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LINEA PROFIBUS:
Reset:

IF %213 THEN
PIEZL:=1;
PIEZHS_TOTRLES:ZB;

RrrayPT0O8 INICIC[O]:=1;
LrrayPT0O8 INICIC[1]:=3;
ZrrayPT0B8_INICIC[Z]:=2;

Array vacial[0]:=0;
Array vacial[l]:=0;
Array vacial[2]:=0;
Array vacial[3]:=
Array vacial[4]:=
Array vacial[5]:=

Array vacial[&]:=

Lo e e e o e

Array vacial[7]:=
Array vacial[8]:=0;
Array vacial[9]:=0;

DIRI10) REST := TRUE;
DIRT11 REST := TRUE;
DIRT12 REST := TRUE;
DIRTI13 REST := TRUE;
DIRI14 REST := TRUE;
DIRI1S REST := TRUE;
DIRI1& REST := TRUE;
DIRI17 REST := TRUE;
DIRI18 REST := TRUE;
DIRT1S REST := TRUE;
DIRI10_READY := FALSE;
DIRI11l RERDY := FALSE;
DIRI1Z RERDY := FALSE;
DIRI13 READY := FALSE;
DIRI1l4 BERDY := FALSE;
DIRT1S> READY := FALSE;
DIRT1l& READY := FALSE;
DIRT17 READY := FALSE;
DIRI1E READY := FALSE;
DIRI1S RERDY := FALSE;
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DIRI10 MOVE := FALSE;
DIRI11 MOVE := FALSE;
DIRI1Z MOVE := FALSE;
DIRI13 MOVE := FALSE;
DIRI14 MOVE := FALSE;
DIRI1S MOVE := FALSE;
DIRI1Eé MOVE := FALSE;
DIRI17 MOVE := FALSE;
DIRI18 MOVE := FALSE;
DIRI1S MOVE := FALSE;
PTI0OB REST := TRUE;
PTI0OS REST := TRUE;
PTI10 REST := TRUE;
PTI1l REST := TRUE;
PTI1Z REST := TRUE;
PTI13 REST := TRUE;
PTI14 REST := TRUE;
PTIO8 READY := FALSE;
PTIOY READY := FALSE;
PTI10 READY := FALSE;
PTI1l READY := FALSE;
PTI12 READY := FALSE;
PTI13_ READY := FALSE;
PTI14 READY := FALSE;
PTIO8 MOVE := FALSE;
PTIOY MOVE := FALSE;
PTI0S MOVE right :=FALSE;
PTI10_ MOVE := FALSE;
PTI10_MOVE right := FALSE;
PTI11l MOVE := FALSE;
PTI12 MOVE := FALSE;
PTI13 MOVE := FALSE;
PTI14 MOVE := FALSE;

%MEB1l :=FALLSE;
%MBZ :=FLLSE;
EME3:=FLLSE;
EME4 :=FALSE;
EME5:=FALSE;
%MEG :=FALSE;
EMEBT : =FLLSE;
%MEBR : =FALSE;
MBS :=FLLSE;
EMS0 :=FLLSE;
EMS91 :=FLLSE;
EMS2 :=FALSE;
EMS3:=FALSE;
%MS4 :=FALSE;
EM95 :=FALSE;
EMY96 :=FLLS3E;
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c0_PTIOE:=0;

1l DIRTIL1O:=0;

o2 PTIOS:=0;

32 DIRTIL11:=0;

4 PTIL1O:=0;

C3 DIRT13:=0;

Ce DIRT14:=0;

C7 DIRI17:=0;

T8 _DIRIL1S:=0;

CH PTI1Z2:=0;

10 DIRIL1S:=0;

cll PT12 salida:=0;
ClZ2 PTIL14:=0;

213 PT14 salida:=0;
Import :=TRUE;

END IF;

IF (contador pulmon=PIEZAS TOTALES) THEN
ArrayPTl4 PT1S5:=Array vacia;
ArrayPT08 PTOS:=RArray vacia;
ArrayPT0% PT10:=RArray vacia;
ArrayPT0% PT12:=Array vacia;
ArrayPTl0 PT12:=Array vacia;
ArrayPT1l0 PT14:=RArray vacia;
ArrayPTl2 PT14:=Rrray vacia;
1l DIRIL1O:=0;
c2 PTIONS:=0;

23 DIRI11:=0;

Cc4 PTI10:=0;

3 DIRIL1Z:=0;

CE DIRI14:=0;
C7_DIRIL7:=0;

C8 DIRI1S:=0;

C9 PTI1Z:=0;

Cl0 DIRIL1S:=0;

Cll PT1Z salida:=0;
Cl1Z2 PTI14:=0;

213 PT14 =alida:=0;

END IF;

IF (PIEZR=PIEZAS TCOTALES) THEN
Import:=FALSE;
END IF;
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Communication from FROFIBUS == CAN ({%MW350.0)

F‘TI{)lS_PI.EST

FTOEComm

Communication from CAN == PROFIBUS

MWD, 1)

MWD 2
'

PT-:I?_E‘E;):i

SMWE00.1 DIBDZ FTOT_MOVE
[ /1 75
—1 1 —,
SEMW300.0 FT15_REST
| i
il 4
FTOB=DIRID
FTI08_READY DIRI{0_REST FTIOB_MOVE Bloquza_FTOR FTI08_ MQVE
1 | i | ,|'T g
— 11 1 1 - _ —,
FTI08_READY
R H
FTI08 MOVE DIRI{0_REST FTI08 MQVE
1 | I 7 R
— 1 T
DIEQZ FTI08_REST
| I
_ 1 —i 3
FTI08_REST Diso2 PTI08_FEADY
| 1T - _ —5 H
FTI8_REST
R
TDIRI0 = F108
DIFI10_READY PTIOS REST DIRITD YOVE Bloqueo_DIRTD DIRID_MOVE
— | I 1 117 ) _ —(s
DIRIT0_READY
R
DIFI19_MOVE PTIOS REST DIRID, MGVE
_F| — 1T —\R
DIRIG DIRI1D_REST
| | 5
_ 1 —,
DIRIT0_REST DIRID DIRIT0_READY
| ] (s
I 1 - : —
DIRITD_REST
R
FT08 =DIRTY
FTI0S_READY Bloquen_FT0S DIRITI_REST FTI0S_MOVE Continuar_recto_FT08 FTI08_MOVE
_| 1 | J | | 71 | .l'l Il hy g )_
I 1 11 1/ 11 ) _ —
FTI0S_READY
R
DIRI{4_REST FTIOS_YOVE ight Girar_gerecha FTO8 FTIOS MOVE rght
| i g T_
11 ! 11 ) _ —
FTI0S_READY
R
PTIOS MOVE DIRI{1_REST PTIOS MOVE
T Il R
I 1 —,
Dios FTI08_REST
Tl s
] T —,
FTIpS REST o FTIOE Y
1 i wpyil
I 1 X X —
FTIgS_REST
R
DIRiT =DIRiZ
DIRI1]_READY DIRI{2_REST DIRIT1_MOVE Bloqueo_DIR11 DRI, MGVE
| | | i 1 i I 5
[ — 11 1 1 ) ) —
DIRIT1_READY
R
DIRI1_MOVE DIRI1Z_REST ’ ’ DIRIT1_MOVE
_| | | i | i R
— 1 —,
DRITT DIRI11_REST
! e
. [ L
ol |"|_REST Dy Rll" DlRl"_?E’ﬂ
_F| — 1T =

’ ’ DIRI11_REST
R
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DIR1Z=> FT10
DIRI12_READY FTI10_REST DIRITZ_MOVE Bloguso_DIR1Z DIRIZ MOVE
] i (7l 7] To

| 1 1 _ _ 17 —
DIRIT2_READY
{R
DIRIT? MOVE PTItp_REST DIRIZ, MQVE
I
l 1 : . . : : . : : . . . —\R
DJRI2 DIRI1Z_REST
| I Fj
DIRI1Z_REST DIRITZ DIRITZ_READY
| Il (s
DIRI1Z_REST
iR
FT10 = DIR13
FTIND_READY Bloguzo_FT10 DIRI13_REST FTI0_MOVE Continuar_recto_FT10 FTITD_MOVE
| .l'T 17 | i | I ."S
— . . — _ —1 _ 1 11 1
FTI10_READY
@
DIRIS_REST PTI10_YOYE right Girs_serechs_PT10 FTIT0_M C)\:f__r'jr_t
| 1/ — T — 8
PTI10_READY
(R
FTI10_MOVE DIRIT2_REST PTIE, MGVE
1 i R
. . . e . . . . . . . . . . . o
Diog FTI10 REST
- 51
PTI10_REST Diog PTI10_READY
T I is
U . . L . . . . . . . . . ‘ . . o
FTID_REST
Iy
‘\.R
DIRIZ = FT14
DIRI13_READY PTI14_REST DIRIT2_MOVE DIR|12_MOVE Frioridad_DIR13 Blogueg_DIR13 DIRI13_MCVE
| 17 Ij | | i L I Ij | E"S
I ] ] L . L L L L ‘ o
c—lRl-s_?Eafi
: . . . . : : : . . : . : . . : R
DITI'?_L‘D\"E PTItg_REST DIRI13 MQVE
DIRIT3 DIRI13_REST
| "'_S
I:-Ijl' 3 REST DJRIf3 DIRIS 3_’352)51
DIRI13, REST
| R
FT14 =FT15
FTI14_READY FT15_REST FTIN4_MOVE Bloguso_FT14 FTIT4_MOVE
il 71 I 5
PTI14_REST DIRIs yovE FTI14_BEADY
_| 1 | R
- . . LR . . . . . . . . . . . Lo
FTIN4_REST
(R
PT|-4TM:>\1'E ' ' T ?_Fiasr' ' ' ' ’ ’ ' ’ ' ' ’ ' FTI14_MOVE
[ : : /1 —\R
FTI14_REST
PTI14_REST I FTIT4_READY
: i o
FTIN4_REST
LR
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PTOS derecha => DIR14

FTI0S_MOVE _right DIRIT4_REST PTIOS8_MOVE_right
1 71 ‘R
I 1/ _ - —,
FTIOS REST
5
DIR14 == FT11
DIRI14_READY FTI11_REST DIRI14_WOVE Bloques_DIR14 DIRI14_ WOVE
| |7 |7l 7] s
| — 1T 107 10 - - —
DIRIT4_READY
R
DIRI 1_I‘Q\E F‘Tl'l'_FI.EST DIRI14_MWOVE
I 1/ —i\R
DIRIT4 DIRI14_REST
|| e
i [ o
DIRI 1_REST I:-IF‘.I'I-t |:-|R|'-1_F.EA|:-Y
I 1/ _ - —.8 H
DIRI14_REST
R}
FT11 = DIR1B
PTIT1_READY DIRI1B_REST PTI11_MOVE Blogueo_PT11 PTI11_MOVE
7 | 7l | ] | | llu'l' 2
[ 1T 140 1410 b}
FTI1_READY
R
FTIf 1 OVE DIRIfe_REST PTI11_MOVE
— 1 1 \R
DiEce FTI1 REST
] 11 - - — 3
FTI '_|REST I:iIE«:iB FTI1_READY
f 1T - - —5 H
FTIT1_REST
R
DIR1E = DIRTT
DIRITE_READY DIRITT_REST DIRI1E_MOVE Blogueo_DIR1E DIRI1E_MOVE
| | 7l 7T s
[ || 141 1410 o
DIRITE_READY
R
DIRIE MOVE DIRIT7_REST DIRITE_MOVE
| 1 —iR
DiRIE DIRITE_REST
11 13
temporizadores para evitar falso contacto en los sensores
FBI_115
TON
DIF{I'E{_RE‘ST DIRIS B-IRI"E\_{E.EADY
I 11 IN Q - - —, 3
DIRITE_REST
TE100m=—| FT ET R )_
DIRIT = FT12
DIRITT_READY 12_REST DIRITT_MOVE DIRITE_MOVE Frioridad_DIR1T Bloguzo_DIR1T DIRIT_MOVE
—y [l [T 71 i1 71 Is
) 1 /7 117 1T 17 ) - —
DIRIT_READY
R
DIRIT_MOVE DIRIfE_REST DIRIT_MOVE
| i iR
) 117 —
DIRITT DIRIT_REST
[ i
. L S
DIRITT_REST DRIt DIRIT_READY
— | 171 =

DIRITT_REST
R

.
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PT 10 desrvaciia ==

DIR1S

FTHAMOVE rigfn DRI

5 REST

&
]

PTHO_MOVYE right

—_—

PTIE

ﬁ

DIR1S==PT12

DIRIS READY

3TII|2_-'{ EST

HRN7_MOVE

}a'.rld;.lil_ll-'HS

w

ey

IR15 DIRNS MOVE

i

— F

DIRIS MOVE
L

'=T|1|2_-1|:3T'

{1

-
—_

o

DIRHS_READY
R

DIRIS MOVE

——

DIRIS REST
L

11
DIRINS
| 1

R
DIRNS_REST
I

[}
DIRIS

15
DIRIS_READY

{7}

MRNS REST
R

)

PT12 == DMR18

PTI12_READY
1

A

Ll

Bloguea PT12
B

PTIZ_MCVE

—
[#]

177

.5
FTH2_READY

R

J

PTI2_MOVE
]

T2, MEVE
{r

ivT|1Ig_-'::5“T

=3
PTHZ_READY

PTI12 REST
.

=3
PTH2_RCST
R

!

DIR18=> PT13

DIRNE_READY
E

PTIT3_REST

IR1a8

®

ey

DIRI1E_MOVE

-3'TI1P '{IZE‘T

—=
—_=

T

I

=3
DIRI1E_READY
R

DIR11E, MOVE

jna{_mcrj::
jna{_-‘a:aﬁ'

1T
DIR1E
!

LR
CHRHE_REST
=

[
ZII-"!I]-D

DIRIE_READY

170

1=
DHRI1A. REST

E

PT13-> DIR19

PTI3_READY
1

:I-'!IIIQ_?ZGT

)

Bloguea FT13
/1

PTIHI MOWVE

—_=

11

ks
PTII3_READY

R

I

PTIE_MOWE
|

DIRI|S_REST
7}
100

PTIT] MOVE
R

113 REST
s
PTI3_READY

I

PTII3 REST
-y

k 5‘
T3 REST
R

I

MR19 =>PT15

DIRING READY
L

FTI4 REST 3T15_-"!|Z""T

DRI OWE
14

}aduil_Zl-'H‘!

umruu]_:l-'ﬂ‘! DHRNE MOVE

DIRHE_MOVE
r

)

11

15

DIRIS_READY

R

DHRHE MOVE
s

!

R
DIRIY_REST

.

ks
RIS READY

ﬂlli{_-’%:-’-‘T

k S‘
DIRIIS_REST
R

I
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Salidas_central:

cinita ol

3TI.'PJ_|\’IO’\:‘Z MOTO-'!_CZ‘JT-'{.-’(LB’N:

DHRING_ MOVE

1119 MOVE ’
17
DRI MOVE '

l'i
ilnzucr'[c:i ’
PTHO_MOVE ’
E‘lmlL ’

PTII4 MOVE

DIRItS MOVE

PTO8 arvamce

PTIE MOVE PTHE_REST PTHIE READYY PTG _down
1 | i | I f
L L 1 . . . . . . . . .

DIR 10 arvarice

TOFF_DIR10_0

TOF

DRI “O’l\-': ' l:l-"! 10 -"!Z""i' .:I-'! 10, -'!Zt‘r’ ' ' ' ' ' ' ' ' ' ' IR0
—H . .H'-}_ _|f1. . —™ a - - . . - - - H—

dis—pT ETH
PO arvance
PTIE_MOVE PTKE_REST PTG READY PTO9_LOWER
1 7] Il i
[ 171 171 Ly
DAR 11 avarce
TOFF_DR11_0
TOF
DIRIT MOVE DRl REST DIRIT READY DROY
is—pT T
EITTpp—
TOFF_IRT2_0
TOF
_en  =nol
DIRI2 MOVE DIR|t2 REST DIR|12 READY DpRoj2
1 1
_-1|_ - — 1 1 - —mw™ a - - - - - - - —{
s PT T
FTi0avarcs
FTI10_MOVE PTIN_REST FTIN_READY FT10_LOWER
1 (7l 17
I 11 171 L
DR 13 arvasrce
TOFF_DIR13_0
ToF
:I-_'Hl]r\'l-ﬂ';-'z . -:I-'!II1]_I-'!:3+ -:I-_'!P:I_I-'!:'\-:Y ’ . ’ ’ . ’ . . . . :}-'!Ol:l
| - — 1 1 - @ - - - - - - - _k)_
et el
PT14 avance
='T|1:_I'\'IO'\-'Z ='TI|I:_-"iZGT 3TI1'-|_-'!%‘\2Y 3T|r:_-"!|3:
| — - - - — /1 N - - - - - - —{
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Qutput MOTOR RIGHT Band

PTI11_MOVE

MOTOR_RIGHTBAND

— 1

DIRIT6_MOVE
DIRIT_MCVE
PTI12_MOVE

DIRITE_MOVE

FTI13_MOVE

A

PTOS svance derscha

FTIRS MOVE rgnt FTIos REsT FTos_RiSE
— ] 117 : : —, I
I.‘C)TC)F‘}.;
FTIoS OVE right ) ) gy OTOF,..
— . {
DIRIT4_MGVE
DIR14 avance
TOFF_DIRTA D
TOF
DIRI14_MCVE ‘DIR|14_REST ‘DIR|14_READY " DIRais
| [T IIL N o {
f o — —1/1 @ \
Jrr o oETR
FT11 = DIR1E
FTI1 MOV FTIt_ResT FTI{_READY T RisE
| 1 11 {1
DIR1E = DIRTT
TOFF_DIRTE 1
TOF
|:|R|-E|~_n':5\.-'E 'DIRI1E_REST 'DIF{I"E\ READY ::-Lrﬂ-:--s
| 1l —/1 LI {
Ei=—FT ET—
DIRTT = FT1Z
TOFF_DIR1T_D
TOF
[:-IF{I'Tl_l‘C;\-'E .DIRI'?]_F{ES-T -D-IF{I'?TRE.!;DY ) DIReYT
f N —/ IN @ {
@wisfpT  ET-

10
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PT 0 desresci avarcs

PTIHQ MOVE righi FTItA REST PTI10 READY FT10 RISE
— - - —/1 1 { H
MOTOR 17
_ { M
PTIHO_MOVE rigt MOTOR, 21
_‘ o T T
[ R R LS
ﬂns MOVE
DIR 1S arvarce
TOFT_DIR15 2
TOF
:|-'u15|_ucr§.: ' ' ':|?;|1|5_?:3T' ‘THRINS READY DRAS
[ — - - — /1 H a { H
der o
DIRIS MOVE MOTOR, 24
[ i
| L
PT12 avancn
PTI12 MOVE FTIiz_REST PTIt2 READY PT13 RISE
_i 1 ﬁﬂ N fﬂ ! 5’_
— —1/ 1/ —,

CHR 18 arvarncs:

DR MCI';‘Z ’ ’ -ZI-'!I k] -'!Z"“'I"
1 =

-ZI-'%IIIEI -'{:"\j‘r'

TOFF_DIRTA_1

TOF

- 2{!05&_

PT13 avamcs
RIE
TOM
='T|1:|_|\4cru": '='T|1I:|_-1|:3T' ' 5TI1Jr-'!?\3‘r; '='T1IrJ_-'4|3:
f i aQ 141 141 !
T#2=rT ET

.'VICIE'CI-'{IE

DHR 19 arvarncn

DHR113 MOVE ’ ’ DIRIA
alk f

—_,=
Il

EST 3I-'-!II1‘3 READY

TOFF_DIRT3_1

TOF

#Ws4PT T

11

. 3{!05‘3_
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Tracking:

IE{PTIGE_MOVE AND %MBO=FALSE) THEHN
SME0:=TRUE;

IF (Import=FALSE) THEN
LRrrayPT08 PTOS[C1 DIRI1O]:= ArrayPT07 PTOB[C1l DIRILO];
¢l DIRI10:=Cl DIRT10+1;
END IF;
IF (Import) THENW
LrrayPT08 PTOS[C1 DIRI1IO] :=RArrayPT08 INICIC[C1l DIRI1O];
Cl DIRI10:=Cl DIRI10+1;
END IF;

END IF;

IF (PTI0O8 MOVE=FALSE) THEN
$MB0: =FALSE;
END IF;

IF (PTIOS READY AND %MB81=FALSE)THEN

%MB1:=TRUE;
IF {Cl_DIRIlﬁ:PIEZhS_TGThLES} THEHN
C1l DIRT10:=0;
END IF;
END IF;

IF (PTI0Y9 READY=FALSE) THEN
EMA1:=FALSE;
END IF;

IF (PTIOS MOVE AND %MEZ=FALSE) THEN

EMBZ:=TRUE;
LrrayPT0S PT10[C3 DIRI11l] :=ArrayPT08 PTOS[C2 PTIODS];
02 PTI09:=0C2 PTIOS+1;
C3 DIRI11:=C3 DIRI11+1;
IF {CZ_PTIU5=PIEERS_TGTQLES} THEHN
C2 PTIOD:=0;
END IF;

END IF;
IF (PTI09 MOVE=FALSE) THEN

$ME2:=FALSE;
END IF:

12
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IE {PTIQE_MG?E_Iight AND %MB3=FATLSE )} THEN

FMB3:=TEUE;
LrrayPT0% PT1Z2[C& DIRI14]:=ArrayPT08 PTOS[CZ PTIOS];
C2 PTION9:=C2 PTIOS+1;
CE& DIRI14:=CE DIRTI14+1;
IF {CE_PTIQ5=PIEE%S_TDT&LES} THEN
CZ2 PTIODS:=0;
END IF;

END _IF ;

IF (PTI09 MOVE right=FALSE) THEN
£MA3:=FALSE;
END IF;

IF (PTI10 READY AND %MB4=FALSE)THEHN

EMB4 :=TEUE;

IF {CS_DIRIIl=PIEZAS_TDThLES} THEN
32 DIRI11:=0;

END IF;

END IF;

IF (PTI10 READY=FALSE) THEN
$MB4:=FLLSE;
END IF;

IF (PTI10_MOVE ZND %MBS=FALSE) THEN

%ME5:=TRUE;
LrrayPT1l0 PT14[C5 DIRIL1Z]:=RrrayPT0S% PT10[C24 PTILO];
C4 PTI10:=C4 PTIL0+1;
C5 DIRI13:=C5 DIRI13+1;
IF {C4_PTIlﬁ:PIEEh5_TGTﬁLES} THEN
c4 PTI10:=0;
END IF;

END IF;
IF (PTI10 MOVE=FALSE) THEN

$M85:=FALSE;
END IF;
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IF {PTIlG_MG?E_Iight LND %MBE=FALSE) THEMN

5MBG:=TEUE;
ZrrayPT10 PT1Z[CE DIRIL1S)]:=ArrayPT0S PT10[C4 PTILO];
C4 PTILO0:=C4 PTILO+1;
C8 DIRI15:=C8 DIRI1S+1;
IF {C4_PTIlﬂ:PIEZhS_TGThLES} THEMN
4 PTI10:=0;
END IF;

END IF;

IF (PTI10 MOVE right=FALSE) THEN
%MBE:=FALSE;
END IF;

IF (DIRT1S5 MCVE AND %MBT7=FALSE ) THEN

%ME87 :=TRUE;
hrrayPTlE_PTl4[Cll_PTlE_salida]:=hrrayPTlG_PT12[CB_PTIIE];
C9 PTI12:=CS PTI12+1;
IF {CE_DIRI15=PIEZAS_TOThLES} THEN

8 DIRTI15:=0;
END IF;

END IF;

IF (DIRI15 MOVE=FALSE) THEN
£ME7 : =FALSE;
END IF;

IF (DIRI17 MCVE AND %M85=FALSE) THEN

5MB89:=TRUE;
hrrayPTlE_PTl4[Cll_PTlE_salida]:=hrrayPTG9_PT12[C?_DIRIIT];
7 DIRI17:=C7 DIRI1T+1;
IF {C6_DIRI14:PIEZRS_TGTRLES} THEN

6 DIRT14:=0;
END IF;

END IF;
IF (DIRI17 MOVE=FALSE) THEN

$MES:=FALSE;
END IF;

14



UNIVERSITAT POLITECNICA DE CATALUNYA
BARCELONATECH

Escola Superior d'Enginyeries Industrial, Estudio de las etapas de automatizacion de un proceso industrial:
Al ial i Audiovisual de Ti . . -z
eroespacial i Audiovisual de Terrassa COmunlCaCloneS y OperaC|0n

IF (PTI1Z RERDY AND %MS0=FALSE) THEN

FMS90 :=TRUE;

211 PT12 salida:=Cll PT12 salida+l;

IF {CE_PTIIEZPIEEQS_TGTQLES} THEN
CH PTI1Z2:=0;

END IF;

IF {CT_DIRIl?zPIEZhS_TGThIES} THEHN
o7 DIRIL7:=0;

END IF;

END IF;

IF (PTI12 READY=FALSE) THEN
$MS0: =FALSE;
END IF;

IF (FTI1Z MOVE AND %MS1=FALSE) THEN

EFMS91 :=TRUE;
IF (Cll PT12 salida=PIEZAS TOTALES) THEN
cll PT12 salida:=0;
END IF;
END IF;

IF (PTI12 MOVE=FRLSE) THEN
%M91: =FRLSE;
END IF;

IF (DIRT1S MOVE AND 3M%Z=FALSE) THEN

SM52 :=TRUE;
hrrayPTl4_PT15[C13_9T14_5alida]:=ArrayPT12_PTl4[ClD_DIRIlB];
C10 DIRI19:=C10 DIRI19+1;
IE {ClD_DIRI19=PIEZAS_TOTELES} THEN

10 DIRIL1S:=0;
END IF;

END IF;
IF (DIRI19 MOVE=FALSE) THEN

$M92:=FALSE;
END IF;
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IF(DIRI13 MOVE AND %M%3=FALSE) THEN

FM532:=TRUE;
hrrayPTl4_PT15[ClB_PTl4_5alida]:=hrrayPTlG_PTl4[ClE_PTIl4];
Cl2 PTI14:=Cl2 PTI14+1;
IF {CE_DIRI13:PIEZAS_TGTHLES} THEN

5 _DIRI13:=0;
END IF;

END IF;

IF (DIRI13 MOVE=FALSE) THEN
$MS3:=FLLSE;
END IF;

IF (PTI14 READY AND %MS3=FALSE) THEN

E¥MS5 :=TRUE;

IF {ClE_PTIl4=PIEZhS_TOThLES} THEN
C12 PTI14:=0;

END IF;

END IF;

IF (PTI14 READY=FALSE) THEN
$M95:=FALSE;
END IF;

IF (FTI1l4 MOVE AND %MS6=FALSE) THEN

EMS9G:=TRUE;
IF (BrrayPT14 PT15[C13 PT14 salida]=PIEZZ) THEN
LMW375:=PIEZA;
IE{PIEZRZPIEZQS_TOTHLES} THEHN
FPIERR:=1;
ELSE
IF {PIEZ&CPIEZQS_TGTQLES} THEN
PIEZL:=PIEZRZ+1;
END IF;
END IF;
END IF;
C13 PT14 salida:=Cl3 PT14 salida+l;
IF (C13_PT14 salida=PIEZAS TOTALES) THEN
C13 PT14 salida:=0;
END IF; |
END IF;

IF (PTI14 MOVE=FALSE) THEN
$MYE:=FRLSE;
END IF;
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Ordening:

IF {PTIGB_RERDY AND hrIaYPTGE_PTGB[CE_PTIGB]:PIEZE}THEN
Continuar recto PT09:=TRUE;
EL3E
IF {DIRIlO_REHDY AND PTIGB_REHDY} THEHN
IF (ArrayPT08 PTOS[C2 PTIOS]>AErrayPT08 PT0S[Cl DIRI10-1]) THEN
Girar derecha PT05:=TRUE;
EL3E
Continuar recto PT0%:=TRUE;
END IF;
END IF;
END IF;

IF (PTIOS MOVE OR PTI0OY MOVE right) THEN
Girar derecha PT05:=FALSE;
Continuar recto PT09:=FALSE;

END IF;

IF {PTIlD_REhDY END ﬁrIaYPTDB_PTlﬂ[C4_PT110]=PIEZA}THEN
Continuar recto PT10:=TRUE;
ELSE
IF{DIRIlz_REE—\DY AMND PTIlﬁ_REﬁDY} THEN
IF (ArrayPT09 PT10[C4 PTI10]>ArrayPT0S PT10[C3 DIRIL1-1]) THEN
Girar derecha PT10:=TRUE;
ELS3E
Continuar recto PT10:=TRUE;
END_IF;
END IF;
END_IF;

IF {PTIlD_MGVE COR PTIlﬂ_MOVE_right} THEN
Girar derecha PT10:=FALSE;
Continuar recto PT10:=FALSE;

END IF;

IF (DIRI1S READY AND ArrayPT10 PT12[C% PTI1Z2]=PIEZZ) THEN
Frioridad DIR15:=TRUE;
ELSE
IF (DIRI17 READY AND ArrayPT0S% PT12[C7 DIRIL17]=PIEZZ) THEN
Prioridad DIR17:=TRUE;
ELSE
IF (DIRT17 READY ZND DIRI1S READY AND PTI1Z REST) THEN
IF (ArrayPT0% PT12[C7 DIRI17]>RArrayPTl10 PT12[CY PTI1Z2]) THEN
Prioridad DIR1S5:=TRUE;
ELSE
IF (ArrayPT0% PT12[C7 DIRI17]>ArrayPT10 PT12[C% PTI1Z2]) THEN
Prioridad DIR17:=TRUE;
END IF;
END IF;
END TF;
END IF;
END IF;

IF ((DIRI17 MOVE CE DIRI1S MCVE)) THEN
Frioridad DIR17:=FALSE;
Prioridad DIR1S5:=FALSE;

END IF;
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IF (DIRI12 READY AND ArrayPT10 PT14([C12 PTI14]=PIEZZ) THEN
Prioridad DIR13:=TRUE;
ELSE
IF (DIRT19 READY AND ArrayPT12 PT14[C10 DIRT1%]=FIEZZ) THEN
Prioridad DIR19:=TRUE;
ELSE
IF (DIRI1S READY AND DIRI13 READY AND PTI14 REST) THEN
IF (ArrayPT10 PT14[Cl2 PTTI14]>ArrayPT12 PT14[C1l0 DIRI19])THEN
Prioridad DIR1S:=TRUE;
ELSE
IF (ArrayPT12 PT14[Cl0 DIRIL1S]>ArrayPTl0 PT14[Cl2 PTI14])THEN
Erioridad DIR13:=TRUE;
END IF;
END IF;
END TF;
END IF;
END IF;

IF ((DIRTI1% MOVE CR DIRT13 MOVE)) THEN
Prioridad DIR19:=FALSE;
Prioridad DIR13:=FALSE;

END IF;
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LINEA CAN:
Reset:
(MWS10:=contador pulmon;

IF %313 THEMN

Array vacial[0]:=0;
Array vacilal[l]:=0;
Array vaclal[2]:=0;
Array vacilal[3]:=0;
Array vacilal[4]:=0;
Array vacial[3]:=0;
Array vaclal[&]:=0;
Array vacilal[7]:=0;
Array vacial[B]:=0;
Array vacial[9]:=0;

DIR0O3 REST := TRUE;
DIR0O3 READY := FRL3E;
DIR03 MOVE := FALSE;
PT04 REST := TRUE;
PT04 REARDY := FALSE;
PT04 MCOGVE := FRLSE;
DIR04 REST := TRUE;
DIR04 READY := FALSE;
DIR04 MOVE := FALSE;
FTO5 REST := TERUE;
FTOS5S READY := FALSE;
PT0OS5 MOVE := FALSE;
DIR0OS REST := TRUE;
DIR0OS RERDY := FALSE;
DIROS MOVE := FALSE;
DIR0O8 REST := TRUE;
DIR0OB_ RERDY := FALSE;
DIR0O8 MOVE := FALSE;
PT17 REST := TRUE;
PT17 RERDY := FALSE;
FT1l7 MOVE := FRLSE;
DIRZ1 REST := TRUE;
DIRZ]1 RERDY := FALSE;
DIRZ1 MOVE := FALSE;
PTO7_REST := TRUE;
PT0O7 _RERDY := FALSE;
PTO7 MOVE := FALSE;
PT15 REST := TRUE;
PT15 READY := FALSE;
PT1S MOVE := FARLSE;
DIRZ0 REST := TRUE;
DIRZ0 READY := FALSE;
DIRZ0 MOVE := FALSE;
FTle REST := TRUE;
PT1& RERDY := FALSE;
PTle MOVE := FRLSE;
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PTOE_REST := TRUE;
ETOE_READY := FALSE;
PTOE_MOVE := FALSE;
DIR0Y9 REST := TRUE;
DIR0S READY := FALSE;
DIR0Y MOVE := FALSE;
DIR07_REST := TRUE;
DIR0T7_READY := FALSE;
DIRO7_MOVE := FALSE;
ETOS MOVE left := FALSE;
PT1Eé MOVE right := FALSE;

0 DIRIO3:=0;
Cl PTID4:=0;
CZ2 DIRIOT:=0;
23 DIRTZ0:=0;
4 PTI1&:=0;
C5 PTI17:=0;
Ce DIRTIOB:=0;
C7 DIRTIZ1:=0;
C8 DIRTO4:=0;
CH PTIONS:=0;

C10 DIRIDS:=0;

11l PTIOT:=0;

C1Z2 DIRIDS:=0;

C13 PTI1S:=0;

cl4 pT17 salida:=0;

FMWS10:=0;
END IF;

IF (contador pulmon=FIEZAS TOTALES) THEN

LrrayPTlS PTI1E
LrrayPTle PTO4
ArrayFTle FPT17
LrraypT04 PTOS
LrrayPT05 _PTOG
LrrayPT17_PTO7
LrraypPT07 _PTOS
C0 DIRIOD3:=0;
1l PTTO4:=0;
CZ DIRIODT:=0;
3 DIRIZ0:=0;
4 PTIL1E:=0;
C3_PTILT:=0;
6 _DIRTIOS:=0;
7 _DIRIZ1:=0;
8 DIRIO4:=0;
% PTIOS:=0;
Cl0 DIRIOS:=0;
11l PTIO7:=0;
Cl2 DIRIODG:=0;
13 _PTI1S:=0;

:=RArray vacila;
:=RArray vacia;
i=Array vacia;
:=RArray vacia;
:=Rrray vacia;
:=RArray vacila;
:=RArray vacia;

cl4 PT17 salida:=0;

END IF;

Comunicaciones y operacion
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IF (Emergencia) THEHN
Estadn_emergencia:=TRUE;

END IF;

IF {Estado_emergencia LND ERearmes) THEN
Estadm_emergencia:=FELSE;

END IF;
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Estudio de las etapas de automatizacion de un proceso industrial:

Comunicaciones y operacion

PT15 == DIRZ0
PT1 E-_I?.EADY DIR2|IJ_F|‘.E5T PTIEl-_I.IllZJ‘-.-‘E ElluqlueurF'TI 5 Estado_emergencia PT15_MOVE
| |1 /] 1/ I _ IS}__
PT15_READY
R}
PTH E._rl.m\.ré 'Estaldu_lem...'nlazlu_PiE 5T ' PT15_MOVE
— | _ T/ _ (R}- _
Ei-IEI IIIiE PT15_REST
_ 1] S - _
PT1 5_F|{E5T DiIEIIIIﬁ PT1 EII._ READY
| —5 = _
PT15_REST
R}
PT15 estado resposo comunicar a profibus
PT1 5_F|J.E ST %r.:;:mu.u
— | {
DIF20 == PT16
DIR20_READY PT16_REST DIR20_MOVE Blogueo DIR20 Estado_emergencia DIRZ0_MOVE
] [ | I / I I / C / { g )_
— 1 — 1/ 1] KA A0
DIRZ20_READY
R}
DIR20_MO. Estado_emergencia FT16_REST DIRZ20_MOVE
/] | (R}
I e . o .
DIR20 DIR20_REST
S
DIR20_REST DIR20 DIR20_READY
] I / I { g )_
I 1 o .
DIR20_REST

R}
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Comunicaciones y operacion

PT16 == PT17

PT16 ||3.EA Estﬂu:ln:l em.. Bluqueu P..

DIRDlﬁ_r.|1D‘I.I’E

Co ntlinuTr_remu_F'ﬂﬁ

F"T1ﬁ MOWE

PT16_MO...

/] I

.DIF‘.IJT_F‘l.EST '

PT1 lT_RlE ST F‘T1ﬁ_r.1|U‘I.FE
I

|
1/

|/

'F'T1ﬁ_r.1|0\.rE_'rig ht

Girér_u:l elreclh ﬂ_P';r16

(s

F'T1'E F‘.EADY
R}

P'T16 _MOVE_

Estado_emergencia

PT1 T F‘.EST

|
/]

(s}

PT16_READY
R}

PT16_MOVE

P‘T16_T.E 5T

/]

D11
| |

AR
PT16_REST

L 5
F‘Tﬂ?_ READY
(s}

PT16_REST
R

PT17—=DIR21

F'T1|T_T.EAD‘F’

DIR21 _Fl‘.E 5T

PT17_MOVE

Ellclquecl PT17
C

Estado_emergencia

PT1 T MOWE

PT17_MO...

Estau:lu:l emergencm DIFL21 F‘.EST

|
|/

/]

T (s}
PT1T READ‘Y’
Q R~

PT17_MOVE

| /] |/}

DiBoT

—(R}—
PT17_REST

I
DiBo7

LS
PT7 READY

PT17_ ||3.EST
I

[l
|

F'T1 ?' F‘.E 5T

DIR21-=PTO7

DIR21_|READY

FTO |T_H|E ST DIR21_MOVE

DIROG_MO...

Blogueo DIR21
|, C

Estadu emerg encia

DIR21 MD‘-.-‘E

DIR21_KO. . Estﬂld u_lemer.g encia

17
1 1/ ]

PTO7_REST

7]
1/

1/ ]

/]

DIF‘21 F‘.EADY

DIH21 MD‘-.-‘E

DMR21_REST
j

1/

\R

DIR21 _RE ST

()

DIFL21 F‘.EADY

DIR21 F‘.E ST
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FTOT == PTOS

PTO T_Fll.EAD'Y

P08

REST

'PT07_MOVE Blogueo_PTO7

Estado_emergencia

BTOT_MOVE

I
FTO T_T.E ST

DIRDS_MOVE

I |
1/

FTO T_r|.1D‘-.FE

s
1/

{
—{(s}
FT07_READY
s
'PTO7_REST

Estado_emergencia

_ (R} _
F‘TEIF_MD‘-.FE

PTU7_RE ST

—AR
PTOY_REST
S -
PTO7_READY

24
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Comunicaciones y operacion

FPalet entra en DIR03 -= PTO4
DIR03_READY 'PTnit_HliEST' 'DlR?a MOVE 'D|Ru|?_{»1owé Blo ue?_DIRM 'D|Rr03_r»1ov'E
— —1 —1/] /] T _ RSF,
DIR02_READY
R
DIR03_MOVE PT04_REST DIR?S_I»10VE
— —1/] _ (R} |
DIRID|3 DIR?S_REST
. . | | . . 1‘ S .
DIRUETREST DIRIE|I3 DIREIfE_READY
— _ —1/] _ — 3 I |
DIR03_REST
R}
PT16 == DIRD7
PT16_MOVE._right 'DIRO7_REST PT16_MOVE._right
| h (R
[ ] . [ 1 ] R .
PT16_REST
S
DIR07 == PT04
DIR0O7 _READY PT04 REST DIRO7_MOVE DIR02_MOVE Bloqueo_DIRO7 DIRD7_MOVE
T 7] ; n i (g
— —1 —1/] 1/ K — |
DIRO7_READY
R}
DIR07_MOVE PT04_REST DIRQ7_OVE
| — 1/ —\ R
DIRI07 DIRQ7_REST
. . | . ]\ S .
DIR’lﬂ? REST D R|n|7 DIRO7_READY
| —1/] S}
DIR07_REST

R
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PTO4-= DIRO4

PTD4_||2EADY

'D|Rn|4_|REST'

'PT04_MOVE

Blogueo_PT04

'F'Tudr MOVE

PTO4_MOVE 'DIR04_REST

17|
| —1/]

k
F'TEI 4 RE *\D‘(

F'TD-d— MOVE

| _ ‘ /]

i R
PTO4_REST

PTD4_I|2EST

{s
PTM RE ADY

F'TEI4 REST

DIR04-= PT0S

DIRD4_READY

'PTU?_REST '

'DIR04_MOVE

Bloqueo_DIR04

DIR0D4_MOVE

DIR04_MOVE 'F'TEI|5_REST.

||, Iﬂ

Q;S%
DIRD4_READN
)_

DIR04_MOVE

|

— —1/]
DIRIO4

(R}

DIRD4 REST

/]
_ /]
DIF{|EI4 REST

DIRID4

(s

t:uand, READY

, (s)-
DIRI.'.I-CI- REST

PTO5-= DIRDS o DIRDS

PTOS_READY ‘Blogueo_PTO5

‘DIRO5_REST
|

PTOS_MOVE

’ Con}in ua r_rél:io_F'TUS

PTOS_MOVE

| |
— — /|

DIRUS_IlQE ST

17|
K8

‘PTO5_MOVE_left

Girar_dere

r
—{s )
PTOS READY
R

cha_PTOS 'PTO5_MOVE_left

F'TUS_rlﬂové_leﬂ ‘DIROS_REST

17|
K8

Il
—{s )}
PTOS _READY
R

PTO5_MOVE_l&ft

|
— — /|

F'TUS_IlQEST

DIz

R
PTO5_REST

——s )

PTOS _READY

Elloquelo_paso_pulmon

/]

DIRU|5_I|QE ST
[

S
PTOS_REST
R

Continu a{r_re cto_PTOS

Elloquelo_pa.so_pulmon '

=] , [m] [m]
Girar_derecha_PTO05
[} [u]
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DIR0G-=PT17

PT17_REST

DIR’|EIB READY [
[

DIROE_MOVE

PT16_MOVE Blogueo_DIR0E DIR{US_MGVE

DIR0S_MOVE .PT'Il?_IR".EST.
|_ —1/

|
/]

17|
K T mula
DIR08_READY
R}
DIRDE_MOVE

DIRIOE

(R
DIR08_REST

I
1/ ]

DIF{|E|8 RES.T DIRIE|I8

/
—{s
DIR08_READY

s}
DIR08_REST
R

comunicacion con el pulman (BFT palet con carga)

BFT SaMW10.1

] {

1 \
SaM450

Sh-
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Cinta_izquierda2:

PTO5= DIRODS
F'T[J|5_r\|u‘IOVE DIR[J|5_I|QEST F'TU?_MOVE
I — T _ _ . . _ _ —R}-
DI3 PT05 REST

i (s

recibe estado de estado reposo del DIR0G desde el pulmadn

%MWTiE_U DIR[}E_REST
| | |
DIR05> DIRDG
DIROS_RE... DIR0S_MOVE DIROS_REST Blogueno DIRDS Entrada_pulmon_permitida DIROS_MOVE
1 | / | | | | / [ | [ N g
[ _ [ _ ] [ _ _ I _ _ [ _ _ o _
DIROS_READY
R}
DIF‘.IZIE-_lrJD‘I.FE DIF‘.Ulﬁ_Fl‘.EST DIRD{E-_MD‘-.FE
- —1/ . . . . . . —{R)—
DIRIOS DIREIIIE-_P.EST
K . . . . . . —{(s
FBI_60
TON
DIF‘.iZIE-_lF‘.EE-'I: ' |::-||R|u|5 ' ' ' ' ' ' DIROS_READY
I — —1 _ —™ Q _ _ _ S
DIROS_REST
T#100ms— PT ET R
PTOS= DIRDSD
PTDIE_I?‘.EADY DIF‘.DIE?_FI‘.EST F'TEI&I_MDVE ElluqueurF'TD& E=stado_emergencia PTOS_MOWE
I —1 — 1/ — 1 — 1T — S _
PTOG READY
R
PTOS_MOWE NROS_REST Estado_emergencia PTOS_MOWE
I 7 I =
I — —1 T — 1T _ _ _ _ —, _
PTOS_REST
F'TU&_F{EST- . DG . i:'TIJE F‘.EADY-
| [ s
| 1 — _
PTOS_REST

—y

comunicacion con el pulmon (sensor DIOS a la salida del retenedor DIRDS interior del pulman)

PTOS, T.E ST YehVv10.0
[

n

comunicacion con el pulmon (sensor DIOS a la salida del retenedor DIRDS interior del pulman)

pios ) ' ) ' ' ' ' ' ' ' 102 )

[ .
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Estudio de las etapas de automatizacion de un proceso industrial:

Comunicaciones y operacion

DIR0S-= PTOT

DIR0S_READY DIR0S_MO... PTIJ?l'_RllfﬁT

FTO Ilf'a_P.lE ST DIR21_MOWE

Blogueo DIR0GS DIR0S_MOVE

mi

i
K8 m—

DIRDS_MOVE

17
| 1/ ]

s
MROS_READY
R}

1/

: 'PTuﬂlx_RlEST ' 'Dlﬂufa_r.mw'

— | 1/ ] _ (R} _

RIS DRO9_REST

_ 1/ S

DIRQ9_REST DIRIOZ DIR09_READY
] S

o . o oo .

DIR0S_REST

s
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Salidas_central:

Estudio de las etapas de automatizacion de un proceso industrial:

Comunicaciones y operacion

Activacion cinta central

PT1 E-_r|.1D‘I.I‘E

Estado_emergencia

r.1ut$|rr_cintﬂ1

T 1/ |
DIRZ0_MONE
PT16_MOWE
DIR21_MONE
PTO7_MOWE
PT17_MOYE
PT15->= bajar plataforma para gue pueda moverse la bandeja siempre en estado avance unicamente Mo puede haber otro estado a la vez.
PT1 E-_rl.m‘-.-fE PT1 El-_F‘.FE-T PT1 E-_F‘.FADY P’I’} 5 RISE
| 1/ /] V!
DIF20-> bajar retenedor para dejar pasar bandeja en el estado de avance
FBI_&2
TOF
DIR20_MO. .DIRZIZI_Pl.EST. '|::-|R2||J_P|.EA|::-\'( '|::-|R??u_duwn'
R 1/ N a |
T#15— FT ET—
PT156-= bajar plataforma en avance
PT16_MOVE PT16_REST | PT16_READY PT16_LOWER
I / [ {
I I I L
PT17-= bajar plataforma en avance
PT17_MOVE PT17_REST PT17_READY PT17_RISE
| | / | / { / }_
I | | |
DIR21-= bajar retenedor para dejar pasar bandeja en el estado de avance
FBI 53
TOF
DIRZ1_MO. DIRZ1_REST ‘DIRZ1_READY DIRZ1_dpwn
| T | J | J | N a i
[ ] | | W
T#1e— PT ETH
PTO7-= 2ubir la plataforma en avance, yva que esta platafroma solo =& mueve en estado de subida.
P'Tnl?_rl.m‘-.-flé -P‘TUT-I’_P.FST ’ 'PTD?I'_RFAD? ' F"TIIIJrT_Fl.ISE
I — —1 /| /] L
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Salidas_izquierdal:

Activar cinta izquierda

DIR03_MOWE Estado_emergencia Motor_cinta2
] | ;‘I ;
PTO4_WMOWE

DIRDS_MONE

DIR03-> bajar retenedor en estado de avance para dejar pasar la bandeja.

FBI_54
TOF
DIHIJB_[MD. .DIRIJ|3_F|‘.EST. 'Dlﬂulz_PiEAD\k ' ' ' ' ' D}RQDB
o A — — 1/ —M Q |
T#1=— FT ET
PT16-= 2ube la palataforma en avance y el motor de la cinta correspondiente para poder girar a la derecha
PT16_MOVE._right PT16_REST ' PT16_READY ' ' ' TIT
| 7 T/ {
o L . o . . . o .
PT16_RISE
Activar motores correspondientes de las cintas para pasar de FT16 a DIROT.
F‘T1ﬁ_r|.10‘-.-fE_right I{MT
DIRD7_MONE M2
_| 1 f
| A
DIROT-= bajar retenedor en estado de avance para dejar pasar la bandeja. Tambien activacion del motor de la cinta para pasar a la PTO4.
FBILSS
TOF
DIRO7_MO. -DIF‘.D?'_FIJ.EST- -DIRDI?'_FJI.EAD‘-( ’ ’ ’ ’ ’ DIRQQ7
| P — —1/ 1 —™ Q l
T#1s— PT ET[-
’ Mg
i
15
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PT04-= bajar plataforma en estado de avance

PTO 4_r|.1mrE PTO l}_F‘.F ST PTO l‘lr_F‘.FADY F‘TIIEIr4_F'.ISE
| 1/ 1/ (1

DIR04-= bajar retenedor en estado de avance para dejar pasar la bandeja.

FBI_56
TOF
DIF'.IM_[MD. DIF‘.EI|4_I-'i'.E5T DIRIJ|4_F|.EADY DIRQ04
1/ —1/ —N Q !
T#1s{PT ETH

PT0S-= sube plataforma en esatdo de avance para girar a la derecha. Acovacion de los motores de las cintas correspondientes para llegar a DIR0S

FT0S_MOVE_left PT0S_REST FT0S_READY M3
| /| [ { }_
L o E o . . . . SN :
PTOS_RISE
DIR0G_MOVE M3
| | A

DIR08-= bajar retenedor en estado de avance. Activacidn motor cinta para llegar a la siguiente plataforma (PT17).

FBI_ST
TOF

DIRO8_MO. DIROS_REST -Dlelﬂ_F‘.EAD‘-( D}RQDE

— 1T - |

T#1s— PT ETH

' M1z

."

I,
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Salidas_izquierda2:

Comunicaciones y operacion

PTO5-= bajar plataforma en estado de avance.

P'TIJE-_rl.m‘-.-fE F'TIJE-_F‘.FST P‘TIJEl-_F‘.FADY PTOS_LOWER
| /] /] |
DIR05-= bajar retenedor en estado de avance.
FBI 58
TOF
DIF‘.EIE-_[r.m. DIRDlE-_Fl‘.EE-T DIF‘.DlE-_F‘l.EADY D}RQDE
R — 1/ i a |
T#1s FT ET
PTOS-= Subir plataforma en estado de avance.
PTIJﬁ_rl.m‘n.-fE PTOS_REST P‘TIJEl»_READ“r’ PTE&_RISE
| /] /] |
DIR0S-= Bajar retenedor en estado de avance.
FBI 59
TOF
DIF‘.EIE_[MD. DIRD|9_|'~|‘.E5T DIF‘.Dlﬁ_F‘l.EADY D}RQDE
R — 1/ i a |
T#1s FT ET
Activacion motores cintas correspondientes.
PTOS_WMOVE M5
_| I {
. |
DIRO0S_MOWVE MG
— | {
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Tracking:

IF {PTlS_MDVE AND %M3IES5=FALSE) THEN
#M3IES:=TRUE;
RrrayPT13 _PT16([Cl3 PTI1S]:=RrrayPFTl4 PTIS[Cl32_PTI1S];
Cl3 PTI15:=Cl3 PTILS5+1;
IF {ClS_PTI15=PIEZHS_TOTRLES} THEHN
Cl3_PTI1S5:=0;
END IF;
END IF;

IF (PT15 MOVE=FALSE) THEN
$M3E5:=FRLSE;
END IF;

IF {PTlE_REhDY AND 3M3IGCE6=FALSE |} THEN
EM3ICE:=TRUE;
IF {CB_DIRIQO=PIEZHS_TGTALES} THEHN
3 DIRIZ0:=0;
END IF;
IF (BrrayPTl5 PT16[C4 PTI1E]=PIEZA) THEN
Girar derecha PT1&:=TRUE;
ELSE
IF (ArrayPTl5 PT16[C4 PTI1E]<>PIEZA) THEN
Continuar recto PT16:=TRUE;
END IF;
END IF;
END IF ;

IF (PT16_READY=FALSE) THEN
M3 E6: =FALSE;
END IF;

IF {PTlG_MDVE AND EM3GT=FALSE ) THEN
FM267T :=TRUE;
Girar derscha PT16:=FALSE;
I Continuar recto PT16:=FALSE;
BrrayPTlé PT17([C3_PFTI17]:=RArrayPFT1> PT1&6[C4 FTI1E];
C4 PTI1E:=C4 PTIL16E+1;
ArrayPTl?_PTDT[Cl4_ETl?_5alida]:= ArrayPTle PT17[C3_PTILT];
C5_PTI17:=C5 PTI17+1;
IF {C4_PTI16=PIEZRS_TOTHLES} THEN
C4 PTIl&:=0;
END IF;

END IF ;

IF (PT16_MOVE=FALSE) THEN
$M3E7 : =FALSE;
END IF;

IF {PTlG_MDVE_Iight AND $M3IG8=FALSE) THEN
5M3I6H :=TRUE;
BrrayPTlé PTO4[CZ DIRIOT] :=RrrayPT15 PT1&6[C4_PTILE];
04 PTTI1E:=C4 PTILE+1;
2 DIRIOT7:=C2 DIRIOT+1;

END IF ;
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IF (PT16 MOVE right=FALSE) THEN
$M368:=FALSE;
END_IF;

IF {PT04_REHDY AND %MIG0O=FLLSE ) THEHN
EMIC0:=TRUE;
IF {CQ_DIRIGT=PIEZRS_TGTALES} THEHN
2 DIRIOT:=0;
END IF;
END IF ;

IF (PT04 READY=FALSE) THEN
$M3E0: =FLLSE;
END IF;

IF {PTD4_MOVE AND %M3IE1=FALSE ) THEN
E¥M3IEl:=TRUE;
LrrayPT04 PTOS[CB _DIRIO4]:= ArrayPTlé PTO4[C1l PTTIO4];
Cl PTI04:=C1 PTIO4+1;
C8 DIRIO4:=C2 DIRION4+1;
IF {Cl_PTID4=PIEZhS_TOTﬁLES} THEHN
Cl PTIO4:=0;
END IF;
END IF ;

IF (PT04 MOVE=FALSE) THEN
$M361:=FLLSE;
END IF;

IF {PTOE_REHDY BND %M3IEC2=FALSE ) THEN
$M3IG2 :=TRUE;
IF {CE_DIRIG4=PIEZAS_TOTALES} THEN
C8 DIRID4:=0;
END IF;
END IF ;

IF (PTO5 READY=FALSE) THEN
¥M3E2 : =FRLSE;
END IF;

IF {PTGE_MOVE AND %M363=FLLSE } THEN
EFMIGI:=TRUE;
RrrayPT05 PTOE[C10_DIRIOS]:= ArrayPT04_
C% PTIOS5:=C9 PTIOS+1;
C10 DIRIN5:=C10 DIRIOS+1;
IF {CB_PTIGE=PIEZHS_TGTAIES} THEN
C% PTIONS:=0;
END IF;
END IF ;

IF (PT05 MOVE=FALSE) THEN
¥M3E63:=FRLSE;
END IF;
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IF {PTD5_MOVE_lEft AND ¥M3IG4=FALSE) THEN
%M364:=TRUE;
ArrayPT05_PT17[Ce&_DIRIOB]:=ArraypPT04 PTOS[CS _PTIO3];
C% PTIOS5:=CY PTIOS+1;
C6 DIRIOB:=C6E DIRIOB+1;
IF {CB_PTID5=PIEZES_TOTALES} THEN
CS PTIOS:=0;
END IF;
END IF ;

IF (PT05 MOVE left=FALSE) THEN
2M3IE4:=FALSE;
END IF;

IF {DIRDB_MOVE AND %M3IT0=FALSE) THEN
EM3IT0:=TRUE;
ArrayPTl?_PTD?[Cl4_PTl?_5alida]:= RrrayPTO05_PTL17[CS_PTI1T];
C5 PTI17:=C5 PTILT+1;
IF {CG_DIRIGE=PIEZAS_TOTALES} THEN
CE& DIRIOB:=0;
END IF;
END IF ;

IF (DIR0OS MOVE=FALSE) THEN
$M3T0:=FALSE;
END IF;

IF {PTl?_MOVE AND %M3T1=FALSE) THEN
%M371:=TRUE;
Cl4 PT17 salida:=Cl4 _PT17 _salida+l;
IF {CE_PTIl?=PIEZh5_TOThLES} THEN
C5_PTI17:=0;
END IF;
IF (Cl4_PT17_salida=PTEZAS TOTALES) THEN
Cl4 PT17 _salida:=0;
END IF;
END_TIF ;

IF (PT17 MOVE=FALSE) THEN
%M371:=FRLSE;
END IF;

IF {DIRQl_MOVE AND %M3IT2=FALSE) THEN
SM3IT2:=TRUE;
RrrayPT07_PTOG[CLll PTIOT]:=RrrayPTl7_ PTO7[CT7_DIRIZ1];
7 DIRIZ1:=C7 DIRI21+1;
IF {C?_DIRI2l=PIEZAS_TOThLES} THEN
C7 DIRIZ1:=0;
END IF;
END IF ;

IF (DIR21 MOVE=FALSE) THEN
§M372:=FALSE;
END_IF;

IFE {PTUG_MOVE AND %M3IT73=FALSE) THEN
%M3IT73:=TRUE;
IF (C1l0 DIRIOS=PIEZAS TOTALES) THEHN
C10_DIRIONS:=0;
END IF;
END_IF ;
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IF (PTO6 MOVE=FALSE) THEN
$M3IT3:=FALSE;
END IF;

IF {DIRUB_MOVE AND %M3IT4=FALSE) THEN
FM3T4:=TRUE;
ArrayPT07_PTOB[C1]l PTIOT] :=ARrrayPT06_ TINICIC[ClZ DIRIOS];
Cl2 DIRINS:=Cl2 DIRIO9+1;
IF {Clﬂ_DIRIDBzPIEZEB_TOTPﬁLEB} THEN
cl2 DIRTI0S:=0;
END IF;
END IF ;

IF (DIR0O9 MOVE=FALSE) THEN
$M374:=FALSE;
END IF;

IF {PTUT_MOVE AND %M3IT7S5=FALSE) THEN
F$M3IT5:=TRUE;
c11 PTIO7:=Cll PTIOT+1;
IF {Cll_PTIO?ZPIEZ.?LS_TOTALES} THEN
Cll PTIOT:=0;
END IF;
END IF ;

IF (PTO7 MOVE=FALSE) THEN
$M3T5:=FALSE;
END IF;
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PULMON:

Reset:

IF %5312 THEN
PIEZAS TOTALES:=3;
Proceso:=TRUE;
DIR0OE REST:=TRUE;
DIRDE READY:=FALSE;
DIR0OE MOVE:=FALSE;
Blogqueo DIR0DE:=TRUE;

LrrayPT06 INICIC([O]:=3;
LrrayPT0O6 INICIC([Ll]:=1;
LrrayPT06 INICIC([Z]:=2Z;

END IF;

IF Estadn_emergencia THEN

Etapal := FALSE;
Etapal := FALSE;
Etapa2 := FALSE;
Etapal := FALSE;
Etapad4 := FALSE;
EtapaS := FALSE;
Etapat& := FALSE;
Etapa7 := FALSE;
Etapal8 := FALSE;
Etapa := FALSE;
Etapall := FALSE;

END IF;

Alarmas:

alarma puerta 1 abieria

Puertai %M150 Marca_puertal
fl | | fs\

o b _ _ _ _ _ T

Pueqa1 RTarTe Mam?_quna1
| | | \R)

alarma puerta 2 abierta

Puerta2 %M150 Marca_puerta2

4{ /| || iy
[ b . . . . . L=
Puerta2 Rearme Marca_puenaz

| | | (R

| [ R
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alarma pulmon lleno

Pulmonl_lleno %lr\.MlSD Mal}ca_ll\eno
[~ 1 _ _ _ _ _ S

Pulmon_llgno2

/-

Pulmon_lleno RFl:arme Ma}ca_ll\eno
e —1 _ _ _ _ _ —iRY

Pulmon}ilmoz

alarma pulmon vacio

Pulmori_vacic- %lrmlso MarFa_vacio
— 1 _ _ _ _ _ S

Pulmon_vacio %|M150 Marﬁa_\f{szcio
/] |1 R

alarma fallo relé termico del motor de la cadena de retencién

Termico_cad_motor_i_...  %M150 Marca_termico_motor
| | [ 8‘1
[ T . _ . . . oSl
Termico_cad_motor_i_... Re|~arr|ne Marca_t?rmiﬁo_motor
/] | | R

alarma fallo relé termico actuador lineal

Termico_actuador_linial %M150 Marca_termico_actuador
| |

I [l
— 1 _ _ _ _ _ ST
Termico_actuador_linial Rellarme Marca_ter;nico\ractuador
4 || R

alarma blogueo variador de frecuencia

Blogueo_variador %M130 Marca_blogqueo_variador
/ N s
o I _ _ _ _ _ AR
Blogueo_variador Re|~arr|ﬂe Marca_blc?queo_variador
! || LR
alarma palet con carga en la enfrada del pulmon
BFT Marca_palet_carga
L] Fs
o _ _ _ _ _ _ _ AR
Marca_palet_carga Rearme Marca_palet_carga
T || R
[ | )
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activar marca para ejecutar la intermitencia cuando haya alguna alarma activa

Marca_puertal Marca_intermitencia

(el
1 , , _ , , _ , —\S)
Marca_puprta2

Marca_blgqueo_variador

4|

Marca_termico_actuador

4|

Marca_termico_motor

4|

Marca_lleno

Marca_palet_carga

desactivar la marca de la intermitencia cuando no exista ninguna alarma activa

Marca_puertal Rearme Marca_intermitencia

/I — = _ _ _ _ _ —R)

Marca_pugrta2

—] /

Marca blcqueo_variador.

s

Marca termico_actuadc-r.

i

Marca termico_motc-r

i

Marca_llel d
'H

Marca_pa ef_carga

=pa

Intermitencia mediante dos temporizadores. Activacion piloto rojo intermitente con cualguier alarma excepto emergencia y pulmon lleno ( piloto
rojo fijo)

FBL 5
TON
MarcaTinterknitencia ' %lrmf'su ' ' ' ' ' ' ?-'?MH:;IU
- —1/ — N a _ _ _ —1 S
T#1sPT  ETL
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FBI_6
TON
%M1|ED °f;l\.-11§l0
| . IN Q |\R),
Marca_lleno
—I[ T#15— PT ETH—
estado emérgencia -
[
o . .
Marca_intermitencia %M160 Piloto_rojo
T /] [
| 101 Lo
Activacion pilotos de sefializacion
Marca_puertat Puertalabierta
[
[ R
Marca_puerta2 PuertaZabierta
1 [
r . o b
Marca_{bloqueo_variador Blogqueo_var_led
[ . L
Marca_{termico_actuador Fallo_proteccion_bis
[ NP
Marca_termico_motor Fallo_ﬁ)roteccion
1 )
[ R
Marca_lleno Acumulo_lleno
T [0
[ NP
Marca_vacio Acumulo_vacio
4| 1
| Vo

Estados:

Proceso en parada de emergencia

Paro_emergencia %eM150 estado_emergencia
/ | | | 7 S "
— 1 | Lo

estadu_l_&mergenc:ia Fhlaarrlne estado_emergencia
— — | R

ciclos manual ¥ automatico.

r.1an|.||al Cic'?_mﬂ,{'um

— | —, S

Autum?tlcu Ciclo_automatico
[

{s)
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Reposo:

Estudio de las etapas de automatizacion de un proceso industrial:
Comunicaciones y operacion

Activar marca espera sefiales activas

FBI_7

TON

Proceso

%M150

—|I ) . ) . . .IN Q

T#500ms— PT ETH

Etapa0

f el
\ S

|

boton condiciones iniciales pulsado, activa el proceso de puesta en marcha de las condiciones iniciales

Proceso Condiciones_iniciales_bo %M150

Proceso_Marcha

/
1S

boton condiciones iniciales pulsado, activa el proceso de puesta en marcha de las condiciones iniciales

Proceso Condiciones_iniciales_bo %M150

Proceso_Marcha

fal
\ S

bajar actuador lineal, v poner cadena de retencion en la siguiente posicion

Proceso_Marcha

Warca_bajar_act_linial

1=

ctuad UT_"n|iaLﬂ bajo

i
15 )

Marca_freno

1S )

Marca_bajar_act_linial

Mﬂl’Tﬂ_{r&l‘lU Etapal

VR

marca_sub_cad_ret_rapida

[ /]
S K . .
f_o|lenta_cad_ret_carga

S

marca_sub_cad_ret

1/

RS}

marca_sub_cad_ret_rapida

f_o_para_cad_ret

VR

marca_sub_cad_ret

1/

-
R
Etapal

(s}

Proceso_Marcha

{R;

marca_sub_cad ret rapida
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Carga_palet:

Esta en etapa 0 (condiciones iniciales), si hay palet en el retendor (peticion DIR0OE), y el puimdn no esta lleno, y no hay alarmas activas,
comienza el poceso de carga de palet.

Etaplau Marcla_llfn___ DIR[llE_IliaE___ Martlta_Treno Maru:la_llleno MarTa_intermitencia Blo ueclz-_paso_pulmon E{tapa\1
— | e —/ —{s}
Etapa0
{R\'
. . . . . _ LSAYE
— COMPARE — Bloquec-?paso_pulmon
Contador_pieza. . (R }

Envio a la linea CAN del estado de |a etapa0 ( bloquear entrada al pulmon mientras se esté cargando una pieza)

Etapal %MWAE 4
| [
| )
Etapa 1-> sube actuador lineal-> pasa a Etapa 2
Etapa Actu|adci‘-r_linial_a rriba E{tapa{E
|_ ] S
Etapai
\R
Etapa 2 = desbloguea freno v sube cadena retencion velocidad rapida-= detecta fotoelectrico lenta-> paza a Etapa 3
Etapa2 Marca_freno f_o_lenta_cad_ret_carga Etapa3
I / ! S h!
L b o . . . ‘ . /!
Etapa2
R}
Lt
Etapa 3 = fotoelectrico lenta activa-» sube cadena retencidn lenta-= cuando detecta fotoelectrico parada -= etapa 4
Etapa3 Marca_freno f_u_rara_cad_ret Etapad
| / S
o I I . . . oA
Etapa3
R

Etapa 4 -=para cadena de retencidn. Luego baja actuador lineal (finaliza carga palet)-> vuelve a etapa 0, si estaba en Etapa 5 (dejar pa=ar palet) -»
vuelve a Etapa 0

Etapa|a4 Ac’[uladur_linial_abaju Etapal

— —1 _ _ _ _ _ 3
Etapas EV_retenedor Etapad
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Descarga_palet:

Comunicaciones y operacion

Esta en etapa 0 (condiciones iniciales), si hay peticion de descargar palet- = Etapa 6

Eltaplao Marcla_iantrada_palet Marca_vacio Bloqueclm_paso_pulmon Eftapa\s
| — 1/ ‘ 15
Etapal
(R
A
Etapa 6-> sube actuador lineal-> pasa a Etapa 7
Etapab Actuador_linial_arriba EtapaT7
gl
[ o ‘ L
Etapa6
(R
)
Etapa 7 > desbloquea freno y baja cadena retencion velocidad rapida-> detecta fotoelectrico lenta-> pasa a Etapa 8
Etapa7? f_o_cad_lenta_descarr... Etapasd
] 11 s
L R ‘ oW
Etapa7
[R)
L
Etapa 8 = fotoelectrico lenta activa-= baja cadena retencion lenta—= cuando detecta fotoelectrico parada -» etapa 9
Etapad f_o_para_cad_ret Etapa®
I J I J’S i
[T ‘ L=
Etapad
(R
LA
Etapa 9 = baja actuador lineal -= etapa 10
Eta pai.lﬁ' Actulﬂdur_liniﬂl_a bajo Etapal®
— —1 | 15
Etapa®
\R
Etapa 10 = baja retenedor para dejar pasar el palet -» etapa 0
Etapa10 TeMW10.2 Etapal
| || S
I — 1 | =y
Etapail
\R
P:{uc&giu
\R
"?r.ﬂ E{LU
\R
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Activacion_salidas:

Activar el desblogueo del frenc motor
EtapaZ Marca_freno
I i S i
I L=
Etapa7
Marca_freno Motor_freno
I Lo
Temporizador freno motor para evitar chogues con la cadena de retencion
FBI_1
TON
Etapal maru:iﬂ_siub... %lr.ﬂlE-U Marca_freno
| 1 e —" a _ _ , —R;
Etapad
T#3s— PT ET|
Etapa
Bajar el actuader lineal
FBI_13
TON
Marca_bajar_act_linial Marca_freno Ciclo_manual Bajar_act ... Warca_inte... Baixar_actuador_linial
] n N a ] | /] '
— — 1 _ — 1 7 vV
Etapad Ciclo_automatico
Ii- T#1s—PT ET I I
Etapad
Cadena retencion velocidad lenta
marca_sub_cad_ret r.1c|tur_flrenu lenta_cadena_retencio
— _ _ — 1| .
Etapa3
Etapag
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Subir cadena de retencion

marca_sub_cad_ret Motor_freno

Ciclo_manual Subir_cad ret

Marca_intermitencia

Pujar_cadena_retencio

marca_sub_cad_ret_rapi
Etapaz

Etapal

| |
|| T —1/]

Ciclo_automatico

[
L

Piloto sefializacidn condiciones iniciales

Eta pa|al2|

Condiciones_iniciales

L)

Subir actuador lineal

FBI_14
TO
EtﬂpT1 Marca_freno
e —/] b
Etapag
T#1s—FT

N

Ciclo_manual Subir_act_...

Marca_inte... Pujar_actuador_linial

|
a _ 1| 1|

Ciclo_automatico

ET

M_k)

Bajar cadena de retencion

Eta D?T

Motor_freno Ciclo_manual Bajar_cad_ret

Marca_intermitencia

Baixar_cadena_retencio

I
(— 1
Etapad

Cicle_automatico

|| Ifl

r
|

Lo

DIR0S-= DIROS

DIF‘.D&_F.E ST DT_retenedor

%Ir.ﬂ lE-D

DIR0S_READY

[
— —1/]

DIRDG_FEADY EtiE||::-E||1 0

PTDE_REST
[ ]

MOWE

DIRDS_M
[ ]
I

1

Fo
S
DIROS_REST

o
R
DIR0S_MOWE

DT_F‘.et&i'l edor

{s)

DIR0S_READY

(R}

DIR0S_REST

DIF‘.D&_lrJDVE

FTO0S_REST

{s)

DIRDIE}_READY

L.R:}

DIR0S_MOWE

‘R

1/

RS A
DIROG_REST

it

s}
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DIR0S-= DIRDS

FBL 2
TOF

DIREIﬁ_lrJD... DIRIJvii_F{|E5T DIRIJvii_RlEADY r.1aru:ﬁ_ii1te... EV_retenedor

/1 1/ 1/ i a )

T#E=— PT ET—

Comunicacion del estado de avance del DIR0S con linea CAMN |, para que |a pieza pueda avanzar a la siguiente posicion
DIR0S_MOWVE NW4S 1

I o0

| L

Activar pilote verde | proceso en marcha)

m

,api'.-ﬂl Marca_intermitencia

Piloto_vende
P

n
11

m
[
-1

m
[
-0
ra

m
[

=]
il
L

m
[

=
]
S

m
[

=
]
e

m
[
E

m
[

=
fil
—d

Vo

Marcs gue define =i =2 carga o no palst

F
[ T]
B
1}
L
']
W

B

|
.
o

=
[ T]
i

1
-
A g
— —
]
.
i)
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contador de piezas cargadas en 2l pulmon actualments

FBI_10
CTUD
Etapst
I cu QU
DIRDS_MOVE
[ cO oD
r
drv cv

-Contador_piezas canga

Comunicacion

estado blegques del pulmon cuando no S& CIgan mas piezas

COMPARE —]
—I Contador_pieza...

Blogueo paso pulmon

Bilosg Lai::u_pas.ﬂ_pl. Imezin

e
TM4E.3
P
L
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