresa al menu principal la aplicacion.
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PANTALLA o ] o
PRINCIPAL Pantalla Principal.- El boton de Pantalla principal regresa a la

pantalla inicial donde el usuario puede cambiar de usuario segun la necesidad

gue se requiera.

Modo Automatico

MODO AUTOMATICO

VISTA SUPERIOR VISTA FRONTAL

(

ESTACION ENCENDIDA e e RETORNAR 03/02/2010 10:28:34

Figura. 3.25. Modo Automatico.

En la ventana de Automéatico tanto el Operador como el Administrador
podran visualizar el proceso del Robot desde las 2 vistas con que se consta el
HMI, la vista Superior y la vista Frontal. En la vista Frontal se consta de unos
displays, los cuales muestran los grados de inclinacién que tiene cada articulacion

en el proceso que se esté realizando.

Al mismo tiempo se visualiza el proceso que esta realizando por medio de

los mensajes, que indican en todo momento de la ejecucion lo que se esta
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ejecutando, en la Figura 3.25. Se tiene el proceso de Ensamblando Producto y
se muestra que el robot Hidraulico, esta en espera de recoger el prisma y cilindro
ensamblados, y que el Robot Eléctrico de la estacion de vision sostiene el cilindro

en la prensa.

Ademas se puede visualizar la cantidad de aceite FLUJO: 6.26 It/min, que

esta circulando por la valvula proporcional como se muestra en la Figura 3.25.

El usuario puede observar en todo momento el estado de la estacion si se
encuentra encendida y si se encuentra en linea con el C.I.M., ya que la condicion
para funcionar en modo automatico, es que la estacion Hidraulicay el C.I.M. se

encuentren en linea.

Modo Semi-Automatico

MODO SEMI-AUTOMATICO

VISTA SUPERIOR VISTA FRONTAL

1749° A

- 1
! Recogiendo prisma fresado %

CIM OFF-LINE HISTORICO DE e
ESTACION ENCENDIDA e e i RETORNAR 05/02/2010 8:47:30

Figura. 3.26. Modo Semi-Automatico.
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Para el modo Semi-automatico se tiene la misma ventana de proceso que en
el modo Automatico, tanto los mensajes que indican el Estado del Robot, como la
visualizacion del flujo de la vélvula proporcional, con la diferencia que en este

modo se tiene 2 procesos que puede realizar el Robot Hidraulico.

Rutinal: La rutina 1 permite que el Robot se dirija hacia el conveyor a recoger un
palet.

Rutina 2: La rutina 2 genera que el Robot, recoja de la prensa hidraulica el palety

lo lleve hacia el conveyor.

Modo Manual

MODO MANUAL

VISTA SUPERIOR VISTA FRONTAL

Vi

1
|
I
1
I
1
I
I
I
|
1
1
I
I
I
1
I
BLYULA PROPORCIONAL
I

. OPEN

“GRIPPER”
1 IOV Cerrado
- GRIPPER
5 [}
ESTACION ENGENDIDA G el e RETORNAR 05/022010 8:48:57
apRier | AlRMAS |

Moviendo Articulacion
B
Hacia Arriba

Figura. 3.27. Modo Manual.
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El modo Manual del HMI se tiene una réplica del panel superior de la
Estacion Hidraulica HYD-2800, simulado por botones para el movimiento de las

articulaciones del Robot, y el slider para el control de la valvula proporcional.

La nomenclatura de los switch no es muy clara en el panel de la estacién
debido a eso, se ha colocado la mensajeria necesaria, para saber qué movimiento
realiza el Robot en el momento de pulsar cada uno de los switch, como por

ejemplo ACCW (Movimiento Articulacién “A” en sentido Horario).

La regulacion del caudal se realiza por medio del slider que se encuentra en

la parte inferior izquierda, y se visualiza su valor en el display con el que consta.

Los botones para el movimiento del brazo, tienen una seguridad ya que si se
llega al rango maximo de movimiento, el boton desaparece para que no se siga
inyectando aceite hacia la valvula y se produzcan mas dafios sobre los

retenedores.

Pantalla de Histéricos de Alarmas

La pantalla tiene acceso mediante el Boton del mismo nombre, la que
permite conocer el historial de funcionamiento, que son los usuarios ingresados,

los productos entregados, etc.

HISTORICO DE
eahine Historico de Alarmas.- El boton de historico de
alarmas permite al usuario, tanto al Administrador como al Operador, conocer el

historial de la estacién Hidraulica.
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Este botdn se lo tiene en los 3 modos de funcionamiento para conocer en

cualquier proceso el trabajo realizado anteriormente.

HISTORICO DE PROCESO

EMPLEADO

ERROR

04/02/2010 11:36:28

Figura. 3.28. Histérico de Alarmas.
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Pantalla de Alarma

La pantalla de alarma se genera en el momento que se ha producido un

error en el proceso y que el usuario ha presionado el botén de ERROR en el
panel superior de la estacion Hidraulica HYD-2800.

El usuario debe reconocer la alarma y regresar a la aplicacion, en la cual se

encontraba el proceso, cada generacion de alarma se graba en el historico de
proceso.

ALARMA

9:35:36 03/02/2010 ERRCR

RILEIIE
=iy vy

03/02:2010 9:35:3%

Figura. 3.29. Alarma.

3.3 COMUNICACION MEDIANTE LA PLATAFORMA ETHERNET/IP

3.3.1 INTRODUCCION

Ethernet es una arquitectura de red que incluye los modelos Cliente/Servidor
y Productor/Consumidor, en este caso se usara este ultimo modelo, lo que

permite darle al sistema en donde se encuentra implementada la red industrial,
tres caracteristicas principales que le brindan flexibilidad y eficiencia al mismo.

Estos parametros son:
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e Control,
e Configuraciones, y;

e Recoleccion de Datos.

Control es una caracteristica muy importante dentro de una red industrial,
ya que el sistema debe tener comunicacion en tiempo real con los sensores y

actuadores.

Configuraciones el usuario debe tener acceso a cambiar parametros del
dispositivo de control, ademas debe poder realizar esto en modo Run Time o

tiempo en el que se ejecuta una tarea.

Recoleccién de datos es importante que la red provea al sistema la
posibilidad de obtener datos del proceso, asi como procesarlos y enviarlos hacia

la planta de nuevo, y todo esto en tiempo real.

Ethernet/IP (Industrial Protocol) fue creado recientemente por Rockwell
Automation y posteriormente adquirido por ODVA (Open DeviceNet Vendor

Association) y ControlNet Internacional.

Debido a su naturaleza Ethernet/IP funciona en las cuatro primeras capas
del Modelo OSI, sin embargo esto le permite determinar la éptima implementacion
de la Recoleccion de Datos, Configuracion de Dispositivos y Control dentro

de un sistema.

3.3.2 MENSAJERIA DENTRO DE ETHERNET/IP
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El proceso de mensajes dentro de una red Ethernet/IP, es de tipo implicito,
lo cual hace que la transferencia de informacién entre los nodos de la red, sea
invisible para los usuarios, entonces los nodos productores y consumidores,

siempre estan esperando por informacion disponible.

Dentro de este tipo de mensajeria implicita existen cuatro clases, las cuales
estan disponibles dentro del CIP (Control and Information Protocol) que esta

inmerso en Ethernet/IP, estos tipos son:

¢ Mensajeria Ciclica
e Mensajeria Por Cambio de Estado
e Mensajeria Por Sondeo

e Mensajeria Estroboscopica

Mensajeria Ciclica.- Consiste en que un dispositivo de control produce un
mensaje predeterminado de forma programada y a dicho mensaje se asocia una
identificacion de conexién (ID-Conection), entonces a cualquier dispositivo
consumidor se le da a conocer de ésta identificacion de conexion y aceptara

cualquier paquete que se vea en la red con dicha identificacion de conexion.

Mensajeria Por Cambio de Estado.- En este tipo, el mensaje es producido
o es manifestado por un evento dentro de la red o del dispositivo controlador,
agui también se mantiene un evento ciclico, que les permite a los dispositivos

consumidores saber que un nodo esta activo y trabajando.

Mensajeria Por Sondeo.- Este método de mensajeria es el clasico método
de comunicacién de un sistema de Entradas/Salidas, ya que aqui el productor
pregunta secuencialmente a todos los dispositivos de los nodos enviandoles sus

datos de salida y recibe una respuesta con sus datos de entrada.
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Mensajeria Estroboscopica.- Es parecida a la anterior, con la diferencia de
gue se envia una sola peticion multicast (emitida varias veces), en donde los

dispositivos responden con sus datos sin requerir una respuesta del productor.

Gracias a que el controlador Compact-Logix que posee tecnologia de
comunicacién Ethernet/IP, se busca integrar la estacion HYD-2800 a la red
Ethernet del C.I.M. 2000, dandole asi a todo el entorno industrial todas las

caracteristicas de esta arquitectura de red antes mencionada.

3.3.3 EL MODELO PRODUCTOR/CONSUMIDOR

El modelo Productor/Consumidor permite dentro de una red, que los
paquetes de datos se identifiquen de acuerdo con los contenidos de sus datos en
vez de su ubicacién fisica, ademas le permiten al nodo principal, producir un
mensaje y ponerlo en la red, entonces todos los nodos dentro de dicha red podran

“escuchar” el mensaje, y consumirlo las veces que sean necesarias.

La familia de controladores Allen Bradley, y en este caso especifico del
controlador COMPACT-LOGIX 1768-L43, esta capacitado para realizar este tipo
de transmision de mensajes, al realizar un Broadcast para producir mensajes,
enviandolos asi a la red donde los controladores dentro de la misma lo pueden
consumir, los mensajes pueden ser variables, que pueden ser transmitidas dentro
de un blogue de mensajeria provisto por el software RS-LOGIX, en este bloque se
puede “producir’ mas de un mensaje, asi se aprovecha el ancho de banda
poniendo en la red un mensaje con multiples variables, las cuales todas pueden

ser “consumidas” por los controladores que estan “escuchando” dentro de la red.

Cada mensaje es procesado y enviado a la red de controladores en un

intervalo configurable de pedido llamado Intervalo de Pedido de Mensaje (RPI), el
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cual viene integrado en el controlador y se accede a el mediante el software ya
indicado, este parametro esta definido como la cantidad de tiempo (en
milisegundos) entre las actualizaciones de los mensajes (variables o mdltiples

variables) desde un controlador remoto hasta el que “consumio” el mensaje.

Este valor sera escalado como una variable de tipo REAL por los
microsegundos almacenados en el controlador. El controlador local recibira los

datos tan pronto como este parametro sea configurado.

Dado este modelo de transmision de mensajes, se puede deducir que es
confiable, ya que realiza una transmision Unicast o Multicast, para que todos los
controladores dentro de la red puedan “consumir” los mensajes, dandole asi gran
eficiencia para que la informacion esté disponible en toda la comunidad de

controladores, tal como lo emitié el controlador “productor”.

3.4 RED ETHERNET

Refiriendose mas especificamente a la estacion HYD-2800, se debe decir
que se encuentra en un entorno industrial, que forma parte de una linea de
produccion, el cual posee una red Ethernet con topologia de estrella como se

puede observar en el siguiente gréfico:



CAPITULO IIl SOFTWARE

FMs 1 FME2 $TORAGE
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VISION HYDRAULICS FHEUMATICS
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Figura. 3.30. Esquema Red Ethernet C.I.M. 2000.

El dispositivo que realiza la gestion de conexion central para los
controladores que forman parte del C.I.M. 2000, es un SWITCH DE
COMUNICACION ETHERNET 3COM, con 24 puntos de red, ya que a este deben

conectarse los ordenadores locales y de igual manera los controladores locales.

3.4.1 CONFIGURACION DEL PLC COMPACT-LOGIX DENTRO DE LA RED
ETHERNET/IP

El controlador COMPACT-LOGIX 1769, como se ha vista anteriormente esta
provisto de un médulo de comunicaciones, el cual permite una conexion via
Ethernet/IP mediante un conector RJ-45, también este modulo posee un puerto de

comunicaciones serial con un conector RS-232.
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En este caso se compete analizar la integracion de la estacion HYD-2800
en la red ETHERNET/IP del C.I.M. 2000, en donde la estacion central es la
productora principal de mensajes y las demas estaciones o nodos son los
consumidores; sin embargo debemos aclarar que dada la Topologia en Estrella,
gue se ha adoptado en este laboratorio todos los nodos estan en capacidad de

ser productores y consumidores.

El paquete de software que se va a usar en este proyecto, permitira enlazar
a la estacion y su controlador mediante el médulo ya mencionado a la red
Ethernet/IP implementada en el C.I1.M. 2000.

Como todo dispositivo dentro de una red Ethernet se debe asignar en
primer lugar una direccion IP al modulo de comunicaciones que identificara al
PLC dentro de la red. Para esto usamos el BOOT/DCHP Server que a través de la
direccion MAC del PLC asignara la direccion deseada, la siguiente figura muestra

la manera realizar esta accion.

59 BOOTPOHCP Server 2.3
Request History
Clear History l Add to Relstion List ‘
[ (hemircsec) | Type Ethemet Address (MAC) IP Addkess Hostname
120825 BOOTP 00.0F:7301:7E:10
=Ty
New Entry =
Ethemet Address MAC)  [00:0F:73:01:7E:10
IPAddess | 192 . 168 . 1 . 91
Relation List Hostname: [ ) §
_.Pji.l.__._]_..__ Description I
[ 33
| Ethemet Address (MAC) | ok | Cace R —
Status Entries
Unabls to service BOOTP request from 00:0F:73.01:7E:10 0of 256

Figura. 3.31. Designacion de Direccioén IP al Controlador.
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Luego de asignar la direccion IP deseada se debe activar el servidor BOOTP

haciendo click en el boton de activacion mostrado en la siguiente imagen:

F'S BOOTPOHCP Server 2.3
File Tools Help

Reguest History
Clear History | Add to Relation List |

[he:mircsec) Type Ethemet Address [MAC) IP Address Hostname
120825 BOOTF D0:0F.73:01:7E:10

Felation List

New | Delete [ Enable BOOTP | Enable DHCP | Disable BOOTP/DHCP |
Ethen fess | Type | IP Address | Hostname | Description
00:0Rf73:01:7E:10 192.168.1.91

Status Entries
Attemphing to connect to 00:0F: 73:01:7E:-10.__ 1 of 256

Figura. 3.32. Habilitacion del Servidor BOOTP.

Hecho este procedimiento el controlador adquiere la direccién IP, ahora se
puede proceder a configurar los drivers de red, necesarios para la conexion entre
una PC y el PLC. Se debe tener muy claro que tanto el moddulo de
comunicaciones, como la PC deben estar conectados al SWITCH ETHERNET
central del C.I.M 2000 mediante un cable de red Ethernet directo, y la direccién IP
que se debe asignar, debe estar homologada a las direcciones IP de los nodos

existentes en la red.

Ahora se usara el software RS-LINX CLASSIC, para crear los drivers de
conexion de Ethernet, que permitiran crear el nexo entre los dispositivos ya

mencionados.

A continuacion se puede observar en la figura el uso de RS-LINX, creando el

driver de Ethernet y asignando las direcciones del PC y del controlador:
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"Q‘* R5Linx Classic Gateway

File Edit Wiew Communications Staktion DDEOPC  Secority  Window  Help

Configure drivers

Figura. 3.33. Configuracidn de los Drivers de Ethernet Para el Controlador.

Al hacer click en este icono se abrird una ventana en la cual se tiene varias
opciones como: “Tipos de Drivers Disponibles”, “Lista de Drivers Configurados”,
ademas las opciones para “arrancar”, “detener”, “configurar” y “borrar” los drivers

ya creados, eso se puede constatar en la imagen a continuacion

Configure Drivers

Available Driver Types:
& =

Help

Configured Drivers:

Mame and D ezcription Statuz
Canfigure...

Startup...
Start
Stop

Delete

e |

Figura. 3.34. Ventana de Configuracién de Drivers.
Para escoger el driver de Ethernet se abrird la lista de seleccion mediante el

icono = donde se puede encontrar la opcion “Ethernet Devices”, al sefialar esta
opcion se debe seleccionar “Add New”, entonces aparecera en la lista el driver

creado, de la siguiente manera:
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Configure Drivers @'
Awailable Driver Types:
| J Cloze
Help
Configured Drivers:
Mame and Description Status
&B_ETH-1 &-B Ethernet STOPPED Stopped Configure...
Startup...
Start
Delete

Figura. 3.4.5. Driver Ethernet Asignado.

Para arrancar el driver de comunicacion se selecciona la opcién “Start”, al

efectuar esta accion el estado del driver cambiara a “Running”.

El siguiente proceso a realizar es asignar a los equipos dentro del driver de
comunicacién, esto a través del boton “Configure”, ubicado en la zona derecha de
la ventana, entonces se tiene una nueva vista en donde es posible afadir hasta
64 estaciones o nodos desde 0 a 63 mediante el boton “Add New”, lo cual se

observa en la figura a continuacion:
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Configure driver: AB_ETH-1

Station Mapping l
Station Host Mame Add Mew
u] 192168.1.77
1 1592.168.1.91 Diellt=
2 | |
E3
Aceptar I Cancelar | | Ayuda |

Figura. 3.35. Asignacion de Estaciones de Red Ethernet Mediante Direccién IP.

En este caso se han afadido la PC y el controlador con sus respectivas
direcciones IP, luego de hecho esto se selecciona “Aceptar”, como siguiente paso

se abre la ventana RS-Who, mediante su icono de acceso mostrado en el gréfico
posterior:

% RSLinx Classic Gateway

File Edit “iew Communicakions Stakion DDESOPC  Security  Window  Help

g8 &liz| %

Figura. 3.36. Ventana de Exploracién de Red RS Who.

La nueva ventana que se abrird serd un explorador de la red configurada,
en donde se podra observar que ya es parte de la red el PC y el controlador,
ademas dentro de este ultimo se podra observar los modulos de entrada y salida,

asi como el modulo de comunicaciones, en la figura subsiguiente se muestra lo
antes descrito:



CAPITULO IIl SOFTWARE 106

:ﬁ*@? RSLinx Classic Gateway - [RS%ho - 1]
Fag Fle Edt Yiew Communications Station DDE/OPC Security Window Help

3 5] sl8 e

| Autobrowse = Mot Browsing
- 1= workstation, ANDREST
-5 Lin Gateways, Ethernet
-5 AB_ETH-1, Ethernet 0l
Q 192.168.1.77, Computer, 88 FTH1 — 1 1768-L4..,

- ﬂ 192,168.1.91, 1765-ENBT/A, 1765-ENBT/A
—|- &3 Backplane, 1768 3 slok Bus
- ﬂ 00, 1768-L43 LOEIES343, Hidraulico
=i Charinel 0, DF1
ﬂ 00, 1768-143 LOGLE34s ————» 2
-] CompactBus, 1769 Bus
i 00, 1768-143 LOGIXE343 — 3
ﬂ 01, 1763-16pt High Speed 24vdc Input ——» 4
02, 1763-16pt 24%dc Source Output wiElectronic Short Ckk Protection/B(FW Rev 3.1 ———> 5
03, 1769-4 Channel Analog Inputff ——>» 6
|| 04, 1769-2Ch Analog Currentfvoltage Outputfp. —— 7
I el —

Figura. 3.37. Exploracion de Red Mediante RSLinx Classic.

Elementos de la figura

PC (Computador de la Estacion).
Modulo CPU (Nombre pre-asignado).
Modulo CPU.

Mdédulo de Entradas Digitales.
Mdédulo de Salidas Digitales.

Maodulo de Entradas Analogicas.
Maodulo de Salidas Analdgicas.

© N o 0o b~ W hBE

Modulo de Comunicaciones.

Cuando se agreguen el resto de estaciones a la red, se observara los

mismos elementos de cada estacion del C.I.M. 2000 en la ventana RS-WHO,
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es decir el conjunto computador local y controlador con sus respectivos

maodulos.



CAPITULO 4

4 PRUEBAS Y RESULTADOS EXPERIMENTALES

4.1 PRUEBAS EXPERIMENTALES

En este capitulo se muestra las pruebas que se realiz6 con la Estacion
Hidraulica HYD-2800, después de la actualizacion a la plataforma CompactLogix

de Allen Bradley. Estas pruebas son:

e Repetitividad.

e Precision/Exactitud.

e Presion en la bomba.

e Variacion de caudal mediante valvula proporcional.
e Comprobacion de sensores.

e Comprobacion de Entradas y Salidas.

e Elaboracion de tablas y resultados.

Las pruebas con el Sistema Hidraulico HYD-2800 cuando se inicio el trabajo
se las realiz6 mediante la manipulacion manual de los switch del panel superior y

el control de la valvula proporcional mediante el potenciémetro.
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Las pruebas que se realizaron fueron las siguientes:

e La prueba principal que se realiz6 fue la presiéon de la bomba la cual
alimentara a todo el sistema hidraulico, se establecié que debe estar entre
20 y 30 bares, para tener un correcto funcionamiento, al subir la presion
mayor a este valor, se tiene que existe un presidn excesiva y no se
producira movimiento alguno por la seguridad que tiene el sistema pero se
crea un sobrepresion en las mangueras la cual causa dafio en los
retenedores, al disminuir la presion la bomba trabajard en un estado

inadecuado, disminuyendo la vida atil de la misma.

e Se realiz6 la configuracion de manera manual al robot y los movimientos
por medio de los switch para las articulaciones A, B, C y D. La prueba
consistia en mover cada articulacibn a su maxima abertura posible y

conocer los dngulos de movilidad de las articulaciones A, B, C y D.

e La siguiente prueba fue la manipulacion del potenciometro el cual regula el
caudal de la valvula proporcional, su funcionamiento es correcto a pesar de
gue para voltajes menores a 3 V el movimiento de las articulaciones no es

posible.

e La prueba con la presa hidraulica se efectu6 para comprobar el estado del
cilindro y del sensor, se ejecutd por medio del switch E en el tablero
superior y la comprobaciéon del correcto funcionamiento del sensor por el

encendido del indicador luminoso con el que cuenta.

e Para comprobar el correcto funcionamiento de los sensores de posicion se
generaron movimientos de todas las articulaciones del Robot hasta su
maxima y minima posicion y se obtuvieron los valores entre -5 a 5 V

aproximadamente para cada sensor.
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Las pruebas antes realizadas se las realizé en el momento que se recibio el
sistema HYD-2800, tanto para familiarizarse con la Bomba y el Robot. Las
siguientes pruebas que de describirAdn a continuacion se las efectud

posteriormente a la actualizacion a la plataforma ALLEN BRADLEY.

e Para iniciar se colocaron los nuevos switch y estos se conectaron a las
borneras en el tablero principal para posteriormente hacer la unién con el
modulo de Entradas Digitales Compact 1769-IQ16F del PLC, de la misma
manera con los botones del panel superior y del sensor de la prensa

hidraulica.

e Las pruebas realizadas fueron de ejecucion de los switch de 3 posiciones
(A, B, C, D) como el de 2 posiciones (Gripper) teniendo el correcto
funcionamiento de los mismos y activando las entradas del modulo de

Entadas Digitales Compact 1769-1Q16F del PLC respectivamente.

e Para el sensor capacitivo presente en la prensa se realizd la prueba de
funcionamiento del mismo haciendo retroceder el pistén del cilindro hasta
el nivel en que el casquete de presion activa el sensor, obteniendo buenos
resultados y activando la entrada respectiva del modulo de Entradas
Digitales 1769-1Q16F del PLC.

e Para los botones del tablero superior (ON PUSHBUTTON, OFF
PUSHBUTTON y EMERGENCY STOP) de la misma manera se realizd
pruebas de ejecucion obteniendo un correcto funcionamiento con la
activacion y desactivacion de los mismos en el modulo de Entradas
Digitales 1769-iQ16F del PLC.

e Las electrovalvulas se las conectd a las borneras del tablero principal,
para posteriormente adjuntarlas hacia el médulo de Salidas Digitales 1769-
OB16 del PLC, una vez realizada la conexién se procedio a llevar a cabo

las pruebas de ejecucion desde el programa RSLogix 5000. Al accionar las
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bobinas desde el programa, se obtuvo el movimiento de las articulaciones y

de la prensa, se consigui6 el correcto funcionamiento.

e Una vez comprobado el funcionamiento tanto de las Entradas Digitales
como de las Salidas Digitales, por medio del programa RSLogix se
procedio a relacionar cada switch (entrada) a su respectiva electrovélvula
(salida), para el modo manual del Robot. Se consiguié el resultado

deseado después de 10 pruebas.

e Una Salida Digital del modulo 1769-1Q16F del PLC, esta conectada al
Indicador Luminoso (CIM ON LINE) en el tablero superior, la cual es
activada cuando se establece la comunicacion con la Estacion Central.
Para encender el Indicador luminoso se tiene que realizar la programacion
necesaria en el RSLogix 5000. Se generd 10 pruebas para comprobar la

ejecucion y adecuada realizacion.

e Los 4 sensores de posicion se conectaron a las borneras en el panel
principal para subsiguiente al médulo de Entradas Analdgicas 1769-1F4 del
PLC. Antes de iniciar las pruebas se establecio en el programa RSLogix
5000 la configuracién del mdodulo, habilitando las 4 canales, el rango de
lectura de -10 a 10 V y el formato de los datos en unidades de ingenieria -
5000 a 5000, ya que si los datos se los se los coloca en proporcionales
tendremos de -31206 a 31206.

e Las pruebas consistieron en el movimiento de las articulaciones, para
obtener las lecturas esperadas entre los rangos previstos de -5 a 5 V
aproximadamente, se efectu6 alrededor de 15 pruebas con buenos
resultados.

e El modulo de Salida Analogica 1769-OF2 del PLC fue conectado a las
borneras del tablero principal para posteriormente conectar a la valvula de
flujo proporcional. De la misma manera que el moédulo de Entradas
Analégicas 1769-IF4 se lo configuré en el RSLogix 5000 habilitando el

canal O, el rango de salida de 0 a 10 V y el formato de los datos en
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unidades de ingenieria 0 a 10000, la escala en datos proporcionales es de
0 a 31207.

e Las pruebas que se realiz6 con la salida analégica, fue mover cualquier
articulacion incluyendo la prensa, modificando en el programa el valor de la
salida analdgica, como se explico anteriormente el rango de salida es de 0
a 10 V que traducido a unidades de ingenieria es de 0 a 10000 que , por lo
tanto las variaciones que se realiza es en unidades de ingenieria. Se
incrementd el valor de la salida proporcionalmente, para conocer en qué
valor se obtiene movimiento de cada articulacion, aproximadamente se
mueve a partir de 2000, en unidades de ingeniera que transformado a

voltaje nos daria 2 v.

e Las pruebas con el médulo de Salida Analdgica 1769-OB2 cumplieron con
las expectativas, ya que se conocio los valores adecuados de trabajo y que
no se produzcan movimientos violentos en el Robot, que pueda ocasionar
algun dafio, el numero total de pruebas realizadas fueron 150

aproximadamente.

e Una vez que se realizd pruebas de todos los médulos tanto de entradas
como salidas digitales y analégicas, se procedid a seguir con pruebas de
repetitividad de cada articulacion estableciendo valores en el programa
RSLogix 5000 a los que el Robot debia alcanzar y mantenerse en dicha
posicion, el numero de pruebas fue aproximadamente de 100. Obteniendo
buenos resultados, con pequefias variaciones en la exactitud de las
posiciones debido a la velocidad del Robot por el control de la vélvula

proporcional.

e Una vez realizadas las pruebas de las articulaciones, se continu6 con el
control de la valvula proporcional, para lo cual se definié una posicion a la
gue el Robot debia alcanzar, modificando el valor de su salida analdgica en
el programa, los valores eran modificados en unidades de ingenieria de 0 a
10000, el numero de pruebas fue de 80. Se obtuvo que el valor minimo en

unidades de ingenieria es de 2000, pero el Robot tarda en llegar a su
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posicion, al contrario de utilizar un valor alto como 9000 el Robot llega
rapidamente, pero no se mantiene en la posicion y se mueve bruscamente
la articulacién, por lo que se tiene que realizar un control proporcional de la

misma para tener un movimiento normal y preciso.

e Para realizar la secuencia del Robot en trabajo individual, asi como dentro
del CIM, se defini6 en el programa varias subrutinas, las mismas que
indican posiciones a las que el Robot tiene que llegar a efectuar y una vez
alcanzada dicha posicion continuar a la siguiente, el nimero de pruebas

fue de 200, con buenos resultados.

e Se estableci6 que el Robot Hidraulico HYD-2800 tiene que retirar del
conveyor, el prisma conjuntamente con el Palet, para lo cual se tuvo que
cambiar la base sobre la prensa hidraulica para que se pueda colocar al
Palet, las pruebas fueron aproximadamente de 40, obteniendo los
resultados ansiados en los que el palet conjuntamente con el prisma y al
colocar el cilindro, la prensa es capaz de ensamblar por medio del

casquete de presién con el que cuenta.

e El Robot Hidraulico HYD-2800 tiene que transportar el Palet, prisma y
cilindro ensamblado, para ser puesto sobre el vagén en el conveyor, sin
ningun inconveniente, las pruebas fueron alrededor de 30, esta variacion
se la realiz6 debido a que la estacion es capaz de soportar el peso de los

materiales en conjunto.

e Se realizaron las pruebas de toda la secuencia del programa final,
ejecutandose con normalidad cada una de ellas y dentro de los rangos
establecidos para un correcto y adecuado funcionamiento, las pruebas
fueron de 150.

e Para la comunicacién con los mensajes desde la Estacion Central hacia la

Estacion Hidraulica y viceversa, no existid ningun inconveniente, y se
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realizd alrededor de 20 pruebas, obteniendo la correcta comunicacion y

ejecucion de acuerdo al mensaje.

e Al no tener disponible la comunicacién con la Estacién Central todo el
tiempo se simuld los mensajes desde el programa de la Estacion

Hidraulica, y no se tuvo problema alguno, las pruebas fueron de 40.

e Al realizar la interfaz grafica HMI, se realizaron pruebas de la misma en
accionamiento de botones desde la interfaz hacia el exterior, y desde el
exterior hacia la interfaz, teniendo un correcto funcionamiento, se hicieron

50 pruebas.

e La interfaz grafica HMI consta con las vistas del Robot tanto Frontal como
Superior, se tuvo el resultado esperado ya que los sensores de posicion
permiten conocer en todo momento el movimiento del Robot en sus

articulaciones, las pruebas fueron aproximadamente de 200.

e Ademas de una simulacién de la prensa hidraulica en el momento de
ensamblar conjuntamente con el Robot Eléctrico de la Estacion de Vision
Vi-2000.

e Los mensajes que proyecta la interfaz HMI, conjuntamente recibiendo de la
ejecucion de las subrutinas del programa funcionaron con normalidad, se

hicieron unas 50 pruebas.

e Al tener cambios de materiales en la Estacion Hidraulica HYD-2800, y los
mismos tienen que ser mostrados desde la interfaz HMI, se realiz6 distintos
dibujos para cuando se tiene Prisma + Palet, Prisma + Cilindro + Palet +
Prisma y Vagon vacio, los cuales su diferencia es notable dentro de la

ejecucion del proceso se genero 20 pruebas con los resultados deseados.

e Para que el usuario al momento de efectuar en modo manual el proceso
desde la interfaz HMI, no produzca dafios en la misma impulsando aceite a

los retenedores cuando ya se haya alcanzado la maxima o minima
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posicion, se utilizé la propiedad de visibilidad propia del Factory Talk que
permite aparecer o desaparecer un boton de acuerdo a la programacion
que se coloque en el, con un numero de 20 pruebas satisfactorias para
todos los botones del modo manual.

e Para el control manual de la vélvula de flujo proporcional, se generd un
slider para que el usuario conozca la cantidad de aceite que se esta
inyectando en unidades de caudal y no en ingenieria o voltaje, generando

30 pruebas satisfactorias en manejo y visualizacion del proceso.

4.2 RESULTADOS

Los resultados obtenidos en la actualizacién del sistema Hidraulico HYD-
2800 han sido satisfactorios, ya que se ha cumplido con el cambio de la

tecnologia antes usada por la estacion e integrarla con el CIM.

Después de haberse realizado las pruebas experimentales y los cambios
gue se realizaban de acuerdo a los problemas que se iban presentando se ha

llegado a obtener un nivel alto de efectividad del 100%.

Entre los resultados que se han obtenido podemos detallar los siguientes:

e El proceso en general se logré con un 100% de factibilidad, ya que todos

los elementos de la estacion estan funcionables.

e Para definir los resultados obtenidos y basarse en hechos reales, se

analizara las siguientes Tablas y Figuras que se tiene a continuacion.

Se establecio un punto del Robot, el cual colocandolo en cualquier posicion

distinta tenia que llegar al lugar previsto.
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El punto tenia los valores (Unidades de Proceso®):

e A =5000
e B =8894
e C=689

e D =6400

Se realizaron 12 pruebas en el mismo punto y los resultados obtenidos son

los siguientes:

Tabla. 4.1. Resultados Obtenidos (En Unidades de Proceso)

A B C D
1 5005 8741 677 6510
2 4988 8994 670 6327
3 5078 9096 689 6364
4 5037 8991 690 6554
5 4955 8702 710 6391
6 4964 8912 675 6384
7 4978 8857 698 6376
8 4964 8913 684 6555
9 4996 8941 670 6289
10 4995 8758 698 6349
11 5045 8865 685 6427
12 4978 8896 701 6402

Se calculé el error que en cada posicidn para tener una referencia de
precision y exactitud del Sistema, ya que para el mismo el error no debe de

superar el 5%.

Tabla. 4.2. Célculo del Error.

'Unidad de Proceso=Unidad Cruda +5000
Unidad de Ingenieria (Grados Sexagecimales)=Unidad de Proceso*10000/180
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Error de Movimiento de Articulacion (%)

Articulacion
A B C D
No. Muestras ~~__
1 0,1 1,72 1,74 -1,72
2 0,24 -1,12 2,76 1,14
3 -1,56 -2,27 0 0,56
4 -0,74 -1,09 -0,15 -2,41
5 0,9 2,16 -3,05 0,14
6 0,72 -0,2 2,03 0,25
7 0,44 0,42 -1,31 0,38
8 0,72 -0,21 0,73 -2,42
9 0,08 -0,53 2,76 1,73
10 0,1 1,53 -1,31 0,8
11 -0,9 0,33 0,58 -0,42
12 0,44 -0,02 -1,74 -0,03
Error Promedio (%) 0,028 0,06 0,25 -0,17

Como se puede comprobar en la

obtuvieron son muy pequefios (menores

Tabla 4.2. los errores promedio que
al 5%). Dando a notar que el sistema

tiene muy buena exactitud y mantiene una tendencia de llegar al punto deseado.

Para facilidad de comprensién se presentaran graficas de cada articulacion.

La linea azul (tedrico) es el valor que como su nombre lo indica es el

esperado tener en cada movimiento y la linea roja (real), representan el verdadero

valor que se obtuvo en cada movimiento de la articulacion.
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Articulacion A

5100

5050 /N

N\ -\

5 /

vy

£ 4950 \ /

S

2 4900

T

=
4850 v
4800

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

—>5eriesl | 5000 | 5000 | 5000 | 5000 | 5000 | 5000 | 5000 | 5000 | 5000 | 5000 | 5000 | 5000

—>Series2 | 5005 | 4988 | 5078 | 5037 | 4855 | 4964 | 4978 | 4964 | 4996 | 4995 | 5045 | 4978

Figura. 4.1. Valor Tedrico vs Valor Real de la Articulacion A.

Error Articulacion A

5

3
B 1 —— — —— —
IE -1 - e e e

-3

-5

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

—>5eriesl| -0,1 | 0,24 | -1,56 |-0,74 | 0,9 0,72 | 0,44 | 0,72 | 0,08 0,1 -0,9 | 0,44

Figura. 4.2. Error de la Articulacion A.

ArticulacionB

9150

P
9050
8950 / \
/ \
— S /:\/\\ —

Valor Posicon

8850 / \ / \/
\4

8750 +/

8650
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12

—>Seriesl | 8894 | 8894 | 8894 | 8894 | 8894 | 8894 | 8894 | 8894 | 8894 | 8894 | 8894 | 8894

=—=Series2 | 8741 | 8994 | 9096 | 8991 | 8702 | 8912 | 8857 | 8913 | 8941 | 8758 | 8865 | 8896

Figura. 4.3. Valor Tedrico vs Valor Real de la Articulacion B.
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Error Articulacion B

5,00
3,00
B ! N yd N — 7~ e —
I: _1’00 \\// Na— e
-3,00
-5,00
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12
=—Seriesl| 1,72 | -1,12 | -2,27 | -1,09 | 2,16 | -0,20 | 0,42 | -0,21 | -0,53 | 1,53 | 0,33 | -0,02
Figura. 4.4. Error Articulacion B.
Articulacion C
730
c 720
S ;ég "\ .
£ 6% L\ /\\ A
B 620 / \V/ /
660
650
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12
—Seriesl| 689 | 689 | 689 | 689 | 689 | 689 | 689 | 689 | 689 | 689 | 689 | 689
—Series2 | 677 | 670 | 689 | 690 | 710 | 675 | 698 | 684 | 670 | 698 | 685 | 701
Figura. 4.5. Valor Teérico vs Valor Real de la Articulacion C
Error Articulacion C
5,00
I N\
= 1,00
o N / N\ 7~ N
-3,00 \/
-5,00
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12
—5Seriesl| 1,74 | 2,76 | 0,00 | -0,15 |-3,05| 2,03 |-1,31| 0,73 | 2,76 |-1,31 | 0,58 |-1,74

Figura. 4.6. Error Articulacion B.
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Articulacion D
6600
6550 A A
§ 6450 \ / \ / \
3 6400 \ /[ AN /[ L
='-'-'-—-—_.J
5 6350 \\/J d
s \ ~
= 6300 v
6250
6200
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12
—Seriesl | 6400 | 6400 | 6400 | 6400 | 6400 | 6400 | 6400 | 6400 | 6400 | 6400 | 6400 | 6400
—Series2 | 6510 | 6327 | 6364 | 6554 | 6391 | 6384 | 6376 | 6555 | 6289 | 6349 | 6427 | 6402
Figura. 4.7. Valor Tedrico vs Valor Real de la Articulacién D.
Error Articulacion D
5,00
3,00
- 1.00 P— o —
v \/
-3,00
-5,00
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12
——5Seriesl| -1,72 | 1,14 | 0,56 | -2,41 | 0,14 | 0,25 | 0,38 | -2,42 | 1,73 | 0,80 | -0,42 | -0,03

Figura. 4.8. Error Articulacion D.

Como se puede observar el error en las figuras de las articulaciones no

es de mayor consideracion y el resultado es que el sistema es eficaz.

Al mismo tiempo se puede concluir como resultado que el sistema es

eficiente debido a que se aproxima con la mayor eficacia y en menor

tiempo en realizar el proceso.
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e El sistema tiene buena Exactitud como se puede observar en la Figuras
de las Articulaciones, ya que mantiene el rango de valores

aproximandose de manera similar al tedrico.

e EIl tiempo de comunicacion con las otras estaciones es practicamente

en tiempo real lo cual optimiza al proceso.

e Tanto en el proceso de recepcion de material como en el de entrega de
producto se lo realiza con normalidad dentro de los parametros

esperados teniendo el 100% del resultado deseado.

e Dentro de la programacion se necesita de la utilizacion de
temporizadores para las subrutinas y que cada una se ejecute dentro de
lo establecido para no tener problemas de que se realicen 2 procesos a

la vez.

e El agarre del Gripper no tiene ningun problema funciona con un 100%
de eficiencia debido a que el Palet es tomado fuertemente, y en el

movimiento del Robot mantiene la posicion del mismo.

e Para el caso de las subrutinas se tiene el 100% de eficacia y eficiencia,
ya que cada una cumple con su trabajo correctamente sin tener ningan

inconveniente.

e Todo el proceso de la estacion al principio generé algunos
inconvenientes con el manejo de todas las variables, que fueron
resueltos de poco en poco hasta terminar en los resultados deseados
100% para la estacion y asi lograr un resultado general satisfactorio con
respecto a las aspiraciones del proyecto.

e En conclusién la ejecucion del proyecto con el nuevo Hardware y el
nuevo Software, como se refleja en el programa y en el HMI, obtuvo los
resultados esperados, cumpliéndose lo planteado y deseado desde un

principio.
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4.3 LIMITACIONES

Las limitaciones que se tuvieron en la realizacién del proyecto fueron muy

pocas, pero de gran consideracion las cuales se describir4 continuacion:

e EI Robot Hidraulico HYD-2800 tiene un problema de retenedores lo cual
genera que no se pueda mantener en una posicion por mucho tiempo sin
que empiece a caer su articulacion B o C que son las que soportan el
mayor peso del Robot.

e EI Robot al tener solo 4 grados de libertad no proporciona ciertos
movimientos que permitiran realizar otros tipos de procesos con el mismo,

generando un rango limitado de accion.

e Para la prensa hidraulica no se tiene un sensor en su parte inferior lo cual
genera que de manera manual o automatica sino se tiene el debido
cuidado se puede dafar a los retenedores al seguir impulsando aceite

hacia la manguera.

e A pesar de ser una limitante el no poder usar el potenciémetro del panel
superior para el manejo manual de la vélvula proporcional, y en forma
automaética la salida analdgica del médulo del PLC, ya que si no se tiene el
cuidado y estarian las 2 activadas en serie, el voltaje se sumaria de cada

una de ellas alimentando a la valvula con un voltaje inadecuado de trabajo.

e La articulacion D del brazo del Robot no tiene un movimiento fijo, producto

de los afios de uso que ha tenido y del posible del manejo inadecuado.

e Se requiere del uso de la tarjeta presente en el panel superior de la
Estacion Hidraulica HYD-2800, la misma que era utilizada en el anterior
sistema PCL-711 PC-Multilab, ya que en la actualidad se encarga de
entregar -12 V y +12V, para la alimentacion de los sensores de posicion.
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Una limitacion en el Robot Hidraulico es la velocidad con la que se realiza
el proceso, ya que si se requiere efectuar una ejecucion muy precisa se la
tiene que hacer lentamente, pero si se realiza un proceso excesivamente
rapido puede ocasionar movimientos muy bruscos generando que no se
alcance los puntos deseados o0 establecidos, ademéas este tipo de
movimiento puede producir dafos a los elementos del Robot y en el peor

de los casos al operador.

Se tiene un unico boton de ERROR el cual ante cualquier dafio se lo tiene
gue activar, y requiere de la habilidad del usuario que esta utilizando para

reconocer rapidamente el motivo del error y la rapida resolucion del mismo.

Para cualquier uso del Robot Hidraulico HYD-2800 de manera manual se
tiene que tener grabado en el PLC un programa béasico que reconozca las
entradas y salidas digitales para el movimiento del mismo. A pesar de ser
una limitante es una seguridad al mismo tiempo, ya que el que realmente

quiera usar el Robot tiene que realizar dicho programa.

Ya que el Sistema Hidraulico HYD-2800 inicialmente no se lo tenia
pensado para la colocacion de un PLC, no tiene botones de mando para el
encendido y apagado del mismo, es por eso que el PLC es encendido o

apagado desde el switch que tiene en su fuente.



CAPITULO 5

5 CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES

5.1 CONCLUSIONES

La actualizacion de la estacion hidraulica HYD-2800 a la tecnologia
CompactLogix de ALLEN BRADLEY, resulté con altas prestaciones tanto
individualmente, como hacia la integracion de del CIM 2000, ya que en la
actualidad todas las estaciones han migrado a dicha tecnologia.

La comunicacién a través de la red Ethernet implementada en el CIM 2000
y su modelo productor/consumidor, permiti6 un enlace fiable entre la
estacion Hidraulica HYD-2800 y la Estacion Central, al enviar mensajes
con un minimo de probabilidades de pérdida de informacién, debido a la

gran robustez de la red.

La actualizacion permitié que la estacién hidraulica optimice sus recursos
en cuanto a espacio y energia se refiere, ya que en la actualidad consta
con dispositivos de minimo consumo de potencia eléctrica como los que

tenia anteriormente.
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e La migracion no se oriento hacia un bajo consumo de recursos
econdémicos, sino mas bien a un cambio de tecnologia por antigliedad de
los dispositivos utilizados anteriormente y de darle una posibilidad de

escalamiento dentro de las nuevas tendencias de tecnologia industrial.

e EIl Robot Hidraulico tiene una gran exactitud, debido a la alta capacidad de
procesamiento del controlador, que le da una supervision detallada del
proceso, en tiempo real, lo que permite optimizar tiempo y recursos en la

secuencia de produccion.

e EI software RSLogix 5000 es muy flexible debido a que posee varias
estructuras de programacion, que le permiten al administrador multiples
opciones de generar un proceso a través de la combinacion de las
diferentes l6gicas como: ladder (en escalera), texto estructurado y
diagrama de bloques.

e EIl cambio de tecnologia de la estacion Hidraulica permiti6 conocer el
estado de todos los dispositivos que la componen, ademas se realizd un
mantenimiento y cambio de los elementos en mal estado como: switch,

indicadores luminosos, cableado y protecciones eléctricas.

e El software Factory Talk, con la que se realiz6 la Interfaz Humano Maquina,
otorg6 la facilidad de generar y mostrar el proceso al operador, de manera

semejante a como se esta realizando fisicamente el trabajo de la estacion.
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5.2 RECOMENDACIONES

e Realizar un mantenimiento periédico y continuo de la estacion, para
prolongar la vida util de los dispositivos mecanicos, eléctricos y

electrénicos.

e Cambiar los retenedores del Robot Hidraulico para eliminar al maximo

los errores de posicionamiento y darle precision al sistema.

e Antes de permitir el acceso de los estudiantes al manejo de la
Estacion Hidraulica, se debe capacitarlos tedricamente del

funcionamiento de los dispositivos encontrados dentro de la misma.

e Mantener actualizados hardware y software por medio del fabricante,
para que la estacidn no vuelva a quedar obsoleta, ademas buscar

nuevas tecnologias que puedan ser implementadas en la estacion.

e Dentro del HMI se deben realizar graficos a escala del proceso real,
para no tener incongruencias en la operaciéon de la estacion mediante

el ordenador.
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6 DIAGRAMAS DE FLUJO
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6.1 MODO MANUAL

INICIO

>

FLUJO= 0 I/min NO

FLUJO=0-12,5 I/min

hl

v

ACCIONAR Sl
SWITCH DE
ARTICULACION

MOVER
ARTICULACION

NO

FIN

Figura. 6.1. Diagrama de flujo Modo Manual.
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6.2 MODO AUTOMATICO

MensCi=1 &&
FinCiEn=0

INICIO
InHome=1 && FinHome=0 u

FinRe=1 &&
FinLe=0

FinVo=1 && FinTr=0

SUB-
CILINDRO

SuUB-
LEVANTAR

StLe=1&&FiNCo=0

Sul
TRASLADAR

FinTr=1 && FinMi=0

I SUB-HOME I

InCiDi=1 &&
FinCiDi=0

FinCo=0 &&

FinLe=1 ntregar=1&&FinLv=0

SuUB-
TERMINAR

SuUB-
COLOCAR

SUB-LLEVAR

SuUB-
CILINDRO
DISPONIBLE

FinLv=1 &&

FinCo=1 && Finvo=0.

FinEs=0

(FinHome=1||FinEs=1]|FinMi=1)

SI

FinRe=0 &&
FinCiDi=1

sI
StEs—1 Stvo=1
Sove
SuB-
ESPERAR VOLVER

Si

SuB-
RECOGER

DESACTIVAR&E
SUB-RESETEAR

Figura. 6.2. Diagrama de Flujo Modo Automatico.
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6.3 SUBRUTINA HOME

INICIO SUB-

HOME )

&

Y

NO

StHome=1&&FinHB=0

A

Timer_Home=0n

10 ms.

SUB-ARTB

hl

Y

FinHC=0&&FinHB=1

SUB-ARTC

hl

4

FinHC=1&&FinHD=0

SUB-ARTD

>

FinHA=0&&FinHD=1

SUB-ARTA

FinHome=1(L)

Figura. 6.3. Diagrama de Flujo Subrutina Home.

‘ Timer_Home.DN=1 ‘

v

CgHome=1 ‘

v

A3=5000
B3=8894
C3=689
D3=6400




ANEXO | DIAGRAMAS DE FLUJO

132

6.4 SUBRUTINA CILINDRO DISPONIBLE

INICIO SUB-
CILINDRO_DISPONIBLE

v

Timer_CiDi=On
10 ms.

\ Timer_CiDi.DN=1 \

v

CgCiDi=1&&FinLD=0

| cgcipi=1 |
SUB-ARTD1 ¢
< A3=9600
B3=7200
Y C3=800
D3=6400
FinLD=1&&FinLB=0

SUB-ARTB1

hl

y

FinLB=1&&FinLC=0

SUB-ARTC1

>

Y

FinLC=1&&FinLA=0

SUB-ARTA1

FinCiDi=1(L)

Figura. 6.4. Diagrama de Flujo Subrutina Cilindro Disponible.
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6.5 SUBRUTINA RECOGER

\
INICIO SUB-RECOGER
)

< A
Timer_Re=0n
Y 10 ms.

A
GRIPPER=ON

NO .
‘ Timer_Re.DN=1 ‘

v

CgRe=1&&FIinRA=0

‘ CgRe=1 ‘
SUB-ARTA2 1
~ A3=9571
B3=6272 _
v Baz62r2 GRIPPER=OFF
D3=6600
FinRA=1&&FinRD=0

SUB-ARTD2

>

FinRD=1&&FinRB=0

SUB-ARTB2

hl

Y

FinRB=1&&FinRC=0

SUB-ARTC2

FinRA=1&&FinRB=1
&&FIiNRC=1

FinRe=1(L)

Figura. 6.5. Diagrama de Flujo Subrutina Recoger.
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6.6 SUBRUTINA LEVANTAR

INICIO SUB-LEVANTAR

hl

Y

NO

4

Timer_Le=0On
10 ms.

4

CgLe=1&&FINEB=0

SUB-ARTB3

&

Y

FinEB=1&&FINEC=0

SUB-ARTC3

>

FinEC=1&&FinED=0

SUB-ARTD3

hl

Y

FinED=1&&FIinEA=0

SUB-ARTA3

4
FinEA=1

FinLe=1(L)

Figura. 6.6. Diagrama de Flujo Subrutina Recoger.

Timer_Le.DN=1 ‘

v

CglLe=1

v

A3=9530
B3=9000
C3=800
D3=6568
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6.7 SUBRUTINA COLOCAR

INICIO SUB-COLOCAR

hl

Y

NO

4

Timer_Co=0n
10 ms.

4

CgCo=1&&FinCB=0

SUB-ARTB4

&

Y

FinCB=1&&FinCD=0

SUB-ARTA4

>

FinCA=1&&FinCC=0

SUB-ARTC4

hl

Y

FinCC=1&&FinCD=0

SUB-ARTD4

4
FinCD=1

FinCo=1(L)

Figura. 6.7. Diagrama de Flujo Subrutina Colocar.

Timer_Co.DN=1 ‘

v

CgCo=1

v

A3=4930
B3=6800
C3=2191
D3=6564
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6.8 SUBRUTINA ESPERAR

@ICIO SUB—ESPERAR\

-/ «
% A »
Timer_Es=0On
Y 10 ms. GRIPPER=ON

-

NO \
‘ Timer_Es.DN=1 ‘

¢ NO

CgeS=1&&FinSB=0

‘ CgEs=1 ‘
SUB-ARTB5 ¢ 3|
< A3=5025
B3=5925
Y C3=1051 GRIPPER=0OFF
D3=6564
FinSB=1&&FiNSC=0

SUB-ARTCS

>

FinSC=1&&FinSD=0

SUB-ARTD5

hl

Y

FinSD=1&&FinSA=0

SUB-ARTAS

4
FinSA=1

FinEs=1(L)

Figura. 6.8. Diagrama de Flujo Subrutina Esperar.



ANEXO | DIAGRAMAS DE FLUJO 137

6.9 SUBRUTINA CILINDRO

INICIO SUB-CILINDRO

‘ EDOWN=1 ‘

A
Timer_CiEn=0n
5s.

\ Timer_Ci'En.DNzl \

EDOWN=0
EUP=1

Y

NO
SENSOR=1 >

Sl

\ FinCiI;:1=1(L) \

FIN

Figura. 6.9. Diagrama de Flujo Subrutina Cilindro.
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6.10 SUBRUTINA LLEVAR

\
INICIO SUB-LLEVAR
(rmomeuone)

hl

Y

NO

4

Timer_Lv=0n
10 ms.

4

CgLv=1&&FinVA=0

SUB-ARTAG

&

b 4

FinVA=1&&FinvD=0

SUB-ARTD6

>

FinVD=1&&FinVB=0

SUB-ARTB6

hl

Y

FinVB=1&&FinVC=0

SUB-ARTC6

FinLv=1(L)

Timer_Lv.DN=1 ‘

v

CglLv=1 ‘

v

A3=5025
B3=5913
C3=2560
D3=6564

4

GRIPPER=ON

GRIPPER=0OFF

Figura. 6.10. Diagrama de Flujo Subrutina Llevar.
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6.11 SUBRUTINA VOLVER

INICIO SUB-VOLVER

< A
Timer_Vo=0n

Y 10 ms.

NO .
‘ Timer_Vo.DN=1 ‘

v

CgVo=1&&FinOB=0

‘ CgVo=1 ‘
SUB-ARTB7 1
~ A3=4791
B3=6480
Y C3=0
D3=6400
FinOB=1&&FinOC=0

SUB-ARTC7

>

FinOC=1&&FinOD=0

SUB-ARTD7

hl

Y

FinOD=1&&FinOA=0

SUB-ARTA7

4
FinOA=1

FinVo=1(L)

Figura. 6.11. Diagrama de Flujo Subrutina Volver.
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6.12 SUBRUTINA TRASLADAR

INICIO SUB-

TRASLADAR )

hl

Y

NO

CgTr=1&&FinTA=0

4

Timer_TTr=0n
10 ms.

4

SUB-ARTAS8

&

Y

FinTA=1&&FinTB=0

SUB-ARTBS8

>

FinTB=1&&FinTD=0

SUB-ARTD8

hl

Y

FinTD=1&&FinTC=0

SUB-ARTC8

4
FinTC=1

FinTr=1(L)

Timer_Tr.DN=1 ‘

v

CgTr=1 ‘

v

A3=9403
B3=8166
C3=385
D3=6564

Figura. 6.12. Diagrama de Flujo Subrutina Trasladar.
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6.13 SUBRUTINA TERMINAR

\
INICIO SUB-TERMINAR
(oo morms)

hl

Y

NO

4

Timer_Mi=0On
10 ms.

4

CgMi=1&&FinNMC=0

SUB-ARTC10

&

b 4

FinMC=1&&FinMB=0

SUB-ARTB10

>

FinMB=1&&FinMD=0

SUB-ARTD10

hl

Y

FinMD=1&&FinMA=0

SUB-ARTA10

FinMA=1

FinMi=1(L)

Timer_Mi.DN=1 \

v

CgMi=1 ‘

v

A3=9600
B3=7200
C3=800
D3=6400

4

GRIPPER=ON

GRIPPER=0OFF

Figura. 6.13. Diagrama de Flujo Subrutina Terminar.
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6.14 SUBRUTINA SOLTAR

INICIO SUB-SOLTAR

< A
Timer_So0=0n
Y 10 ms.

NO .
‘ Timer_So.DN=1 ‘

v

CgSo0=1&&FinXA=0

‘ CgSo=1 ‘
SUB-ARTA9 i
~ A3=9600
B3=6700
Y C3=5213
D3=6564
FinXA=1&&FinXD=0

SUB-ARTD9

>

FinXD=1&&FinXC=0

SUB-ARTC9

hl

Y

FinXC=1&&FinXB=0

SUB-ARTB9

4
FinxXB=1

FinSo=1(L)

Figura. 6.14. Diagrama de Flujo Subrutina Soltar.
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6.15 ARTICULACION EN GENERAL

INCIO SUB-
ART_GENERAL

VAR. AUX.
#2=ENCODER+5000

:

VAR. AUX. #1=VAR.
AUX. #2-SET POINT
POSICION

4

VAR. AUX. #4=f (VAR. AUX. #1)

4

VALOR DE VAR. AUX. #4 = FLUJO

VAR. AUX. # 1>100

ARTA: SENT. ANTIHORARIO
ARTB: HACIA ABAJO
ARTC: HACIA ABAJO

ARTD: SENT. ANTIHORARIO

NO

VAR. AUX. # 1<-100

ARTA: SENT. ANTIHORARIO
ARTB: HACIA ABAJO
ARTC: HACIA ABAJO

ARTD: SENT. ANTIHORARIO

TERMINA
MOVIMIENTO,
FIN DE
SUBRUTINA

FIN

Figura. 6.15. Diagrama de Flujo Articulacién en General.
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-3 Local [FRANK] ~
® o 1M
-, HMI

i==| Project Settings

&= Runtime Security
Diagriostics List Setup
Global Connections

ﬁl Startup

= E Displays
=] [BLARM]
[DIAGHOSTICS]
[INFORMATIOM]
ADMIMISTRADOR
ADMINISTRADOR_AUTO
ADMINISTRADOR_SERI
ESTADD ALARMAS
HISTORICO
OPCIOMEST
OPCIOMESZ
OPERADOR
OPERADOR_ALTO
OPERADOR_SEMI
PRIMCIPAL
PRUEEBA
Global Objects
+ Libraries
+ B Images
[#] Parameters
+ E Local Meszages

| NP S T T

Application I Commuhications I

Figura. 7.1. Explorador de Factory Talk.

ll[l

Froject Sethings

Esta opcidon permite al usuario establecer el tamafio de la pantalla con
gue se va proyectar la interfaz. Cabe recalcar que al usar un Panel View se

debe colocar la resolucion del mismo.
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& Project Settings -

General ] Runtime |

Project window size :

“afidth

Height :

THMIS

Custom size >
1280
ae0

Cancel | Help |

Figura. 7.2. Explorador de Factory Talk

&= Buntime Securty

Permite ingresar los usuarios que van hacer uso de la interfaz grafica, y

ademas establecer los niveles de seguridad que van a tener cada uno de ellos.

== Runtime Security - /HMI/

ME Runtime 4.00 and later | ME Runtime 3,20 and earlier ]

Use thiz tab to specify the FactonT alk Security accounts for Machine E dition Runtime [MER] versions 4.0 and later
Select a FactoyT alk Security account with the Add button and then azsign A-F security codes. Click the browse
buttons [...] to select optional Login and Logout macros for the account,

Account [D: elipboes Llose
VaWBWMCL WD

ey L eirripien 7 |

Logout Macr: J Ml Ml WMEML et

Add VMW¥NWVMIWMP Help

Account
DEFAULT

2 |ADMINISTRADOR
3 |OPERADOR

YYYYYYYYYYYYYYYY
YYYYVYYYYYYYYYYYY ADMINSITRADOR
YYYMNNNNNNNNNNNNNOPERADOR

Figura. 7.3. Ventana Runtime Security.

Logout

DEFAULT
DEFAULT
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@ Chagnozhics List Setup

Genera que la ventana del sistema se despliegue en la parte superior de
la ejecucion de la interfaz, si se desea se puede deshabilitar la activacion de la
ventana, quitando todos los vistos de las opciones que nos presenta la ventana
de DIAGNOSTICS.

) Diagnostics List Setup - /HMI/

Log mezzages to printer when
[ Emoroccours
| wamning ocours
[ Information oceurs

[ Audit oocurs

Runtime dizplay

Display name: [[DIAGNOSTICS] ] e

Open dizplay automatically when;
Iv Error occurs

v "W arning ocours
I¥ Infarmation occurs

v Audit ocours

Masimum number of meszages: §2DD

(].4 ’ Cancel Help

Figura. 7.4. Ventana de Diagnostico.

w Startup

Faculta al Administrador el decidir que ventana se ejecuta al inicio del
programa, ademas puede habilitar o deshabilitar que se desplieguen las
ventanas de INFORMACION DE MENSAJES y ALARMAS.
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Startup - JHMI/

- Start when project is run

W Alams

[ Information messages

<]

I~ Btatupmacia |

<]

I Shutdown macro ;

L]

I Initial graphic

|PRINCIPAL

L]

|

<]

oK i Cahcel i Help i

Figura. 7.5. Ventana Startup.

ﬂ Tags

Otorga la posibilidad de crear variables dentro del HMI de tipo Digital o

Andlogo, o de la misma manera, crea variables que hacen referencia a bobinas

del programa del PLC.

Close

Mame: i Usuarios
Type: Prev ]
Description;

B i Mext
Minimum: iD Scale: il
Mazimurn: i 100 Offset: iD Data Type: IInteger Vi tiew

~Data Source

Tvpe: " Device * Mermory

Help

Initial Value: i 0

H1 Digital

T~ Retentive
Search For: Tag Name Type Description
Balarm Digital

mensaje
OPCIONES

Analog
Analog

ez system

p Analog

L1
2
R
4
L3 |
| & [prueba Analo
. 8

Figura. 7.6. Ventana Tags.
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=] [ALARM]

Presenta la ventana de alarma cuando se acciona el boton de
EMERGENCY STOP del panel superior.

ALARMA

9:35:36 03/02/2010 ERROR

Reconocer Silencio
Alarma Alarma
Reconocer Botrar
Todas Todas

Figura. 7.7. Ventana Alarma.

REGRESAR 03/02/2010 9:35:39

Los botones se detallan a continuacion:

Reconocer

Alarma Cuando se ha producido la alarma es necesario que el

Administrador u el Operador pulsen sobre este boton ya que detiene el tiempo

desde el momento en que fue activada la alarma.

Silencio

Alarma Cuando ha sido activada la alarma se produce un sonido de

alerta, si el Operador u Administrador no reconoce el motivo por el cual la
alarma fue propiciada, para no tener el sonido latente puede hacer uso del

botén.
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Reconocer
Todas . . :
En el caso de existir mas de una alarma que sucediera se

puede hacer uso de este boton.

Borrar
Todas Otorga al Administrador la posibilidad de borrar las alarmas
gue se han generado. El Operador tiene deshabilitada esta opcion por medio

de la propiedad de visibilidad del boton.

Animation
[ Harizontal Position T Wertical Position T Horizontal Slider T Wertical Slider ]
Eil 1 T 1 Color 1 OLE Veib
; 1 Ratation 1 width 1 Height ]
E xpression
uzLAnog== Tags. .
Expreszion. .

E xpression true state
& |mvizble T Wisible

Delete | Cloze | Help | L]

r

Figura. 7.8. Propiedad de visibilidad del Botén Borrar Todas.

Solo cuando el Administrador haya ingresado, aparecera el boton de
Borrar Todas, con la macro de usuarios==2, ya que para el Operador es
usuarios==1, razén por la que desaparece el botén, ya que tiene activada la

opcién de invisibilidad.
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PRINCIPAL

La pantalla principal se ejecuta al inicio de la interfaz, dentro de la cual

tenemos lo siguiente:

e 4 imagenes en las que se tiene el sello de la Escuela Politécnica del
Ejército, la Especializacion de Control y la foto de la Estacion Hidraulica

HY-2800.

Propiedades de Image

General l Commonl
Image zettings
Irage; Image back style;
ol feow o

[ Image color

B Image back color

[ Image blink

Aiceptar | Cancelar | | Ayuda

Figura. 7.9. Propiedades de Imagen.

e Dentro de las propiedades en “Image”, se debe colocar la imagen a la
cual se esta haciendo referencia, y las propiedades que se desee

cambiar como el fondo, el color y si se desea que la imagen parpadee.
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e La imagen que cambia de acuerdo al usuario que ha ingresado esta

relacionada de acuerdo a la propiedad de visibilidad.

Figura. 7.10. Propiedades de Imagen

Es un String Display, el cual de acuerdo al usuario que

ha ingresado; presentara el nombre como Administrador u Operador.

Propiedades de String Display E|
General ]Common] Connections |
Appearance
Border style: Border width: I¥ Border uses back color
Raisedinset M B Back color
Back style: Pattern style: B Border color
| 50id | [None | [ Patten calar
[ Fare colar
I Blink
Text
Font: Size Alignment
Times Mew Rc » 18 - ’? | o sy
O
i
W word wrap
Aceptar | Cancelar ‘ | Aypuda |

Figura. 7.11. Propiedades del String Display.
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e Las propiedades que el usuario puede modificar se encuentran en la
Figura 3.11, en la pestafia de “connections” se tiene que colocar
“CurrentUsername()” que hace referencia al usuario que ingreso

correctamente la clave.

Propiedades de 5tring Display

Generall Common  Connections

MName | | Tag / Expreszsion

Aceptar I Cancelar | plicar 1 Ayuda 1

Figura. 7.12. Propiedades del String Display.

USER LOGIN
Es un boton Login Button que permite el ingreso de

los usuarios con sus respectivas claves para ser validados por el sistema de

RUNTIME SECURITY. Se puede modificar tipo de letra, tamafio, color, etc.
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Propiedades de Login Button [z|
General  Label ] Eommon;

Caption

[JSER LOGIN

Insert Yariable. i

Fonit: Size:

Times New Rc » 128 'i

[] Caption color Alignment Caption back stple:

B Caption back color o W

parent ¥
[ Caption blink S0«
v Yword wrap o
- Image getting:

Image: Image back style:

I Mj ITlanspalent _V_l

[ Image color Alignment

W Image back color e

™ Image blink re

I Image scaled rrc

Aceptar i Cancelar i 1 Apuda !

Figura. 7.13. Propiedades de Login Button.

SALIR
El boton Shutdown Button cierra la aplicacion del HMI.

Se pueden hacer las mismas modificaciones en el boton.

Propiedades de Shutdown Button

Genersl  Label 1 Enmmnn;

- Caption

SALIR
Inzert Variable. . ;
Font: Size
Arial vi IT g vi
[] Caption color Alignment Caption back style:
B Caption back colar o ;Trans i
parent

I Caption blink e
v Word wrap cer

- Image settings
Image: Image back stule:
i ___j ITranspalenl :_j
[ Image color Aligrment
B Image back color crc
" Image blink Ce
T Image scaled 9.

Aceptar ! Cancelar i Splicar i Ayuda i

Figura. 7.14. Propiedades de Shutdown Button.
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CONTINUAR
El boton Goto Display Button permite dirigirse hacia la

proxima ventana de ELECCION DE TRABAJO. De acuerdo al usuario

ingresado aparecera el béton continuar, ya que existen 2, pero cada uno

tiene la propiedad de visibilidad.

Propiedades de Goto Display Button

General l Label ] Common]

fppearance
Border style: Border width:
Line i 4 [v Border uses back color
B Back color
Back style: Pattarn stls: B Border color
Salid hd Mane + | [ Pattem color
Shie O Hl.ghllght color
[~ Blink
Fectangle -
Display settings
Displaw: FParameter file:
[OPCIONES2 1 .
Top positian: Left positian:
[ Dizplay position
Touch marging
Horizontal margin: Vertical margin:
i 0
Other
v Audio
Aceptar | Cancelar | | Ayuda |

Figura. 7.15. Propiedades de Goto Display Button.

En la opcion de “Display” se debe colocar la ventana hacia la que se
quiera dirigir, en este caso OPCIONES 2 es la ventana de ELECCION
DE TRABAJO para el Operador y OPCIONES 1 para el Administrador.
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Animation

[ Huarizontal Pozition ? Wertical Position }1 Horizontal Slider E/ Vertical Slider 3
[ Fil 1 Touch 1 Color L f OLE Yerb
1 Hian 1 Width 1 Height

— Expression

Usuarios=1 Tags.. I
Exprezsion. .. |

-Expressiontue state —————————
" lrvisible  © Wisible

Eppi | Delete ; Cloze I Help ! L

Figura. 7.16. Visibilidad del Boton Continuar, OPCIONES 2.

st Es un boton Time Date Display el cual desplegara
la Fechay la Hora.

Propiedades de Time Date Display

General i Commat ;

-~ Appearance
Border style: Border width: ¥ Border uses back color
;8 [] Back colar
Back stile; Fattern style: [ Border colar
Solid -l iNone =!I Pattemn color
B Fore color
™ Blink
~Text
Font: Size: Alignment
i.&rial vi 314 vi Coc
@i
v wiord wrap oo
- Time and date format
| 24/02/201017.07.08 |

Aceptar 1 Cancelar I Apficar i Apuda i

Figura. 7.17. Propiedades de Time Date Display.
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En la opcién de “Time and date format” se puede configurar la manera en que
se desea visualizar la fecha y hora, si se desea incluir también el dia de la

semana, etc.

={ OPCIONEST
=| OPCIONES?

Son las ventanas de ELECCION DE TRABAJO, las mismas que se
repiten en su totalidad con la diferencia en el acceso a cada una de ellas,
desde la ventana principal, OPCIONES 2 para Operador y OPCIONES 1 para

Administrador.

AUTOMATICO
Es un botén Goto Display Button y permite acceder

hacia la ventana de Proceso automatico. Para el Administrador la ventana es
ADMINISTRADOR_AUTO, para el Operador es OPERADOR_AUTO.
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Propiedades de Goto Display Button

Appearance

Border style:

Rectanale =

Diizplay zettings

Diizplay:

General |Label ] EommonE

Border width:

7 Iv Boarder uses back color
B Eack color

Pattem style; B Gorder color

ENone + | [ Pattemn color

" [O Highlight color
[ Blink

Parameter file;

{ADMINISTRADOR_ A

Top position:

Touch margins
Horizontal margir:
Other

v Audio

Left position:

[ Digplay position

Wertizal margin:
0

Aceptar |

Cancelar | i Ayuda

Figura. 7.18. Propiedades Botdn Automatico.

SEMI- AUTOMATICO

Es un botdén “Goto Display Button” y permite acceder

hacia la ventana de Proceso Semi-automatico. Para el Administrador la
ventana es ADMINISTRADOR_SEMI, para el Operador es OPERADOR_SEMI.
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Propiedades de Goto Display Button

i i
Gieneral | Label | Commen |

Appearanice
Border stple; Border width:
’?_ W Border uzes back color
B Back color
Back St}llf.:.... . Pattern style: B Eoder color

|SD|Id ;i M one in D Pattern color

Shape: |; Hl.ghllght color
i Blink
Rectangle -

Dizplay settings

Dizplay: Farameter file:

[OPERADOR_SEMI .| | =

Top position: Left pozition:
| | """"""" 7 I Display positian

Touch margins

Horizontal margin: Wertical margin;
i i

Other

v Audia

Aceptar | Cancelar | Ayuda

Figura. 7.19. Propiedades Boton Semi-automatico.

Es un boton Goto Display Button y permite acceder hacia

la ventana de Proceso Manual. Para el Administrador la ventana es
ADMINISTRADOR, para el Operador es OPERADOR.
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Propiedades de Goto Display Button

General l Label ] Common]

Appearance
Border atyle; Border width;
7 v Barder uses back calor
. B Eack color
Back style: Fattern shyle: B EBoider color
Solid - Nore +| [] Pattem color
S O Hl.ghllght color
™ Blink
Rectangle -
Dizplay seftings
Dizplay: Parameter file:
BDMINISTRADOR .| | ]
Top position; Left position:
I Display position
T ouch marging
Harizantal rmargin: Vertical margin:
i i
Other
v Audio

Aceptar | Cancelar | | Apuda |

Figura. 7.20. Propiedades Bot6n Manual.

>

- Es un botdn Interlocked Push Button y genera que se desplieguen
los mensajes dentro de la pantalla ELECCION DE TRABAJO, por medio de la

opcidén “Connections” y en relacion con el “tag” prueba del “Local Message”.
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Trigger Walue

Message

1 1

En Modo Automatico |a estacidn debe estar conectada al CIM y en comunicacion con la estacidn
central, Para lo cual se debe de comprobar la comunicacian con la misma v que la estacian hidraulica
este encendida para iniciar el proceso.

et b En Modo Semi-aukomatico la estacion puede realizar 2 procesos diferentes, el primero es el recoger
un prisma en el conveyar y levarlo hacia la prensa, el sequndo proceso es ensamblar el prisma con el
cilindro v llewarlos hacia el corwveyor,

33 En Modo Manual la estacidn puede ser manipulada fisicamente por los switch o por la interfaz, Se
debe de comprobar que la estacion hidraulica este encendida para continuar,

4

| Ayuda |

Aceptar I Cancelar I

Figura. 7.22. Propiedades Interlocked Push Button.
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Local Message Display

Despliega la explicacion de los modos de
operacion Automatico, Semi-autématico y manual. Tiene que estar relacionado
de la misma manera al “tag” prueba del “Local Message”.

Propiedades de Local Message Display

Genelall Common  Connections |

i Tag / Expression l

Aceptar I Cancelar | Apilicar 1 Syuda 1

Figura. 7.23. Propiedades Local Message Display.

ESTACION ENCENDIDA

Es un texto con propiedad de visibilidad, que

cuando se enciende la estacion cambia a Estacion Encendida.

Ademas el texto esta relacionado con la bobina que detecta el encendido
de la estacion.
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Animation

[ Huorizontal Pogition 3’ “ertical Pogition .§’ Horjzontal Slider 3’ Vertical Slider
i 1 e 1 Color 1 OLE Yerb
1 Eiatation 1 Width 1 Height
- Expression
{:[Estacion_Hidraulica)Local1:1. Data 12} Tags... i
Expression... i
- Expression tue gtabe——
" lrwvisible © Visible
bt i [Delete i Cloze i Help

Figura. 7.24. Propiedades de Texto, Encendido de estacion.

CIM OFF-LINE Es un texto con propiedad de visibilidad que cambia

cada vez que esta en linea con el CIM.

Esta relacionado con la bobina que se activa desde el PLC cuando existe

la comunicacién con la Estaciéon Central.

Animation

f Horizontal Position E/ Yertical Position 3/ Horzontal Shider E/ Vertical Slider
' i 1 i il OLE Verb
1 B 1 Width 1 Height

- Expression

{::[E stacion_HidraulicalPrograr: M ainProgranm CIWOM)

Tags...

E=prezsion. . I

— Expression true state
* |nvisible

T Visible

e
Hp

i Delete i Claze l

Help 1

Figura. 7.25. Propiedades de Texto, CIM-ON LINE.
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HOME
Es un botdn Momentary Push Button que posiciona al Robot

en un lugar establecido por el programa. Esta relacionado con la bobina

InHome.
Propiedades de Momentary Push Button
Generali States; Common  Connections
Mame Tag / Expression Expin
z {::[Estacion_Hidraulica]Pragrarm: M ainProgram. InH
Aceptar i Cancelar i | Apuda |
Figura. 7.26. Propiedades de Momentary Push Button, HOME.
PANTALLA
PRINCIPAL

Es un boton Goto Display Button y permite regresar a la

ventana PRINCIPAL, por medio de la propiedad “Display”.
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Propiedades de Goto Display Button

General |Label i Eommoni

i o

- Appearance
Border style: Border width:
i I? ¥ Border uses back colar
[] Back calor
Back style: Pattern shyle: [] Border color
iSnIid v] INDne vi [ Pattern colar
] Highlight color
Shape:
: ™ Blink
iHectangIe vl
- Diisplay settings
Drizplay; Farameter file;
[PRINCIPAL ] o}
Top pozition:; Left position;

[ Display position

- Touch marginz

Horizontal margin;

v v

Yerical margin:

- Other

v Audio

Aceptar ; Cancelar i Arnlicar Ayuda I

Figura. 7.27. Propiedades de Goto Display Button, PANTALLA PRINCIPAL.

=| ADMIMISTRADOR_AUTO
=| OFERADOR_AUTO

Es la ventana donde el Administrador y Operador pueden realizar el

proceso automatico en linea con la estacién Central.

Dentro de la ventana contamos con los siguientes elementos:
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rotacion, desplazamiento, etc.

como esta programada la movilidad del Robot.

Es un conjunto de imagenes asociadas a propiedades de visibilidad,

A continuacion se dara varios ejemplos de

Exprezsion range Rotation [Dearees]

Ab minimum: v

" Use tag's min and max property values

Maw: |-5,D2

Center of rotation

% lseconstant Min: |5,D13 -

¢~ Read from J
tags I— J

o .

EI Al magimur:

coc rlon |
| Delete Close i Help

Animation
[ Harizontal Pozition T Wertical Position T Horizontal Slider T Wertical Slider ]
Eill 1 Tauch 1 Colar OLE Werb ]
Vishilty i i 1 Width 1 Height
Exprezsion
i{:: [Estacion_HidraulicalProgran: MainProgram.ANAT A} Tags..
I Exprezsion...

Figura. 7.28. Animacién Rotacion.

Se ha sefialado al conjunto de todo el brazo, este movimiento se lo

genera por medio de la articulacion A con la variable de entrada analégica que

viene del PLC de nombre ANA1A. Los valores maximos y minimos que va

generar nuestra entrada analdgica estan dentro de los rangos de 5.013 a -5.02

VDC. Por lo que asociandole con el movimiento de rotacién para el valor

minimo de O le corresponde 5.013 VDC y para el valor maximo de rotacion le

corresponde -5.02 VDC. Se debe tomar en cuenta el eje sobre el cual se

realiza el movimiento, en la propiedad de “Center of rotation”.
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Animation

[ Huorizontal Fosition T Wertical Pozition T Harizontal Slider T Wertical Slider ]
[ Fil | Tauch I Color ] OLE Yerb ]
Wisibily 1 Boien i Wwidth ] 1

Expreszion

{::[Estacion_Hidraulica]Program: MainProgram AMAZ28} Tags..
E xpression. .

Expreszion range Vertical change [Percent)
i inium: v i W [70.7

" Lse tag's min and max property values A mirimur; r At magimum: v

; Anchor
(¢ Use constant Min: |-1,4 P |5,209 * Top

| J e Middle
¢~ Read from (+ Bottom
tags | J

| Delete | Cloze | Help L]

Rt e L o

Figura. 7.29. Animacién Alargamiento.

Se ha sefialado la articulacién B, la misma que esta relacionada a la
variable ANA2A del programa. Los valores que recibira la variable por medio
del movimiento de la articulacion son de -1.4 a 5.209 VDC, por lo que para el
minimo valor se tiene que la imagen debe tener el 100% de su longitud, y
cuando se haya alargado toda la articulacion del 70.7%. Cabe recalcar que el
valor de la longitud de alargamiento, depende de la figura que se desee, ya que

para otra serd totalmente diferente.

Animation
[ Wisibilty 1 Botation 1 width 1 Height ]
|/ Horizontal Position T Wertical Position T Horizontal Slider T Wertical Slider ]
il 1 Touch | ; 1 OLE Verb ]
Expression

{::[Estacion_Hidraulica]Program: M ainProgram SEMSOR} Tags..
Expression...

Al
_ B}‘I e ? Walue: Foreground: &+ Solid Coeie

£) No value o0 ] packgownd & 5o ek [l
( ks Detault Colors Blink rate (S econds]:
I | Delete | Cloze | Help L]

Figura. 7.30. Animacién Color.
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Para la prensa hidraulica se ha realizado una animaciéon de color
utilizando la entrada digital llamada SENSOR que proviene del programa, las
cual indica el momento de ensamblaje y la finalizacion del mismo. Por lo que en
el momento de ensamblar el casquete de la prensa no hace contacto con el
sensor y cambia a color rojo, mientras que, cuando hace contacto con el sensor

se tiene en color verde.

Recogiendo prisma fresado

0S mensajes que se visualizan en el HMI cuando se
esta realizando un proceso, son textos que constan con la propiedad de
visibilidad y que se visualizan de acuerdo a la activacion de las bobinas dentro

del programa del PLC.

Animation
[ Huarizontal Position T Wertical Position T Harizontal Slider T Wertical Slider ]
[ | Tauch | Colar 1 OLE Verb ]
] Rotation 1 wiidth | Height
Exprezzion
é{::[E stacion_HidraulicalProgramm: i ainProgram, StLet OR Tags..
é{::[E stacion_HidraulicalProgramm: i ainProgram, 5tCo} OR
g{::[E stacion_HidraulicalProgram: i ainProgram, StE s} Expression...

E sprezsion true state

" Invisible % isible

| Delete E Close i Help : ||

Figura. 7.31. Animacion Visibilidad de textos de proceso.

FLUJO: 626 itmin 8950° A
Tanto el visualizador del flujo de la véalvula

proporcional, como los sefores de posicion del Robot Hidraulico son “Numeric

Display” que estan asociados a las variables del programa del PLC.
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Propiedades de Numeric Display

Generall Comman Connections!

Aceptar I Cancelar | Hlica Ayuda

Figura. 7.32. Numeric Display.

HISTORICO DE
ALARMAS Es un boton GoTo Display que genera la ventana de

HISTORICO.

Propiedades de Goto Display Button

General iLabe\ | Common |

— Appeaiance
Border shyle: Border width
4 ¥ Border uses back color
[] Back color
Back style: Pattemn style: B Border color
iSth 'l Mane vl [ Pattern color
[0 Highlight colar
Shape:
ik T Bink
iHectang\e VI
i Display setting:
Diigplay: Parameter file:
[HISTORICO P P

Top position: Left position:
i T~ Display position

i~ Touch margin
Horizontal margin: Yertical margin:
;D 0

- Other
v Audio

Aceptar I Ean:elarl Aplicar ’ Ayuda i

Figura. 7.33. Goto Display, HISTORICO.



ANEXO Il PROGRAMACION GRAFICA DE FACTORY TALK 170

|E] ADMIMNISTRADOR_SEMI
|E] OPERADOR_SEMI

Las pantallas para el proceso Semi-Automatico, tienen la misma
presentacion que las de Automatico, con la diferencia que estas tienen 2
botones adicionales que son para realizar las 2 subrutinas con las que consta

el proceso.

m Es un botdbn Momentary Push Button que realiza la Subrutina

presente en el programa del PLC.

Propiedades de Momentary Push Button

General ! States I Common  Connectians
Mame Taa / Expression Tag i Exprn
4 |4 stacion_Hidraulica]Program: ainPragram. InCil

Loeptar i Cancelar i Apficar 1 Ayuda 1

Figura. 7.34. Momentary Push Button, RUTINA 1.
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=| ADMINISTRADOR
E| OPERADOR

Son las 2 ventanas en que se puede realizar el proceso manual del

Sistema, tanto para el Administrador, como para el Operador.

En estas ventanas la interfaz cambia en su mayoria, debido a que, en
esta se puede manipular las articulaciones del Robot Hidraulico a deseo del
Administrador u Operador.

Debido a que se puede manipular las articulaciones sin tener ninguna
restriccion, por medio de la propiedad de visibilidad se implementd un seguro
para no continuar inyectando aceite cuando se encuentra en los puntos limites

las articulaciones.

Es un botdn tipo Slider que permite el paso de aceite por la valvula

proporcional de acuerdo a la velocidad de movimiento que se requiera.
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Animation
[ Eill 1 Tk 1 i 1 OLE Werb 1
[ Wishilty 1 Rotation 1 Width 1 Height ]
Harizantal Position T Vertical Position T Herizantal Slider T iV ]
Tag
{::[Estacion_Hidraulica]Progranm: M ainProgram ANA0UT }
Exprezsion range Vertical offset [Pixels)
" Use tag's min and max property values At minimur; v EI At masimur:
& Use constant  Min: |D tdam: |'| naonn
~ Read from | J
tags
| J | Delete | Cloge | Help L1
i

Figura. 7.35. Slider.

Se puede realizar el movimiento del slider por medio de la propiedad de
movimiento vertical como indica la figura 3.35. La salida analdgica del PLC esta
en el rango de 0 a 10 VDC, por lo que en “Expression range" se tiene de 0 a
10000 que esta en unidades de proceso, asociado al movimiento en pixeles del
slider. Cuando el movimiento es 0 en el slider la salida sera de 0 V, y cuando el

movimiento en pixeles haya llegado a -85 la salida analdgica sera de 10 V.

- Son botones Momentary Push Button que estan asociados a las
salidas digitales del PLC por medio del programa que accionan las

electrovalvulas.
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Animation

|/ Harizontal Position T Wertical Position T Horizontal Slider T Wertical Slider \|
il 1 Teuch 1 Colar il OLE Verb
1 Rotation 1 Width 1 Height ]
Espression
Elf {::[Estacion_Hidraulica]Program:MainProgram GRADOS2) »= 43 THEW oL Tags.. |
ED A ]
EELSE v Expresszion. . |

Expression true state

O Inwigible  © Visible

| Delete Cloze | Help

Figura. 7.36. Propiedad Visibilidad, ACCION MANUAL.

La propiedad de visibilidad utiliza la lectura del sensor de posicion
convertida a grados desde el programa, para este caso de la articulacion B,
GRADOS2. Como se conoce que la apertura maxima para la articulacién B es
45° la condicién se realizo a los 43° ya que si se supera los 43° el botén
desaparecera generando que el usuario no pueda seguir inyectando aceite a la

articulacion y darie los retenedores.

HISTORICO

La ventana de histérico nos permite conocer el detalle de trabajo de la
Estacion Hidraulica.
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Propiedades de Alarm List

General  Alam Display Carmmon ] Cohhections
Columns
¥ Dizplay header
Select a column:
Acknowledged symbol e Di
Active symbol he. Hisploy column
Alarm time Time and date farmat;
Acknowledge time ;
Meszage
Header text:
Symbol:
List settings
Lines per alarm: Selected alarm indicator;
=l [Highlight bar -
[ Word wrap
Filtering
Filtered triggers:
Aceptar i Cancelar ' | Ayuda |

Figura. 7.37. Pestafia Alarm de la ventana Historicos.

En la pestana de “Alarm” se tienen las opciones para configurar la
pantalla que se presentara al usuario, en la opcion de “Acknowledged symbol”
se tiene que el simbolo es el asterisco, cada vez que se reconozca la alarma se
pondra este simbolo en la ventana, al lado izquierdo del tiempo cuando sucedio
el evento.

“‘Alarm time” se cambio la cabecera y se reemplazo por Tiempo de
Evento, de la misma manera “Acknowledge time” por Tiempo de

Reconocimiento y “Message” por Mensaje.

En la pestafna de “Display”’ se tiene que poner el visto en la opcion

“Display”, para que de acuerdo a lo que se desee aparezca en la ventana de
Historicos.
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| Libraries

Ba Images

[l

+
-+

Son librerias tanto de ventanas, como de imagines que ofrece el Factory
Talk, si el usuario desea usar cualquiera de ellas, lo puede hacer, solo se las

tiene que hacer referencia a las variables del programa.

- Local Messages
prueba

“Local Messages” como se explico anteriormente permite desplegar los
mensajes dentro del “Local Messages Display”, por medio de la variable prueba
y de la activacion mediante el signo de interrogacion en la ventana de

OPCIONES 1y 2, donde se elige el trabajo a realizar.

—-=3 Alarms
B Alarm Setup

La ventana de Alarmas del Sistema se configur6é para que sea la ventana
de Histdricos, por lo que la ventana de “ALARM” es la que uUnica que se
despliega en el momento de producirse un ERROR, al contrario de esta
ventana que solo se despliega al momento en que se accede y muestra todo el

proceso realizado.
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Alarm Setup - /HMI/

Messages ; Advanced ;

Select trigger: — Trigger settings

Trigger bype:

{::[Estacion_Hidraulica]Local:1:1
Usuarios i\n'alue :':]

Trigger label:

; Labell

{::[Estacion_HidraulicalProgram: -
{::[Estacion_HidraulicalProgram: I Use ack all value: ;’v’

Tag or exprezsion

Tag

Balarm
{1:[Estacion_Hidraulica]Program: Optional trigger connections:
Mame
< il
add. . }
Edit... |
Bemove ;

Exprn |

[ = 1

Cancel

Help

Figura. 7.38. Pestafia de Triggers.

En la pestafia de “triggers” se afladen las variables que se van a utilizar y

que se desea tener en la pantalla de Histdricos.

Triggers Messages i.ﬂdvanced;

flarm messages:

Trigger Filcer: ; “nane __v_j Sort by i <none - !

<l nassigred =

Trigger value Message
1 1 Estacion Encendida
2 1 Operadaor
3 |Usuarios 2 Administrador
4 |4::[Estacion_Hidraulica]Program:MainProgram, InCibi 1 Recogiendo Prisma
5 |4::[Estacion_Hidraulica]Prograrm:MainProgram. Mans | 1 Enteganda Producko Terminado
& |Balarm 1 ERR.OR.
7 |4::[Estacion_Hidraulica]Program:fainProgram. ERRO 1 ERRCR
g

]

I8

oK ! Cancel

Help

Figura. 7.39. Pestafia de Messages.

En la pestana de “Messages” se configura la variable que se elige para

estar en los histéricos en la parte de “Trigger’, el valor que debe tener en
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“Trigger value”, y en “Message” el mensaje que aparecera en la pantalla de
Historicos. Como por ejemplo, al encender la estacion Hidraulica HYD-2800 se
acciona la entrada digital 12 del PLC, el valor es de 1 ya que estaria activada, y
el mensaje que se debe tener es Estacién Encendida.

5 Alarm Setup - HMI/

Triggers Messages lndvanced ]
Trigager Filker: |<n0ne> j Sort by: | <nonex -

Alarm messages:

Display| Audio | Print | Message to Tag | Background | Foreground
1 C 1 C W | | ]
2 C1TC W o [
3 | ¥ I ]
4 | ¥ I .
5 | ¥ | .
6 | I I i I
7 | A A v I
8 ¥V I T r [
Al =
oK | Cancel Help

Figura. 7.40. Pestafia de Messages.

Ademas se puede activar la opcion “Display”, es decir, que una vez que
ha sido activada la variable, la ventana de Alarma se despliegue, también se le
puede dar sonido en la opcion “Audio”, la opcién “Print” hace que la variable
aparezca en el Histérico de Proceso, “Message to Tag” es el mensaje que se
escribe para cada variable una vez activada, y las opciones de “Background” y
“Foreground” para darle el fondo que se quiera a la variable dentro de la

ventana Historico.
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—- A Infarmation
% Infarmation Setup
Infarmation Meszages

Al utilizar la ventana de “INFORMATION” se deben ingresar los mensajes
en estas 2 opciones tanto en la informacién del sistema como en informacién

de mensajes.

529 Lagic and Contral
—|-[&] Macros
=] aAdminzitradar
=] Defaul
E Operadar

Los macros se utilizan para ser ejecutados cuando el usuario lo desee
conveniente, en este caso el macro Administrador hace referencia a
usuarios==2, y el macro Operador usuarios==1. Ya que al momento de
registrarse en el programa, ingresando el nombre y la clave aparece el nombre
en el “String Display” de Administrador u Operador, ya que se hace referencia

a “CurrentUserName( ), que es el nombre de la cuenta del usuario.

De igual manera un Macro puede ser ejecutado en las ventanas de
proceso, es decir que cada vez gue se ingrese a una ventana se ejecuta el

macro, esta puede ser la activacion de una bobina en el programa del PLC.
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- E R5Line Enterprize
Eﬂ Communication 5etup

En la ventana de RSLinx Enterprise se hace todo el proceso de

comunicacién entre la interfaz HMI, el PLC y el programa de RSLogix 5000.

=il Communication Setup - RNA:/fSLocal/HMI/RSLinx Enterprise

Device Shortcuts Design [Local] l Runtime [Ta[get]l
Remove Copy from Design to Runtime |
B Estacion_Hidraulica == RaLinx Enterprise, FRANK

+ -3 1789-A17, Backplane
—-@% EtherMet, Ethernet
- f) 192.168.1.91, 1768-ENET/A, 1768-ENET/A
= -,5""5 1768 Bus, CompactLogix 3-Slot 1763 Bus
+-@ 0, 1768-143, Hidraulico

Mode: Cnline  |Browsing: Hidraulico

Offline Tag File | CHRSLogix S0001ProjectstArreglado? ACD Browse. ..

| QK I Cancel| Varify| He|p|

Figura. 7.41. Ventana de Comunicacién del Sistema.
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8.1 INTRODUCCION

Antes de iniciar para seguridad de la persona que va utilizar el sistema
HYD-2800 debe verificar ciertos aspectos necesarios antes de iniciar un

proceso, los cuales detallaremos a continuacion:

e Retirando el panel frontal, la unidad debe de estar ubicada en la parte
inferior del sistema del Robot HYD-2800, la manguera de alimentacion
debe estar conectada a la salida Réapida de presion y el tubo de retorno
al tanque.

Tubo retorno al Tanque

Manguera Alimentacion

Figura. 8.1. Bomba Hidréaulica.

e De igual manera se debe conectar el cable eléctrico de la Unidad de
Poder al tablero eléctrico como indica la figura 4.2. La alimentacion debe
de todo el sistema de Robot HYD-2800 debe de estar conectado a la red

de 230V la cual tenemos en la parte inferior del conveyor.
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Figura. 8.2. Cable Eléctrico. Figura. 8.3. Alimentacion del sistema.

e Para la a conexion neumatica se toma la manguera de aire que la

encontramos en la parte inferior del conveyor.

Figura. 8.4. Toma neumaética del sistema.

8.2 PUESTA EN MARCHA DEL SISTEMA HYD-2800

Para empezar se debe de realizar una inspeccion visual de la Estacion

Hidraulica, en la cual debemos de asegurarnos de:
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e Todas las mangueras de conexion rapida deben estar correctamente
conectadas.

e La manguera de alimentacion y el tubo de retorno al tanque deben estar
conectados.

e La conexién eléctrica debe estar correctamente conectada y estar

recibiendo el voltaje necesario para su funcionamiento.

Al haber terminado con la inspeccion visual y comprobar que todo este
correctamente conectado, se procedera a poner en marcha la estacion, para lo

cual necesitamos realizar:

e Se activa el switch principal que se tiene en el tablero frontal del Robot,
se cambia de “0” a “1”. Se encendera un foco de color verde en el

momento de la activacion.

Figura. 8.5. Encendido del Sistema HYD-2800.

e A continuacion, se tiene que presionar el botén en el panel principal (ON
PUSHBUTTON) y su foco tiene que encenderse, y al mismo instante se
encenderd la unidad de Poder (Bomba) Hidraulica HYD-2800.
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Figura. 8.6. Encendido del Sistema HYD-2800.

Se tiene que verificar que la presion de la bomba en el indicador nos

muestre una lectura entre 20 a 30 bar.

Figura. 8.7. Mandmetro de Presion de la bomba Hidraulica HYD-2800.

Presionar el botén en el panel principal (OFF PUSHBUTTON), para
apagar la Unidad de Poder (Bomba) Hidraulica HYD-2800.

Se tiene que verificar la funcionalidad del botbn EMERGENCY STOP,
para lo cual se debe encender la estacibn como en los pasos anteriores
indicados, en el momento que esté funcionando se puede presionar el
boton EMERGENCY STOP, el cual apagara la bomba y encendera el
foco de ERROR en el panel principal. Mientras el botébn se haya
presionado y el foco de ERROR permanecera encendido y no se podra
poner en marcha la unidad de Poder asi presionemos el botén (ON

PUSHBUTTON). Para volver al estado inicial se debe de volver a
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presionar el boton de EMERGENCY STOP y se apagara el foco de
ERROR, en ese instante si volvemos a presionar el boton (ON
PUSHBUTTON) se volverd a encender la Bomba Hidraulica. Cabe
aclarar que el boton EMERGENCY STOP tiene un enclavamiento

mecanico, el cual nos permite este tipo de funcionamiento.

Figura. 8.8. Boton de EMERGENCY STOP presionado HYD-2800.

8.3 CREAR CONEXION ENTRE EL PLC Y LA COMPUTADORA

Para crear la conexion entre el PLC y la computadora se deben de seguir

los siguientes pasos a continuacion:

1. En el computador con el cual se va a trabajar se debe de configurar una
direccién IP, para lo cual se realiza lo siguiente: Inicio -> Conectar a ->
Mostrar todas las conexiones. Dentro de esta ventana de Conexiones se

elige Conexion de Area Local.
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de arealocal
Desactivar
Estado
Reparar

Conexiones de puente

Crear accesa direckn
Eliminar

Cambiar nombre

Propiedades

Figura. 8.9. Eleccion de conexién Area Local.

2. Una vez escogida la Conexion de éarea local, se da clic derecho y se
despliega el menu que se observa en la figura 4.9 del cual se da clic en
Propiedades. Se despliega otra ventana, dentro de la misma se escoge

Protocolo Internet (TCP/IP), como se indica en la figura 4.10.

-4 Propiedades de Conexion de drea local

General |Autenticaci6n | Opeiones avanzadas

Conectar uzandaor:
m Realtek RTLA139/81 0% Family Fast

Esta conesion utiliza los siguientes elementos:

S PROFIMET 10 RT-Protacal A
| M 3= SIMATIC Industrial Ethemet (150]

L3 Protocola Internet [TCP/1 P - |
b
L li I >

Descripeion
Pratocolo TCPAP. El protocolo de red de &rea exstensa
predeterminadn que permite la comunicacion entre vanas
redes conectadas entre si.

[ Mostrar icono en el drea de notificacion &l conectarse

Matificarme cuando esta conesidn tenga conectividad limitada o
fula

[ Aceptar ] [ Cancelar ]

Figura. 8.10. Propiedades de la conexion de area local.
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3. Se introduce la direccion IP establecida para el computador de la
estacion Hidraulica HYD-2800 que es 192.168.1.90. con la méascara de
sub red 255.255.255.0 como se indica en la figura 4.11.

Propiedades de Protocolo Internet [TCPAIP)

| General |

| Puede hacer gue la configuracion |F ze asigne automaticamente si su
| 1ed ez compatible con este recurso. De lo contrano, necesita consultar
| con el administrador de la red cudl es la configuracion IP apropiada.

(7 Obtener una direccion IP automaticamente
%) Usar la siguiente direccidn [P

Direceian IF;
Mazcara de subred:

Puerta de enlace predeterminada;

(%3 Usar lag siguientes direcciones de servidor DNS:

Servidar DNS preferida:

Servidor DNS alternativo:

Opciones avanzadas...

[. Aceptar ] [ Cancelar ]

Figura. 8.11. Direccion IP y Mascara de subred.

4. Se da clic en aceptar y en los demas del proceso de regreso hacia el
escritorio. Una vez terminado este procedimiento, para comprobar la

conexion entre el PLC y el computador se realiza un PING como se
muestra en la figura 4.12.
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AWINDOWS\system32\emd.

crosoft Windows

IC:“Documents and Settings“Franki>ping 192_.168.1.91

192.168.1
192.168

1%2.168

192.168

espuesta desde 192_168
Ectadisticas de
Paguetes:

(@ perdidos).

ping para

iempos aproximados de ida y vuelta en milizegundos:

Minimo = Bms, Haximo

IC:s\Documents and Settings“Frankl>_

AF [Uerzion 5.1.260881
(C) Copyright 1985-2881 Microsoft Corp.

.21 con 32 hytes de datos:
.
1.

1.
1.

enviados = 4, recibidos

21i: bytes=32 tiempod{im
21i: bytes=32 tiempo<im
91i: bhytes=32 tiempo<im
21: bytes=32 tiempod{im

i22.168.1.%91:

TTL=64
TTL=64
TTL=64
TTL=64

4, perdidos a

Bms, Media = Bms

Figura.

8.4 CREAR CONEXION E

8.12. Ping ala direccién del PLC.

N RSLINX

Para crear la conexion entre el PLC y la computadora es necesario

hacerlo mediante el software RsLinx, y seguir los siguientes pasos:

Abrir el programa RsLinx Classic, para lo cual se debe ir hacia inicio ->

buscar en programas Rockwell Software -> RsLinx -> RsLinx Classic.

Como indica la figura

I FLASH Programming Tools
ﬁ Rockwell Software

2} FactoryTalk View Studio
I Autodesk

) Twidosoft

I Awvira

I Microsoft S0AP Toolki:

I LEC Power Translator 12
I LEC

ITT) Perception Secure Browser

Figura. 8.13

4.13.

I7T) FactoryTalk Activation
7 FactoryTalk Tools

% BOOTP-DHCP Server
I FactoryTalk View

j RSLogix 5000 Enkerprise Series
[ RsLogix 5000 Tooks

I Utilities

,T.;\;“ Factory Talk administr ation Console

% RSLinx Classic Backup Restore Utiliky
W RsLinz Classic Launch Control Panel
f'b) RSLinx Classic Online Reference

. Secuencia para abrir RSlinx Classic.



ANEXO Ill MANUAL DE USUARIO 189

2. Una vez abierta la ventana del RsLinx Classic se escoge el icono en la

de Configure Drivers.

2+ RSLinx Classic Lite
File  “iew Communications Station DDEJOPC  Security  Window  Help

=l 18

Configure drivers

Figura. 8.14. Configure Drivers.

3. Dentro de las opciones que se nos despliegan se tiene que escoger
Ethernet Devices y posteriormente dar clic sobre “Add New” y “Aceptar”

y se nos cargara dentro de la configuracion la nueva red.

Configure Drivers

- Available Drver Types:

- Add New.. |

~ |1784-UZDHP for DH+ devices |
R5-232 DF1 devices
&1 Ethemet devices
EtherMet/IP Driver fiadai i
1784-PKTXDJAPCME, for DH+/DH-485 devices N
DF1 Polling Magter Driver ; Confiqure...
1784-PCC for ControlNet devices Rt -
1784-PCIC(5) for ControlMet devices
1747-PIC / AIC+ Driver Startup...
DF1 Slawe Driver
DH435 UIC devices Start
Yirtual Backplane [SoftLogixB8xs, USE)

DeviceMet Drivers [1784-PCD/PCIDS 1 F70-KFD . SDMPT drivers)
PLC-5 [DH+) Ernulakar driver Stop
SLC 500 [DHA85) Emulator driver
SmartGuard USE Driver Diclete
Remote Devices via Ling Gateway

dddd

Figura. 8.15. Ethernet Devices.

4. Una vez sefialada la nueva red creada, se da clic sobre “Configure” para

ingresar las IP de nuestra red, como indica la Figura 3.16. Cabe recalcar
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gue se pueden ingresar las demas IP de las demas estaciones que

conforman el CIM.

Configure driver: AB_ETH-1

Station M apping

Il 192.168.1.90

1 192168.1.91

2 |
E3 [iriwer

Delete

Station Host Hame Add Mew ]

Aceptar I Cancelar | i ’ Auuda

Figura. 8.16. Direcciones IP de PLC y Computador.

5. Se acepta y se cierra la ventana de Configure Drivers para abrir la

ventana de RsWho como se indica en la figura 3.17.

% RSLinx Classic Lite
File Miew Communications Stakion DDEJOPC  Security  ‘Window Help

&) S1@

Figura. 8.17. RSWho.
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6. Una vez elegido la opcibn RSWho podemos avanzar y comprobar los
modulos con los que cuenta nuestro PLC y que la comunicacion ha sido

realizada correctamente.

5 RSLinx Classic Lite - [RSWho - 1]

E '_: ile  Wiews Communications Station DDEfOPC  Security  Window  Help

2] s8]

¥ Autobrowse Fefresh

= Werkstation, FRANK
=% Linx Gateways, Ethernet E
=& AE_ETH-1, Ethernet 01 o3 04
ng 192,168,190, Computer, AB_ETH-1 1768-L4... 1769-16p... 1769-16pk ... 1769... 1769-2Ch A...
=B 192.166.1.91, 1765-ENET/A, 1766-ENBT/A
=-E3 Backplane, 1768 3 Slot Bus
@ 00, 1768-L43 LOGI¥S343, Estacion_Hidraulic
|- Channel 0, DF1
CompactBus, 1769 Eus
00, 1768-L43 LOGIZ5343
01, 1769-16pt High Speed 24%dc Inp
02, 1769-16pk 24%Wdc Source COutput
o[l 03, 1769-4 Channel &nalog Input/B
: o] 04, 1769-2Ch Analog Current Moltag
01, 1768-ENET/A

@E} Browsing - node 4 found

Far Help, press F1

Figura. 8.18. Comprobacién de comunicacién.

8.5 CARGAR PROGRAMA EN PLC

Para cargar el programa del PLC se debe de seguir los siguientes pasos:

1. Abrir el programa RsLogix 5000, para lo cual se debe ir hacia inicio ->
buscar en programas Rockwell Software -> RsLogix 5000 Enterprise
Series -> RsLogix 5000. Como indica la Figura 3.19.
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f_‘_’_‘f] FLASH Programming Tools

| I FactoryTalk Activation »
2l FactoryTalk Wiew Studio i J:‘f] FactoryTalk Tools 4
) Autadesk * |l [T BOOTP-DHCP Server »
{'f] TwidoSoft P r‘:"j FactoryTalk Yiew 3

) avira vl IE) RaLin v
{F Microsoft SOAP Toolki: 3 B RSLogi: 5000 Enterprise Series _
= LEC Power Translator 12 4 ; @ RSLogix 5000 Tools 3 -

@ RSLogix 5000 Compare w3

[ Lec vl @) Utiities v
@ Perception Secure Browser 3 ; &} FactoryTalk Administration Console @ R5SLogix 5000 Tutorials and Demos
I Google Chrome 4 {7 RSLogix Emulake 5000 g

Figura. 8.19. Secuencia para abrir RsLogix 5000.

2. Dentro del Programa RsLogix 5000 se debe ir al menu del Programa
escoger File-> Open y buscar el programa que se llama

Estacion_Hidraulica_ HYD_ 2800 como se indica en la Figura 3.20.

Openfimport Project
Buscar en: ;;’i RS Logix BOO00 ;i @“‘ IfF EE-

[CiProjects GIFINALL.ACD o

G0 arregladoz, AcD EFINALZ ACD EPRUE

Documentos |G Arreglada?_BAKOZ2.acd EFINALZ_BAKN0Z, acd PRUE

iecentes @l aneglado?_BAKOZ3.acd EFINALZ_BAKDOS,acd EPrRUE

@] Arreglades_BAKO24,acd GHIFINALZ_BAKND4,acd GO PRIE

s § arreglada, ACD GIFINALS, ACD G PRIE

Escitorio @8 pvelada_BaKO24, acd @ Muevol, ACD GFPRUE

i Arveglado_BAKOZS, acd i Mueval_BAKDDL,acd EFPRUE

J larreglado._BAKOZS. acd @ Mueval_BAKDDZ,acd PrUE

o &4]dos. ACD W Muevol_BAKDDE, acd I PRIIE

] dos_BaK000, acd G Musva, ACD G PRIE

I Musvo_BAK000, acd I PRIE

@) dos_BAKDOL.acd
: T i Mueva_BAKON1 . acd @erUE

[
b

File lEstaciDn_Hidlaulica_HYD_2SDE| “j Abrir !

Mis sitios de red  Files lﬁi\ll RSLogix 5000 Files (" ACD. " L5E. " L5, ML)

Figura. 8.20. Buscar el programa para cargar en el PLC.

3. Como ya se tiene a la computadora y al PLC dentro de la red, se tiene

gue cargar el programa, para lo cual el programa tiene que conocer el
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modulo de comunicaciéon al cual por medio de este cargar el programa

en el controlador. Como se indica en la Figura 3.21.

¥ Who Active

v Autobrowese

Betiesh

= [, workstation, FRANK
¥j-a Linx Gateways, Ethernst

|=|-E8 Backplane, 1768 3 Slot Bus

01, 1768-ENBTIA

Fath in Project: <none:

[ 192,165,1.90, Computer, AB_ETH-1 eooTET

1
=B 192.168.1.91, 1768-ENBT/A, 1766-ENBT/A b Download | i

; Estacion Hidraulica Update Firmware... |

LCloze |
Help |

Fath: 4B ETH-14132.168.1.91%B ackplanes0 Set Project Path |

Figura. 8.21. Establecer comunicaciéon entre PLC y programa RsLogix 5000.

4. Una vez elegido el moédulo de comunicacion se habilita las opciones del

lado derecho de la pantalla como indica la Figura 3.21. Para lo cual se

debe escoger “Download”. Una vez escogida la opcién nos aparecera

otra ventana la cual de la misma manera se escoge “Download” como

indica la Figura 3.22.
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!: Download offling project Hidraulico' to the controller.

Connected Controller;

Mame; E stacion_Hidraulica

Type: 1768-L4374 CompactLogixb343 Controller
Path: AB_ETH-14192 168.1.914Backplangil
Serial Number: 00571410

Secunty: Mo Protection

_L'\. The controller iz in Remate Fun mode. The mode will be changed to
Femote Program prior to download.

_L DAMNGER: Unexpected hazardous mation of machinemny may ocour,

Some devices maintain independent configuration settings that are
not loaded to the device during the download of the contraller.

Werify theze devices [drives, network devices. 3rd party products]
have been properly loaded before placing the controller inta run mode.

Failure to load proper configuration could result in mizalgned data and
unerpected equipment operation.

Cancel Help

Figura. 8.22. Descargar programa en PLC.

5. Una vez cargado el programa en el PLC debemos de colocar en modo

RUN, como se indica en la figura 3.23.

Rem Run T2 T RunMode .

No Forces ). I Controler OK ’

IT Battery OK
No Edis a 5 1/0 Not Resoond: lj

Figura. 8.23. Modo Run PLC.
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8.6 EJECUTAR HMI

Para la ejecucion de la interfaz grafica HMI, se debe de seguir los
siguientes pasos:

1. Abrir el programa Factory Talk View Studio, para lo cual se va hacia
inicio -> buscar en programas Rockwell Software -> Factory Talk View ->

Factory Talk View Studio. Como indica la Figura 3.24

IF7) FLASH Programming Tools 2

fﬁﬁ Rockwell Software E {!_ﬂ FactoryTalk Ackivation 3

2 FactoryTalk view Studio E @ FactoryTalk Tools >

{'j] Autodesk k

[T} BOOTP-DHCP Server

i) TwidoSoft 3 G FactoreTalk View i) Tools
I Awira i) RSLinx vl @ FactoryTak Visw ME Station
= Microsoft S0AP Toolkit P @ RSLogix 5000 Enterprise Series 4 @ FactoryTalk Wiew Studio

IF) LEC Power Translator 12 » E

i@ LeC v

T Perception Secure Browser 4

{7 RSLogix 5000 Tools 3
i) Utlities C
B} FactoryTalk Administration Console

79 Google Chrome | ) RSLogix Emulate S000 3

Figura. 8.24. Secuencia para abrir Factory Talk View Studio.

2. Una vez ejecutado el programa aparecera una ventana en la que se
debe de cargar la aplicacién que se tiene realizada con el nombre de

HMI y se da clic en Open y se espera que el programa se cargue.
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New/0Open Machine Edition Application

Mew  Existing ‘:

Application Mame
Baggage B40:430
Baggage_800-600
BizBikes_ME

E stacion Hidraulica
Malthouse Clgx 640x420
Malthouse Clgx 800600
rh

Muewo

Objects & Screen Demo
Objects_B40:480
Objects_200xR00

Language: | Espafiol [alfsbetizacion internacional], es-£5 ﬂ

Open Cancel

Figura. 8.25. Eleccién de lainterfaz llamada HMI.

3. Una vez abierta la aplicacion se tiene que verificar la comunicacién entre
el programa Factory Talk con el PLC, para lo cual en el menua principal
del programa se da cilc sobre el icono de RSLinx Enterprise y se
despliega un sub Menu que se denomina Comunication Setup sobre el
mismo se da doble clic.

-1z RecipePluz

9y FecipePlus Setup
S FecipeFlus Editor
5Linx Enterprise
my Communication Setup
+-{2 Svstem

Figura. 8.26. RsLinx Entreprise comunicacién con PLC.

4. En la pantalla que aparece a continuacién se crea una conexién con el
nombre de Estacion_Hidraulica afiadiéndole con el botén “Add” del Menu,
una vez creada la nueva conexion, en la pestaiia de “Design” (Local) se
busca al modulo de comunicacion de nuestro PLC, se lo sefiala y en la

pestafia “Copy From Design to Runtime” damos clic y se acepta el mensaje
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que se obtiene. Ademas en la parte inferior se tiene que agregar el
programa sobre el cual estamos trabajando en “Offline Tag File” y dando

clic en aceptar.

_Device Shartcuts

: Remave

z“: E—sta_cmF_mdr;uIiEa:

Design [Local) § Runtime [T arget] ]

Copy from Design to Runtime

768-ENET/A, 1768-ENBT/A
) ctlogix 3-Slok 1768 Bus
+- [ 0, 1765-143, Hidradlico

Mode: Online  Browsing; 1765-ENBT/A

Offine Tag File 1] C{RSLogic S000\Projects|arredadoz ACD 1

Browise. ..

Select a different path - Ethernet, 1 768-ENBT /A cannot be used.

t -
1| oK I; Cancelj! Verify| Ha|p|

Figura. 8.27. Establecer la comunicacién.

5. Una vez establecida la comunicacion se debe ejecutar el programa
realizado, se debe dar clic en el icono de la Figura 3.28 del menu

principal de nombre Test Application.

#FHS DA -

ik Test Application

Figura. 8.28. Icono para la ejecucion del HMI.
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8.7 EXPLICACION DEL HMI

Para utilizar el HMI se debe de conocer los botones y las ventanas
de proceso con las que se cuenta y se describe a continuacion:

ESTACION HIDRAULICA HYD-2800

DEFAULT

CIM 2000 03/02/2010 9:43:25

Figura. 8.29. Pantalla Principal

En la pantalla principal del HMI tenemos 2 botones los cuales se

describird continuacion:

SALIR

Salir.- El botéon salir como su nombre lo indica, cierra la

aplicaciéon de nuestro HMI.
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USER LOGIN

User Login.- El botén de User Login permite que se pueda
Ingresar el Usuario y la Clave respectiva para cada uno de ellos. Al dar click

sobre este boton se desplegara la ventana que observamos en la Figura 3.30.

FPassword
{F3)

Figura. 8.30. Ingresar Usuario y Clave.

Un vez ingresado el usuario y la clave en nuestro Pantalla Principal

aparecera un nuevo boton que es del continuar.

ESTACION HIDRAULICA HYD-2800

USUARIO

Administrador

I
B CONTINUAR |
| ol

Figura. 8.31. Pantalla Principal y usuario ingresado.
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CONTINUAR

Continuar.- El boton continuar aparecera después de ser
ingresada la clave correctamente y nos llevara hacia otra pantalla, que es la de
eleccion de trabajo.

ELECCION DE TRABAJO

j iy e

AuTomaTICO 8 >» : - N\

R R de oo i ]
Ly

ESTACION APAGADA I CIM OFF-LINE

o | TPANTALLA
192.168.1.91

PRNGPAL || 0310212010 10:05:23

Figura. 8.32. Eleccion de trabajo.

AUTOMATICO o ] . _
Automatico.- El botdbn de automatico nos llevara hacia otra

pantalla para realizar el proceso del Robot de manera automatica con el CIM,
cabe recalcar que esta relacionado con el botdbn ? que se encuentra a su

derecha.

SEMI- AUTOMATICO _ _ _ _ _
Semi-Automatico.- El boton semi-automatico permite al

usuario dirigirse a los 2 modos de operacién que tiene el Robot, el de poder
recoger prisma del conveyor, como el de llevar un producto terminado hacia el
conveyor, de la misma manera estad relacionado con el boton ? que se

encuentra a su derecha.
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MANUAL L, . .
_ Manual.- El botbn manual de la facilidad de realizar el

proceso manual desde el HMI como si se estuviera ejecutando desde el tablero

principal como con los switch's.

« Signo de Interrogacion.- El signo de interrogacién que tenemos al lado
derecho de cada uno de los botones tanto de automatico, semi-automatico y
manual nos dan la informacion basica de lo que hace cada proceso, ya que
podria ser que el usuario este ingresando por primera vez a la utilizacién del
Robot Hidraulico HYD-2800.

N Home.- El botén de Home genera que el Robot se coloque

en una posicion general establecida por el programador.

PANTALLA o ] o
PRINCIPAL  Pantalla Principal.- El botén de Pantalla principal regresa a la

pantalla inicial donde el usuario puede cambiar de usuario segun la necesidad

gue se requiera.

ESTACION APAGADA

Estacion Apagada.- Es un display que cambia tanto
de color, como de nombre al momento que la estacion Hidraulica se encuentra

apagada.

ESTACION ENCENDIDA
Estacion Encendida.- Es el mismo display que el de

estacion apagada con la diferencia que este cambia tanto de mensaje como de

color indicando el encendido de la estacién Hidraulica.
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CIM OFF-LINE

192.168.1.91 CIM OFF-LINE.- El display CIM OFF-LINE con la

direccion del PLC de la estacién Hidraulica indica si la estacion puede
funcionar en modo automatico o no, ya que para el dicho modo debe de estar
ON-LINE.

CIM ON-LINE
_________ 192168191 CIM ON-LINE.- El display CIM ON-LINE permite al

usuario asegurar que existe la comunicacion con la estacién central y puede

entrar en funcionamiento en modo automatico.

8.7.1 Pantalla Automatico

MODO AUTOMATICO

VISTA SUPERIOR VISTA FRONTAL

H( I -?r\
£ T

90,32° A 2341° B

ESTACION ENCENDIDA b St RETORNAR 03/02/2010 10:28:34

Figura. 8.33. Modo Automaético.
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VISTA SUPERIOR Vista Superior.- Es una imagen que permite al usuario
conocer el proceso en tiempo real de todas las articulaciones del Robot
Hidraulico y de su movimiento a través de la Estacion Hidraulica, ademas en
esta vista aparecen en el conveyor los materiales que llegan o se entregan,

diferenciados por sus graficos.

VISTA FRONTAL

conocer en grados el movimiento del mismo, ya que no todas las articulaciones

Vista Frontal.- Es el grafico del robot que permite al usuario

tienen la misma amplitud de movimiento. En esta vista se visualiza la prensa

con su sensor que se tiene de la misma manera fisicamente en la estacion.

FLUJO: 6,28 Itimin
Flujo.- Es un display que permite al usuario en todo

momento del proceso conocer el flujo de aceite que pasa por la valvula de

control proporcional.

Recagiendo prisma fresado
Display de mensajes.- El display genera el mensaje

de proceso que se estd ejecutando, para que el usuario conozca en todo
momento lo que estd sucediendo y en caso de alguna falla saber en que

proceso sucedio.

RETORNAR
Retornar.- El botdn retornar, regresa hacia la pantalla

anterior que se estaba trabajando, ya que este boton se tiene presente tanto

en las pantallas de trabajo como en historicos de proceso.
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HISTORICO DE
G Historico de Alarmas.- El boton de historico de
alarmas permite al usuario tanto al Administrador como al Operador conocer el
historial de la estacion Hidraulica, el poder conocer quien ha ingresado,
cuantas veces ha prendido la estacion, cuantos productos ha entregado y las

veces que la alarma ha sido activada por algin problema o inconveniente.

HISTORICO DE PROCESO

BORRAR I : ‘
TODAS ! ; v

Figura. 8.34. Hist6rico de Alarmas.

RETORNAR 09/02/2010 12:20:25

BORRAR
TODAS

Borrar Todas.- El boton de Borrar todos solo se habilita
cuando el Administrador ha ejecutado su clave y es el que esta realizando el

procedimiento. Este botdn elimina toda la lista del historico.

A E A

I ; ' Movilidad.- Estos cursores permiten al usuario poder

moverse dentro de la ventana de los Historicos.
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8.7.2 Pantalla Semi- Automatico

MODO SEMI-AUTOMATICO

VISTA SUPERIOR VISTA FRONTAL

1749° A 2684° B 3399° C 1197° D

FLUJO: **e  |timin

Recogiendo prisma fresado ;

CIM OFF-LINE HISTORICO DE e
192.168.1.91 ALARMAS RETORNAR 05/02/2010 8:47:30

ESTACION ENCENDIDA

Figura. 8.35. Modo Semi-Automatico.

La pantalla de Semi-Automatico se tiene las mismas vistas, los mismos
botones y displays que encontramos en el modo automético, con la diferencia

de los 2 nuevos botones de Rutina 1 y Rutina 2.

m Rutina 1.- Al activar el botdn, el Robot va realizar el proceso

de recoger el palet del conveyor y llevarlo hacia la prensa hidraulica.

Rutina2
- Rutina 2.- Al activar este el boton, el Robot realiza el proceso

de dirigirse hacia la prensa hidraulica y llevar el palet hacia el conveyor. Que es

el proceso inverso de la rutina 1.
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8.7.3 Pantalla Manual

MODO MANUAL

VISTA SUPERIOR

VISTA FRONTAL

55

Moviendo Articulacion

B
Hacia Arriba

"GRIPPER"
Cerrado

ESTACION ENCENDIDA

CIM OFF-LINE
192.168.1.91

HISTORICO DE
ALARMAS

RETORNAR

05/02/12010 8:48:57

La pantalla de Manual

Figura. 8.36. Modo Manual.

tiene las mismas vistas, los mismos botones y

displays que encontramos en el modo automético y semi-automatico, con la

diferencia de nuevos botones para el control del Robot y nuevos mensajes que

especifican dichos movimientos, ademas de un slider para el control de la

valvula de proporcional.

VALVULA PROPORCIONAL

Véalvula proporcional.- Consta de un slider para el

aumento o decremento del flujo de aceite por la valvula proporcional, y de un

display que nos permite conocer el maximo nivel y el minimo que se tiene. Se

tiene que tener mucho cuidado con la manipulacion de la valvula y los

movimientos del Robot si se lo realiza con un flujo elevado.
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‘l@ =

Articulacion A.- La articulacién consta de 2 movimientos uno
en sentido de las manecillas del reloj y el otro en contrario a las manecillas.
Con una rango de movimiento de 180°. Se tiene una seguridad en los 179° ya

gue después solo se estaria dafiando a los retenedores.

el

DO . ., . -z I
. Articulacion B.- La articulacién consta de 2 movimientos el

uno hacia arriba y el otro hacia abajo, con un rango de movimiento de 43°. Para
este movimiento se tiene una seguridad que no se puede bajar menor a 15° ya

gue se estaria golpeando con la base superior de la estacion.

(©
e

movimientos hacia arriba y abajo, con un rango de movimiento de 75°. Con la

up
DOWWN

Articulacion C.- Al igual que las demas consta de 2

seguridad de 72° para la subida y 0° para la bajada.

@S =
° | @ = o . o .
Articulacion D.- Al igual que la articulacion A tiene
movimientos en sentido horario y anti horario, con un rango de movimiento de

180°. Con seguridades en 179° y en 10°.

(@

arriba como hacia abajo para sellar el ensamblado.

Movimiento E.- Es el presente en la prensa hidraulica hacia
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. OPEN

GRIPPER Gripper.- El Gripper se lo abre y automéaticamente se cierra.

Moviendo Articulacion

B
Hacia Arriba

Display de mensajes.- Indica el movimiento de cada
articulacion especificando claramente el movimiento debido a que su
nomenclatura no puede ser clara como en el caso de DCCW ( Moviendo la

Articulacién “D” en Sentido horario).

8.7.4 Pantallade Alarma

ALARMA

9:30:26 03/02/2010 ERROR

Reconocer Silencin
Alarma Alarma

Figura. 8.37. Pantalla de alarma.

REGRESAR 03/02/2010 9:30:29

Reconocer
Todas

Reconocer

Alarma Reconocer Alarma.- Cuando una alarma se ha suscitado, el

usuario debe de dar clic sobre este boton al momento de reconocer porque fue
dado el dafio y para que continle el proceso. Si el usuario no acciona

Reconocer Alarma la ventana seguira apareciendo.
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Reconocer

Todas . . .
Reconocer Todas.- En el caso de que hubiesen sido varias

alarmas que se accionaran debe de pulsarse este botéon. En el caso de la
estacion pueden ser muchas las condiciones de falla pero existe un solo boton
de Error que permite salir la ventana de alarma. Tiene el mismo funcionamiento

de Reconocer Alarma.

Silencio

Alarma . . .
Silencio Alarma.- Al haberse dado el error y no descubrirlo el

usuario puede hacer uso de este boton para no tener el sonido de la alarma
presente, ya que puede ser molestoso en el momento que se esté tratando de

reconocer que ocasiono la alarma.
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9.1 SUBRUTINAS DE CONTROL DE MOVIMIENTO DE LAS
ARTICULACIONES

Esta subrutina permite el control de flujo de aceite en las articulaciones,
el cual influye en la velocidad con que el robot se movera al recibir la orden de
posicionarse en coordenadas especificas, las cuales se estableceran de
acuerdo al punto al que se quiera llegar. El principio de control usado, es
orientado hacia la posicion en que se encuentra y la posicion a la que debe
moverse el robot hidraulico, es decir entre mayor sea la diferencia entre esos
puntos, el robot se empezara a mover con mayor velocidad y disminuira su
velocidad mientras mas se acerque el set point deseado. Idealmente el robot
debera llegar a su posicion con una velocidad nula, pero esto haria que el
proceso sea muy lento, para lo cual se relacioné la velocidad para que cuando
llegue al lugar deseado tenga una velocidad baja pero visible, en ese momento
se desactivara la electrovélvula que controla la articulacion, esto permite que al
realizar esta accion la inercia del robot sea nula y asi no tenga un gran error
gue sobrepase el punto al que se quiso llevar al robot, esto le da una buena

exactitud al movimiento de las articulaciones.

9.1.1 (*CONTROL MOVIMIENTO ARTICULACION A¥*)

A2:=ANA1+5000; *Conversién de rango de unidades de sensor de posicién analdgico: 0 —
10000*
Al:=A2-A3; *Diferencia entre valor actual del sensor de posicién analdgico y Set point*

A4:=(ABS(A1)/1.538)+5000; *Variable auxiliar como funcion de A1*

ANAOUT:=ABS(A4); *Envio de valor de control a valvula proporcional

IF A1 > 100 THEN *Validacion para movimiento Anti-horario*
Local:2:0.Data.1:=1;
Local:2:0.Data.2:=0;

ELSE

IF A1<-100 THEN *Validacion para movimiento Horario*
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Local:2:0.Data.2:=1;
Local:2:0.Data.1:=0;

ELSE *Validacion detencion del movimiento y salida de
subrutina*

Local:2:0.Data.2:=0;
Local:2:0.Data.1:=0;
FinHA:=1,
RET();

END_IF;

END_IF;

9.1.2 (*CONTROL MOVIMIENTO ARTICULACION B?)

B2:=ANA2+5000;

B1:=B2-B3;

B4:=(ABS(B1)/1.54)+6000;

ANAOUT:=ABS(B4);

IFB1>100THEN *Validacion para movimiento hacia abajo*
Local:2:0.Data.5:=1;
Local:2:0.Data.0:=0;

ELSE IF B1<-100 THEN
Local:2:0.Data.0:=1; *Validacion para movimiento hacia arriba*

Local:2:0.Data.5:=0;

ELSE
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Local:2:0.Data.0:=0; *Validacion detencidn del movimiento y salida
de subrutina*

Local:2:0.Data.5:=0;
FinHB:=1;
RET();

END_IF;

END_IF;

9.1.3 (*CONTROL MOVIMIENTO ARTICULACION C%)

C2:=ANA3+5000;

C1:=C2-C3;

C4:=(ABS(C1)/1.428)+3000;

ANAOUT:=ABS(C4);

IFC1>100 THEN *Validacion para movimiento hacia abajo*
Local:2:0.Data.3:=1;

Local:2:0.Data.4:=0;

ELSE IF C1<(-100) THEN *Validacion para movimiento hacia arriba*
Local:2:0.Data.4:=1;
Local:2:0.Data.3:=0;

ELSE *Validacion detencion del movimiento y salida de
subrutina*

Local:2:0.Data.4:=0;
Local:2:0.Data.3:=0;

FinHC:=1;
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RET();
END_IF;

END_IF;

9.1.4 (*CONTROL MOVIMIENTO ARTICULACION D¥)

D2:=ANA4+5000;
D1:=D2-D3;
D4:=(ABS(D1)/1.428)+3000;

ANAOUT:=ABS(D4);

IF D1 >100 THEN *Validacion para movimiento Anti-horario*
Local:2:0.Data.8:=1;

Local:2:0.Data.6:=0;

ELSE IF D1<-100 THEN *Validacion para movimiento Horario*
Local:2:0.Data.6:=1;
Local:2:0.Data.8:=0;

ELSE *Validacion detencion del movimiento y salida de
subrutina*

Local:2:0.Data.6:=0;
Local:2:0.Data.8:=0;
FinHD:=1;
RET();

END_IF;

END_IF;
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9.2 MAIN ROUTINE

MANAITO
=Local1:l.Data.11=  hobauxi ISR
FE 3 E Jurmp To Subroutine ——
Routine Mame  Automatico
bobaux  bobaux!
—=JE=—]
MANMAITO
=Lacal1:.Data. 1= hobaux] ISR
1 4 5 7Tag: bobaiel Jump To Subroutine —
Data Type: BOOL Routine Mame  Manual
bobaux bobaled Scope: MainProgran
—J —— —{value: 0

Dl

2 Divide —

Source & AMAT
=Local 3:1.ChODatas|

4 &
Source B 1000
Dest AMATA
0.004 €|

i

3 Divide —

Source & AlAZ2
=Local 3 1.Ch Datas)

536 €|
Source B 1000
Dest AMAZA

Dl

4 Divide —

Source & AMAZ
=Local 51 Ch2Datax|

-3T44
Source B 1000
Dest AMNATA

-3.743 +

Dl

5 Divicle —

Source & ANAY
=Local 3. Ch3Datas

1961 +
Source B 1000
Dest AN,

1.561 &

ISR

B Jump Ta Subroutine —
Fouting Mame  TRANSFORMAR

Localt. Data 13 SENSOR
7 JE b
CMON Local:2:0 Data 11

5 —3E
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= C
Local1:1.Data 14 ERROR
g 3/ E
El
1=a 1} Dizponikle
10 — Exjual
Source & 1
Source B Disponibilicad
0&
MAMAUTO
Disponible =Local 1 Data 1= hobauxd A
1 —3E IE L ove
Source 2
hobaux  hobauxl
IH Dest MzgDi
0#
CIMON
e
MAMAUTO
Dizponitle =Local1:.Data11=  bhobaux! B
2 —3E IE I tave —
SOUrCE 3
hokaux  hobaux
H Dest tgDi
0«
ECill prisma
13 —— Equal >
Source & PedidoCH
0 &
Source B i
MARALTO
prisma =Local1:1Data.11=  bobaux! FinEz BIT1 Mo
14 —E JE 3 E g =—{ons] Mave
Source 3
bobaux  bobauwx!
W Dest MsgHC
0«
IneCidi
.
prisma StCID StRe Stle StCo StEs StCIEn Sty Stvo STTr STSo STMI BIT2 P
15 M EEEEEEEEEEEEEEEEEESEESEEE s Mo T
Source 2
Dest MagHC
0%
ell} wagon
16 Ecjual
Source & PedidoCH
0#
Source B i
wagon  FinCiEn BIT3 A
17 — — —{on=] Move
Source 2
Dt MsgHC
0+
Entregar
E
wagon  FinCiEn BIT4 A
13 3 F = =—{Cns Move —
Source 3
Dest MsgHC
0
FinSo BITS P
19 — —{ons] have (—
Source 16
Dest MzgHC
0 &
InHome: FinHome StHome
20 JE IE —
‘ StHome ‘
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StHome -

StHome ISR

el —F Jump To Subroutine —
Routine Mame  HOME

(End)

9.3 MANUAL

ACHY
<Local 1: Data.2=

1L
1C

ACCIM
=Local 1 Data. 1= Locak 2.0 Data.t

1L
10
ACCWNA

Bl
<Local 1: Data.0= Locak2 0 Datald

1L
1C

=]
=Local 1 Data.5= Local 20 Datad

1L
J 0
B0
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cul
=Local:1:l Data.d=

Locat2( Data 4

JE
ERN

Col
=Local1:l Data.3=

Locat2( Data 3

JE
ERN

D
<Local1:l Data B

Locak 20 Data 6

1L
JL
DCwA

D
<Local1:] Data 8=

Locak 20 Data 8

1L
JL
DCCWA

(Enel)

ELI
cLocal 1| Data 7=

Local 2.0 Data.y

JE
10

EDI
=Local 1] Data.10=

Locak2( Data 10

JE
10

GRIF
=Local 1] Data 9=

Local 20 Datad

3/
S
GRIPA

InHome FinHame:

StHome

J5R
Jump To Subrouting —
Routing Mame — HOME
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9.4 AUTOMATICO

GRIPI
<Local1:| Data 3=

I E
ElS
GRIPA

—

SRe  FinRe
=
St FinEs
S

Stlv Finlv
S
STMi Finhdi

S

InHome: FinHome

StHame

1E 3/ E
10 Eil
StHame

StHome

J5R

—3E

Jump To Subrouting —
Routing Mame  HOME

el

— Equal

BIT?

Source & MESSAGEN
0 &
Source B 1

InCidi FinCii

SHCIDI

2
JL ElS

FinCiCi FinRe

ISR
Jump To Subrouting —
Routing Name  CILINDRO_DISPONELE

HRe

1E
1C IE
SiRe

ISR

Jumg To Subrouting —

Routing hame  RECOGER:
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Finfig FinLe Stle
8 1E E —
Sle
Stle ISR
9 —F Jump To Subrouting —
Routing Mame  LEYANTAR
e Finto Brrisma
10 1E IiE b
Bprisma
FinLe FinCo o
1 1E 1E —
S
StCo J5R:
12 —JF Jump T Subrouting —
Routing Name  COLOCAR
FinCo FinEs SiEs
1 2 E
13 1t YE —
Sifs
SiEs J3F
14 F Jump To Subrouting —
Routing Mame ESPERAR
MensCi FinC\En StCiEn
15 1E JE —
StCEn
StCiEn 3R
16 —JF Jump To Subrauting —
Routing Mame  CILWNDRD
vagon  Entregar FinLv Sty
1L 1k 3/ E
7 10—t TE —

Sty
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Sy JSR
18 E Jump To Subroutine —
Routine Name  LLEVAR
FinLy Finva Sty
19 1F IE —
Sty
St JR
20 E Jump To Subrauting —
Routing hame YOLYER
sta ST Benzam
z 1F 1E ]
Bensam
—
Fin''o FinTr STTr
2 1E JE —
STTr
—]
STTe R
23 F g Ta Subrauting —
Foutine Hame  TRASLADAR
FinTr Fin3a 5TS0
1F I E
H 1t SE =
STS0
2150 J5R
b —F Jump To Subrautng —
Routing Hame SOLTAR
FinSo Finhi SThi
1F I E
% 1t SE =
STM
STMi SR
27 —F Jump Ta Subrauting —
Routing Mame  TERMINAR
Desactivart I5R:
b —F Juma To Subrauting —
Routine Mame  DESACTIVAR
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Desactivart JSR:
] —F Jump To Subrauting —
Routine Hame RESETEAR
FirHuine AYLUDA Desactivart
1E Fons
n als 1 ONS | —
FinEs
Finti
(Enef)
StHome TON
i F Timer On Delay (BN )—]
Timer THome
Pregst 10 &=DN—
Aecum 0§
THome LN [ CgHome
i —F E
CyHame 0
2 —F Mive —
Source 5000
Dest A3
9600.0 &
CyHame 0
3 —F Mave —
Source 034
Dest B3
72000 €
CyHame 0
4 —F Mave —
Source it
Dest C3
2000 &
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(Enel)

CoHarme MO
[ hiave ]
Source G400
Dest 03
6400.0
StHome  FinHB ISR
3 [ ] [ Jump To Subroutine —
Routine Mame  ARTE
FinHB  FinHC ISR
3 [ L Jump To Subroutine —
Routing Name  ARTC
FinHZ  FinHD =R
[ ] [ Jump To Subroutine —
Routine Mame  ARTD
FinHDr  FinHA, SR
3 [ ] [ Jump To Subroutine —
Routing Mame — ARTA
FinH&, FinHome:
o .
SHCIDI TOM
H [ Timer Cn Delay HCEM3—
Timer TCichi
Preset 10 €=(Dh 33—
Accum 0
Teidi DM
L
L
Coimi MO
I E Mave —
Source 4800
Dest A3
S600.0
ColCili ity
I E Mave —
Source 7200
Dest B3
T200.0
ColCili ity
I F Move —
Source 00
Dest 3
G000 &
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CoCili flCrty
5 —E Move —
Source fifiGE
Dest 03
5400.0
CgCili  FinLD ISR
& — —=J/E Jumg To Subroutine —
Foutine Mame  ARTD1
FinlD  FinLE ISR
7 — =3k Jumgp Ta Subrouting —
Foutine Mame  ARTB1
FinlB  FinLC ISR
& — =3k Jumgp Ta Subrouting —
Foutine Mame  ARTCH
FinlC  FinLA ISR
a — =3k Jumgp Ta Subrouting —
Routing Mame  ARTAT
FinLA& FinCiDi
10 —E {L3—
(Ench)
StCIDi TN
] F Timer On Delay BN —
Timer TCidi
Presst 10 #-(DN—
Accum 0g
TeCieli DM
L
L —3E
CyCidi 0
2 —IF Move —
Source 9600
Dest A3
96000 &
CoiDi WO
3 —F Mave —
Source 7200
Dest B3
72000 &
CoyCibi WO
4 —JF Mave —
Source 800
Dest [

200 g
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{End)

9.7

CoCidi hOY:
—F Move —
Saurce BE60
Dest D3
5400.0 &
Cylihi FinlD J5R:
3 E 3’{ Jump To Subroutine —
Fautine Mame  ARTDM
FilD  FinlB 15
3 E 3’{ Jump To Subroutine —
Fautine Mame  ARTEN
FilB  FinLC 15
3 E 3’{ Jump To Subroutine —
Routing Mame  ARTCH
FillC  FinLA 15
3 E 3’{ Jump To Subroutine —
Fouting Mame  ARTA1
FirL& FinCiDi
- L
StRe O
E Titmet On Delay HEN—
Timer The
Presst 10 &= DN 3—
Accum 0 &
TRe.DN
r
C
CoRe HOW
[ Move —
Source 457
Dest A3
9600.0 &
CoRe HCH
3 [ Mave —
Source E272
Dest B3
720004
CoRe e
[ Mave —

Source 5206

Dest c3
300.0 €




ANEXO IV ESTRUCTURA DE PROGRAMACION

226

CoRe WO
5 [ Move —
source 6600
Dest 03
£400.0 ¢
SiRe  FinRe Locak20 Data
g L 2/ E
C IE
CoRe  FinRa& SR
7 [ J [ Jump To Subroutine —
Rauting Mame  ARTAZ
FinR4  FinRD ISR
E [ J [ Jump To Subrouting —
Fouting Mame  ARTDZ2
FinRD  FinRB ISR
g [ 1 [ Jurmp To Subrauting —
Routing Mame  ARTB2
FinRB  FinRC JZR:
10 3 [ 1 [ Jump To Subroutine —
Routing Mame  ARTC2
Fink4&  FinRB  FinRC FirRe:
S e L 1—
(End)
e TN
i E Timer On Deky BN ——
Timer TLe
Preset 10 (0N —
Aeoum 0 &
TLeDN
! i
CoLe 0
z [ Mave —
Source 9330
Dest A3
96000 &
Cole MO
8 [ Move —
Source 4000
Dest B3
72000 &
Cole WO
4 [ Mave —
Source 00
Dest C3

B0.0 &
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(Encl)

9.9

Cgle HO
[ Mave —
Source G665
Dest D3
64000 &
Cole  FinEB 15k
[ ] [ Jump To Subrouting —
Routing hams  ARTE3
FnEB  FinEC 13R
[ ] [ Jump To Subrovtine —
Routing Mameg  ARTC3
FnEC  FinED 15R
[ ] [ Jump To Subrovtine —
Foutine Mame  ARTD3
FinEDr  FinEA 15k
E JE Jumg Ta Subroting —
Routing Mame  ARTA3
FinEa, FinLe
E L—
StCa TOM
[ Timer On Delay HEN—
Titmer TCa
Preaet 10 &-{DN—
Aecum 0
TCalN
r
C
CgCo RO
[ Move —
Source 4530
Dest A3
96000 &
Cato RO
[ Move —
Source 6800
Dest B3
720004
Cglo hO:
[ Move —

Source kil

Dest o]
0.0 #
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CgCo W04
5 [ Mave —
Source B34
Deat 03
640004
Cglo  FinCB 1SR
& [ ] [ Jump To Surouting —
Routine Mame  ARTB4
FinCB  FinCD 3R
7 [ ] [ Jump To Subroutine —
Raoutine Mame  ARTA4
FinCA  FinCC SR
8 [ ] [ Jump To Subrouting —
Rauting Mame  ARTC4
FinCC  FinCD 1R
3 [ ] [ Jump Ta Subrauting —
Riouting Mame ~ ARTD4
FinCD FinCa
10 5 L
(Encd)
SiEs TN
i —JF Timer On Deky  HEN——
Timer TEs
Presst 10 &0 —
Accum 0¥
TEsDN
1 F
CoEs — MoV
2 [ Mave —
Source o025
Dest A3
9600.0 &
Cifs WO
3 [ Mave —
Source 9952
Dest B3
72000 &
CoEs WO
4 —IF Mo —
Source 1051
Dest C3
3000 4
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{Endl)

Cofs el
% [ Mo —
Source 564
Dt 03
E400.0
StEs  FinEs Lacal 2.0 Data 8
—1 =3¢
CgEs  FinzB J5R
% HI { Jump Ta Subrauting —
Routine Heme  ARTBS
Fin8  FinsC J3R:
_] HI [ Jump Ta Subrauting —
Routing Hame  ARTCS
FinsC  FinsD J3R:
_] HI [ Jurmp Ta Subrouting —
Routing Mame  ARTDS
FinsD  Fins& ISR
_] HI [ Jurmp Ta Subrouting —
Routing Mame  ARTAS
FingA FinEs
—IE b
9.11 CILINDRO
SHEn oM
F Timer On Delay — (H(EM)}—
Titner TCiEn
Prezet 5000 €-(0N)—
Aecum I
SHEn  TCERDN Local2:0Data 10
% L 3 E
C Ir
TCENDM  LocalTIDatat3 Local 20 Data.7
3 L =i 'S
C RS
SCEn  TCERDM  Local Tl Data3 FinCiEn
L 1E 1L
—I 3k 10 {L—

(Ench)
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9.12 LLEVAR

Sty TOM
1] —E Timer On Delay CER 3—
Timer TLw
Preset 10 (DM 3—
Accum 0«
TLv.D
1 E
Colw L
2 [ Move o
Source 5025
Dest a3
96000 <
Colw HACH
5 [ Move ]
Source 8313
Dest B3
72000 ¢
Colw ——hAO-
. [ Move o
Source 2560
Dest c3
500.0 €]
Colv 0N
5 [ Mave —
Source 364
Dest [1X]
640004
v Finly Local20 Data
& C 2/ E
L L
Colv  Finba J5R:
7 [ ] [ Jump Ta Subrouting —
Routing Hame  ARTAG
Fin4  FinyD 3R
g [ ] [ Jump Ta Subrouting —
Routing Hame  ARTDE
FinD  FinvB 3R
9 [ ] [ Jump Ta Subrouting —
Routing Name  ARTEE
FinvB  FinvC ISR
" [ ] [ Jump Ta Subrouting —
Routing Mame  ARTCE
FinvC Finly
1 F .
(Encl)
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9.13 VOLVER

Stvo TON
i E Timer On Delay BN —
Timer Tvo
Preset 10 &-DN—
Acoum 0
Tvo.DN
1 E
Cgvo MOV
2 F Move —
Source 4T
Dest A3
9500.0 &
Cgvo MOV
3 E Movve —
Source G430
Dest B3
7200.0 &
Cgha MO
4 E Move —
Source -5
Dest C3
800.0 &
Cofvo hoH
5 E Move —
L
Saurce 6364
Dest 03
£400.0 &
Cgo FinCB I5R
B — —=1F Jump To Subrowtine |
Routing Mame  ARTE?
0B FindC 3R
7 — = Jumg To Subrovtng. ——
Rauting Mame  ARTC?
FIRQC  FindD J5R
] —] —=E Jumg To Subroutine. —|
Routing bame  ARTDT
FIROD  Fin0& 3R
q — = E Jump To Subrouting
Routing Mame ~ ARTAT
FinOA Finva
10 E {L—

(End)
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9.14 TRASLADAR

STTF Ton
] E Timer On Delay BN —
Timer TTr
Preset 10 &-DN—
Accum 0 &
TTrON
i E
CaTr MO
2 E Mowe —
Source 403
Dest A
9600.0 &
CyTr WO
3 E Move —
Source H166
Dest B3
7200.0 &
CyTr — MoV
4 F Mave —
Source 385
Dest o}
800.0 &
CoTr hiCry
5 —IF Move —
Saurce fi564
Dest D3
E400.0 ¢
CoTr FinTA I=R
] — —=E Jump To Subrauting
Routing Name - ARTAS
FinT4  FinTB ISR
7 — —=E Jumg To Subroutine ——
Foutine Name ~ ARTES
FinlB  FinlC IR
] — —=E Jump To Subroutine —
Routin Name  ARTDS
FRTD  FinTC =R
q — —=E Jump To Subrauting ——
Routing Name  ARTCS
FinTC FinTr
10 F 13—
(Enel)
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9.15 SOLTAR

3T5a TOM
i E Titner On Delay HCEN—
Timer Tsn
Preset 10 & 0N —
Accum 0¢
TS0.0M
1 F
Cylo HO
2 [ Maove —
Souree 9600
Dest A3
S600.0 &
CgSo HO
3 [ Mave —
Source E700
Dest B3
720004
CgSo T
4 [ Mave —
Source 13
Deat c3
800.0 &
Cydo HOY:
5 [ Mave —
Source 6364
Dest [ix]
£400.0 &
CySo  FinKA SR
& [ ] [ Jump To Subroutine —
Raouting Mame  ARTAS
Finx&  FinxD 1R
7 —=3F dump To Surautine. —|
C TE p To Subroltine
Raouting Mame  ARTCA
Fin¥D  Fin¥C ISR
8 =3F Jump To Suirout —
C FE p To SubroLtine
Rauting Mame  ARTCA
Fin¥C  FinkB JZR:
3 [ ] [ Jump To Subrouting —
Raouting Mame  ARTEY
Fin¥p Finso
10 F L—
(Encl)
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9.16 TERMINAR

STH TOM
i F Timer OnDelay — HEN——
Timer L
Preset 10+-{DN—
Ancum 04
TMiDN
1 F
Coni hOY
2 F Move —
Source 9600
Dest A3
9600.0 &
Cond HO
3 F Move —
Source 7200
Dest B3
720004
Cond hCH
4 F Move —
Source 00
Dest c3
800.0 &
Cohi hiC
3 —F Move —
Source 400
Diest 03
640010 ¢
STMi FinMi Local20 Data 9
5 =k
Codi FinMC ISR
7 — —=JE Jurmp To Subroutine —
Routing Name  ARTC10
FinM  FinMB J5R
] — —=JE Jump To Subroutine
Routing Name  ARTB10
FinMB  FinhD ISR
] — F—=E Jung T Subrautine —|
Routing Name  ARTD10
FindD  FinA SR
10 — —=J'E Jump Ta Subrautne |
Routing Mame  ARTA1D
Finfl& Fintef
11 —J F {L—
(End)
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9.17 DESACTIVAR

Degactivar]
0 —F T

FinCili
—1—

FinRe
—i—

FinLe
——

FinCo
i

FinEs
i

FinHC
——

FinHE
—i—

FinHD
—i—

FinHA
——

FinLB
———

FinLC
i

FinLD
——

FinL&

FinRB
——

FinRC
——

FinRD
——

Fink4
——

FinEB
——

FinEC
——

FinED
——

FinE4,
——

FinCH
——

FinCC
——

FinCD
——

FinCA
——
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FinzB
———

FinsC
i

FinsD
——

FinsA
———
FinCiEn
L

Desactivart Fin'/B

1 —E il
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(End)

9.18 RESETEAR

Dezactivart

0 —3E

Dezactivart

THame |

TCi
—{RES—

TR
—{RES—

Tle
—{RES—

TCo
—{RES—

TEz
—{RES—

TCEn

f —3E

(End)

RES——

Ty
—{RES—

TWa
—{RES—

Tt
—{RES—

50
—{RES —

Thi
—{RES—
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GLOSARIO

B
BOOTP: Protocolo de gama inferior que proporciona comunicaciones a
otros nodos en la red TCP/IP.

Bus: Enlace comun, via de interconexion.

C
CA: Corriente Alterna.
CC: Corriente Continua.
CIM: Computer Integrated System (Manufactura integrada por
computadora).

CPU: Central Processing Unit (Unidad central de procesamiento).

D

DIN: Es el acronimo de Deutsches Institut fir Normung (en espafiol, Instituto
Aleman de Normalizacion).

Direccion IP: Identificador de 32 bits para cada nodo en la red de

protocolo internet.

E
E/S: Entradas/Salidas.

G

GRIPPER: Pinza mecanica para sostener objetos.

H

HMI: Human machine interface (Interfaz Hombre Maquina).



IEC: International Electrotechnical Commission:  organizacion
internacional encargada de la normalizacion de productos eléctricos.
I/O: Entradas/Salidas.

M
Manufactura: Consiste en la transformacion de materias primas en
productos terminados, ya sea de forma manual o mediante maquinas.

MODBUS: Protocolo de comunicaciones.

O
ODVA: Open DeviceNet Vendor Association.

P
PID: Proporcional Integral Derivativo.

PLC: Programable Logic Controller (Controlador l6gico programable).

R
Red Ethernet: Una red de area local disefiada para el intercambio de
informacion a alta velocidad entre computadoras y dispositivos

relacionados.

T
Tag: Es el nombre que se le asigna a una variable para identificarla.
TCP/IP: Conjunto de protocolos internet (Protocolo de Control de

Transmision/ Protocolo Internet).
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