Proyecto

W Pag,
ROBITEK svstem PROYECTO FIN DE CARRERA ;“S.'*
'b , o Documento B\ X
Dpto.Robotica Instalacion de Robot Paletizado. mmmm
Seleccionar
SPS.sub
v
Arranque.
Multitarea
Bucle LOOP
A 4
Contadores a
Cero
SI ¥ SI
Simultaneidad
Reset saco_1 de Lineas Reset saco_2
Reset base_data[3] $OUT[30] Reset base_data[4]
- v registro_1 Entrada
Carga Datos de datos XBT
Capas < DATO_1
Reg_capas_1 / DATO 4
\
- v registro_2 Entrada
Carga Datos de P datos XBT
Incrementos N DATO_1
altura / DATO4
altura_1
\C
p A 4
Restos
v SI
Paro
Temporizador $0OUT[25]
true

SI

$Timer_stop[1]
true

Documento: Instalacion de Robot Paletizado

Fecha de creacion: 04/10/2009 11:38
Pagina 142 de 265




Proyecto

ROBITEK System | ProvecTo rim pe carrera

;. Documento
Dpto.Robaotica Instalaciéon de Robot Paletizado.

I

QFFICH,

El interpretador del submit (ver ANEXO SPS.sub) como hemos venido
definiendo a lo largo del proyecto, es un programa multitarea de ejecucién ciclica
que requiere estar en RUN para el funcionamiento del KRC, este arranque se
encuentra configurado de manera automatica, pero es el operario final quién
mediante su accion seleccionara el submit y lo arrancara, no necesitando en ningln
momento del proceso pararse, ano ser que este provocado por condiciones
anomalas de funcionamiento.

El programa se encuentra identificado por una serie de procesos ciclicos,
integrados en un bucle infinito donde se repiten por cada periodo de reloj. Tal como
se ha ido detallando estos procesos se ejecutan de manera ciclica. En el primero de
ellos se evalla la senal de fin de palet de cada una de las lineas, de manera que en
caso de finalizado el palet, el programa multitarea reiniciara la variable de posicion
de saco y la coordenada Z de la base_data.

En el segundo de los procesos, se evalla la sefial de simultaneidad de
lineas, de manera que se asegura que si una de la lineas no tiene permiso de
descarga por medio del PLC la senal $OUT[30] permanecera activada o
desactivada consintiendo la descarga sobre la otra linea de paletizado. Este proceso
solamente se evaluara si el PLC, quita permiso de descarga a alguna de las lineas
de paletizado.

En los procesos de carga de datos, se captura los valores registro_1 y
registro_2 por medio de los bit’s DATO_1 to DATO_4 introducidos por pantalla
en cuanto al nimero de alturas a paletizar y los incrementos. En el submit se
generan los valores reg_capas_1, que determina el nimero de capas a paletizar
cuando el programa se encuentre en home(), y el incremento de alturas altura_1
que se suma al incremento de Z constante por cada capa finalizada.

Restos simplemente captura la pulsacion del armario eléctrico para tal fin,
de manera que el robot finalizado los movimientos en ejecucién del programa de
paletizado actual, activard las sefiales de fin de palet en ambas lineas, y volvera
posteriormente a false el estado de dicha sefal.

El Ultimo de los procesos a llevar a cabo, es el paro de la temporizacién para
activar el defecto de mordaza no en reposo; esto es, por que si el operario para la
instalacion mediante el pulsador de paro, se deshabilita la sefial de habilitacion de
movimientos MOVE_ENABLE->$IN[7], de esta manera si detenemos la cuenta
del temporizador este no saltara la alarma con la instalacion parada.

Finalizados todos los procesos, se ejecutaran todos y cada uno de ellos
desde el principio, siendo este un bucle infinito mientras ningdn ser humano
detenga el interpretador.
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Basicamente queda representada la estructura de programacion del
programa Cell.src, que al igual que el SUB.sps, tendrd que ser seleccionado vy
arrancado por primera vez mediante intervencion del operador.

En el momento que el programa es seleccionado, habrda que realizar el
arranque en RUN del programa mediante la comunicacion con el PLC. A través de la
Interface del Automatico externo procederemos al rearme de los accionamientos
del robot y la confirmacion de mensajes, tal como se desarrolld en los
procedimientos anteriores.

Una vez que el programa esta en RUN, se inicializa la cabecera con la
declaracién de los programas a usar por CELL.src, seguidamente se hace es una
coincidencia de trayectorias COI, y la seleccién del programa de paletizado que
queremos usar. Para ello se llama al proceso home ().

Dentro de Home se llama al subproceso coi_sgr () que sitla al robot en un
punto seguro en espera de la recepcion de los datos de paletizacidon. Finalizado el
proceso coi_sgr () se activara la marca correspondiente indicando la posiciéon de
HOME al PLC. En este momento podremos transmitir desde el terminal XBT el valor
de programa que sera transmitido por el PLC mediante las variables PGNO_BIT vy
convertido por la variable de tipo signal PROGRAM en el CONFIG.dat. Después de
transmitido el programa a seleccionar y las alturas totales que captura el proceso
home () a través del programa multitarea, esperaremos en dicha posicién a ser
liberado desde el terminal.

Cuando el robot es liberado se calculan las variables enteras sacos_1 vy
sacos_2 que contienen la cantidad de sacos totales que queremos paletizar en las
dos lineas por igual.

Seguidamente se entra en el bucle de ejecucién infinito, en donde se activa
el programa de Interface P00.src que contiene las funciones necesarias para
realizar la comunicacion con el PLC, en el intercambio de datos y a través de las
lineas destinadas para ello. De esta manera podremos realizar una nueva peticion y
envio de datos en cada cambio de programa. Dentro de este mismo bucle se
ejecuta la funcion CASE (Switch), en donde en funcion de la variables
PGNO_BIT_1, PGNO_BIT_2 y PGNO_BIT_3 se ejecutara el proceso Mosaico_5
(), Mosaico_4 () o Mosaico_3 (). Estos procesos a su vez contienen un bucle de
ejecucion infinita con la posibilidad de salir de ellos en caso de peticién de un nuevo
programa como veremos mas adelante.
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DEF home()

4

Subprograma
Coi_sgrd ()

PTP HOME

-l

SI

$0UT[21] =
true -> Dentro
de HOME

) Entrada
WAIT registro_1 datos XBT

LIBERAR? < DATO_1
DATO 4

Entrada
datos XBT
DATO_1
DATO 4

PROGRAM ?

CONFIG.dat SI-> registro_1=3

$0UT[21] =
false -> Dentro
de HOME

v

\

Calculos
Capas_1 = reg_capas_1
PROGRAM=1 =>sacos_1=capas_1*5
PROGRAM=1 =>sacos_2=capas_1*5
PROGRAM=2 =>sacos_1=capas_1*4
PROGRAM=2 =>sacos_1l=capas_1%*4
PROGRAM=3 =>sacos_1=capas_1*3
PROGRAM=3 =>sacos_1l=capas_1*3

(S /

END
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El subprograma home () es un proceso desde el que tienen acceso los
programas principales para la peticion de cambio del nimero de alturas o del
programa a ejecutar. También tiene acceso cell.src en el proceso de arranque.

Lo primero que se ejecuta es el subproceso coi_sgrd () para la coincidencia
de un punto seguro de trayectoria. En el momento que el robot adquiere la posicion
de Home, activara la sefial $OUT[21] para notificarselo al PLC, y pasara al modo
de espera hasta el envio de la informacidn necesaria y la posterior liberacion.

En el modo de espera, enviaremos el nUmero de alturas desde el terminal
XBT, en caso de no enviar ninguna altura, en la variable reg_capas_1 capturada
en el programa multitarea, estara guardado el dltimo valor enviado. Antes de
liberar, también tendremos que enviar desde el XBT el programa de mosaico que
qgueramos realizar. Dicho programa quedara guardado en la variable PROGRAM del
Config.dat que podremos usar en cualquier momento.

Una vez enviado el tipo de mosaico y el nimero de alturas adecuado,
liberaremos al robot desde la funcion provista en el XBT para tal fin. La condicion
de liberaciéon pone la variable registro_1 = 3. Ademas, al ser una orden de
liberacion, las entradas del robot adquieren los valores necesarios para tal fin,
siendo la condicién de liberacién la siguiente linea de cédigo:

wait for (($in[17]==false) and ($in[18]==false) and ($in[19]==true) and
($in[20]==false) and (registro_1==3)).

Una vez cumplida la condicion de liberacion pondremos a false la senal
$0OUT[21] puesto que el valor de programa ya ha sido transmitido, y pasaremos a
realizar los calculos totales de las variables sacos_1 y sacos_2 que determinaran
el nUmero maximo de sacos a paletizar en el palet antes de su finalizacion. Estos
valores quedaran actualizados en el fichero Config.dat.
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DEF coi_sgrd()
A1>60° No
SI

Encima de la mesa de
paletizado LINEA_2

PTP P1
PTP P2
PTP P3

o A1<=60°
A1>-350
sI

PTP P6

Transito LINEA_2 a
rodillos de alimentacion

A1<-50°

A1>=-80°

Transito LINEA_1 a
rodillos de alimentacion

—»[ PTP P7
NO
A1<=-80° «—
SsI
PTP P8 ]47

Encima de la mesa de
paletizado LINEA_1

A1>=-50°
Al<=-35°

Encima de
recogida. Posicién HOME

la zona de

PTP HOME
PTP P4
PTP P5

PTP HOME

END
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El subprograma coi_sgrd.src siempre sera llamado desde el proceso
home(), aunque también serd llamado en el arranque de los programas de
paletizado principales MOSAICO_3(), MOSAICO_4() y MOSAICO_5() por seguridad.

Lo que se va realizando es una comprobacion del eje principal al del robot,
de manera que en funcién de su posicion se le va llevando a una serie de puntos
hasta alcanzar el punto HOME de destino. Para ello se recorren todas las zonas

siendo estas las siguientes: .
Encima de la zona de

recogida. Posicion I;IOME
Transito LINEA_1 a Al1=-50° I Al1=-35°
rodillos de allimentacion = |

Iy

PTP HOME
A1=-80°

\

Transi LINEA_2 a
rodillos alimentacion

Encima de la me
paletizado L F -

h Encima de la mes@ ot k}”{U

\ aletizado LINEA_2
\ p — \7
. /
. rd
-~ fa fal L ;
p— 1_ _ - — \
L 3

A1=60°

Para el caso de estar encima del palet de la linea 2, el angulo del eje
principal es al1>60 © en este caso se genera la trayectoria PTP P1,P2 y P3 para
situar al robot en una zona libre de obstaculos. Si el robot se encuentra entre los
angulos a1<=60° y al1>-35° corresponde a una zona de transito a los rodillos de
alimentacién, por lo tanto se ha de situar al robot en el punto PTP P6. De esta
manera en funcién de los grados de desvio del robot se determina una posiciéon
auxiliar hasta alcanzar el punto exacto de reposo PTP HOME. Los puntos PTP P4 y
PTP P5 son exactamente el punto home situado por encima y por debajo del
mismo, de esta manera cada vez que el robot haga este gesto, le indicara
visualmente al operador que se ha alcanzado la posicidén solicitada.

Seguidamente se continuara con el proceso desde el cual fue llamado
coi_sgrd ().

Documento: Instalacion de Robot Paletizado Fecha de creacion: 04/10/2009 11:38
Pagina 149 de 265



Proyecto

ROBITEK'sVstem PROYECTO FIN DE CARRERA 3§ N

Documento

Dpto.Robotica Instalacion de Robot Paletizado. mmmm

I

DEF Mantenimiento()

<

4

Subprograma
Coi_sgrd ()

1

PTP HOME

N

S

n

PTP P1
PTP P2
PTP P3

PTP MANTENIMIENTO

)

. Entrada

WAIT registro_1 datos XBT
LIBERAR? < DATO_1
DATO 4

SI-> registro_1=3

PTP P5
v
Subprograma
Coi_sgrd ()
PTP HOME
NO
SI
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El subprograma de mantenimiento es un sencillo grafo al que tienen acceso
los programas principales de paletizado. El robot se sitla en un punto de acceso
donde el operador de mantenimiento tiene la posibilidad de verificar el estado de
los componentes de la garra.

Lo primero que se ejecuta por seguridad es el subproceso coi_sgrd () para
colocar al robot en un punto seguro dependiendo de la situacién del eje principal.
Una vez situado el robot en su posicion de HOME, el robot se movera a velocidad
reducida hasta un punto de acceso dentro de la periferia.

El robot se detendra y permanecerd en dicha posicion hasta que no
liberemos desde el terminal XBT. Durante este tiempo el personal cualificado podra
entrar al recinto, saltando las seguridades de la maquina para poder trabajar de
forma segura.

Una vez finalizados los trabajos de verificacion, habrd que rearmar
nuevamente las seguridades de la instalacidon, y una vez puesta en marcha
procederemos a liberar desde el XBT.

Después de liberado, el robot se situard nuevamente en su posicion HOME, y
continuara con el proceso desde el que fue llamado.
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Subprograma
Coi_sgrd ()

DEF mosaico_3()
DEF mosaico_4()

Definicién Subprogramas
EXT zona_1/11/111 ()

u

$0OUT[6] = true

«—>»\ DEF mosaico_5() EXT zona_2/22/222 ()
EXT mantenimiento ()
< EXT home ()
v EXT coi_sgrd ()
Subprograma
» Coi_sgrd ()
PTP HOME
NO
SI
$0OUT[21] =
false -> fuera
de home()
/ pulse ($out[17],true,2) \
pulse ($out[19],true,2)
v $timer[1]=0
Reset saco_1=1
Mordaza. saco_2=1
Inici;Iiz:cién > base_data[3]=base_data[1]
variables base_data[4]=base_data[2]
$out[30]=false
Bucle LOOP \ /
5
RUN?
$OUT[6]
Fin LINEA_1 $out[10]
Fin LINEA_2 $out[11]
Inicializo Variables saco
Inicializo bases
$out[25]=false
S Restos? SI
> $0OUT[25]
NO
> mantenim P SI
- H , -
SI registro_1=2 lento?
NO Entrada
Liberacion datos XBT
> registro_1 DATO_1
DATO 4
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> Permiso

- p ZONA_1?
‘ END

> Permiso

h SI ZONA_2?
‘ END

Home? registro_1 Entrada
< datos XBT
SI registro_1=1 DATO_1
. L DATO 4
‘ Liberacion
NO Salida
MOSAICO_3
/4/5?
ENDIF
ENDLOOP
Subprograma
» Coi_sgrd ()
PTP HOME
NO
SI
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Los programas principales, son exactamente iguales cambiando los
subprocesos de zona. Por lo tanto tendremos:

Zona_111 ()-> Paletizado en la linea 1.
« MOSAICO_3()
Zona_222 ()-> Paletizado en la linea 2.

Zona_11 ()-> Paletizado en la linea 1.
« MOSAICO_4()
Zona_22 ()-> Paletizado en la linea 2.

Zona_1 ()-> Paletizado en la linea 1.
« MOSAICO_5()
Zona_2 ()-> Paletizado en la linea 2.

Una vez que el proceso es llamado desde el cell.src, lo primero que se
ejecuta es el punto seguro de trayectoria por medio de coi_sgrd () donde si el
robot ya se encuentra en el punto HOME, se le notificara al operario mediante los
movimientos arriba y abajo.

Seguidamente, y antes de iniciar el bucle de ejecucion ciclico, se hace
un reset de las variables de programa y de la mordaza esto es:

- $out[21]=false-> Al no estar dentro del subproceso HOME
Para asegurar el estado de reposo de la mordaza.

- pulse ($out[17],true,2) -> Apertura de las manos de la garra.
- pulse ($out[19],true,2) -> Apertura de los dedos de la garra.

- $timer[1]=0-> Puesta a cero del temporizador para el defecto de la mordaza.
- saco_1=1-> Inicializacion de la variable de posicién para la linea_1.

- saco_2=1-> Inicializacion de la variable de posicién para la linea_2.

- base_data[3]=base_data[1]-> Inicializacion de la base en la linea_1.

- base_data[4]=base_data[2]-> Inicializacion de la base en la linea_2.

- $out[30]=false-> Reset de |la marca de simultaneidad de lineas.

Después de reinicializadas las sefales que entraran en juego en el
proceso de paletizado, se entra en un bucle de ejecucion infinita, en el que
permaneceremos hasta que se cumplan las condiciones necesarias para el cambio
de programa de paletizado. Dentro de este bucle se evaltan por orden descendente
los siguientes procesos:

1. Comprobacién del estado RUN de programa.

Con el programa de paletizado en marcha, el KRC pone a true la
variable de sistema automatico externo APPL_RUN -> $OUT[6] para notificarselo
al PLC, y asi seguir con lo establecido en el programa del PLC. En algunas
circunstancias es posible que el propio sistema no mantenga esta sefal a true por
posibles conflictos, reinicio inesperados o que el propio operador la haya forzado a
false. Para asegurarnos del correcto funcionamiento de esta sefial se evalla su
estado true o false, y en caso de no encontrarse a true una vez habilitado el
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movimiento; esto es MOVE_ENABLE->$IN[7]=true vy con el selector en modo
automatico externo, se forzara a su estado true por programa. En caso de que su
estado sea el correcto se continGia con el siguiente proceso.

2. Comprobacion de la seiial de RESTOS.

En cada ciclo dentro del bucle y antes de comprobar los procesos de
zona_1 y zona_2, se comprueba si la sefal de restos ha sido accionada mediante el
valor $OUT[25] que escribe el programa multitarea submit.

Si esta sefial ha sido accionada entraremos en la condicién IF, donde
se finaliza palet en ambas lineas y se resetean las variables de paletizado y bases
de referencia de los palet’s. Al cabo de un tiempo de espera establecido en tres
segundos. El PLC quitard permiso de descarga en ambas lineas hasta que no se
pongan unos palet’s nuevos, mientras tanto la linea de programa pondra a false la
seflal $OUT[25] dejandola libre para una nueva evaluacidon de la sefal de restos en
caso de producirse y continuara con su ejecucion ciclica dentro del bucle.

Después terminada la rama condicional IF de los restos, o si estos no
se han cumplido, se continlia con el siguiente proceso.

3. Comprobacion del estado ir a Mantenimiento.

La condicién para entrar en el subproceso de mantenimiento, depende
Unica y exclusivamente de la orden generada desde el terminal XBT. Esta orden
puede ser ejecutada en cualquier momento del programa. Lo Unico a tener en
cuenta es que si generamos esta orden desde el XBT, en el momento que el robot
estd ejecutando movimientos de dejada de saco dentro de zona_1() o de zona_2
(), es posible que cuando el robot salga de la zona y vuelva a ver la condicién IF de
entrada a mantenimiento, el PLC; que sdélo mantiene un tiempo las sefiales
$IN[17],9IN[18],$IN[19] y $IN[20], ya habra puesto estas sefiales a false por
lo que no entrariamos dentro de la condicidon. Lo mejor para ejecutar el proceso de
mantenimiento, es que la linea de programa del KRC se mantenga dentro del bucle
principal, para lo que podemos cancelar los permisos de entrada a las zonas
mediante los selectores, o evitamos la entrada de sacos en los rodillos de
alimentacién para que no haya permiso de carga, de este modo el robot se
mantendra parado esperando alguna orden y en cuanto ejecutemos la orden desde
el terminal se cumpliran las sefiales poniendo la variable registro_1 que adquirira
el valor 2" entrando dentro del proceso de mantenimiento.

Liberado el robot de su estado de mantenimiento desde el XBT, o si ho
se cumple la condicion de entrada en mantenimiento, el programa continla con la
siguiente evaluacion.

4. Entrada a zona de paletizado en LINEA-1.

La condicién para entrar en el subproceso Zona_1 (), Zona_11() o
Zona_111() dependiendo del programa de paletizado que se este ejecutando. Es
la siguiente:

- $out[25]==false-> La sefial de restos no debe estar activada por seguridad.
- $in[11]==true-> El PLC debe dar Permiso de carga.

- $in[13]==true-> El PLC debe dar permiso de descarga en la linea 1.

- $out[30]==false-> La sefial simultaneidad de lineas ha de estar desactivada.
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Si esto se cumple, el robot entrard en la zona de paletizado. Cada vez que
se entra en la zona de paletizado, se recoge un saco de los rodillos de entrada y se
deposita en el palet correspondiente incrementando la variable saco_1, de manera
que la préoxima vez que entre dentro de la zona el saco lo dejara en la siguiente
posicidon en el palet.

Finalizada las acciones de recogida del saco y dejada en el palet, o en el

caso de que no se cumplieran las condiciones anteriores, se procede a continuar
con el siguiente proceso en ejecucion dentro del bucle.

5. Entrada a zona de paletizado en LINEA-1.

La condicién para entrar en el subproceso Zona_2 (), Zona_22() o
Zona_222() dependiendo del programa de paletizado que se este ejecutando. Es
la siguiente:

- $out[25]==false-> La sefal de restos no debe estar activada por seguridad.
- $in[11]==true-> El PLC debe dar Permiso de carga.

- $in[14]==true-> El PLC debe dar permiso de descarga en la linea 2.

- $out[30]==true-> La senal simultaneidad de lineas ha de estar activada.

Si esto se cumple, el robot entrard en la zona de paletizado. Al igual que en
el caso anterior se recoge un saco de los rodillos de entrada y se deposita en el
palet correspondiente incrementando la variable saco_2, de manera que la proxima
vez que entre dentro de la zona el saco lo dejarad en la siguiente posicion en el
palet.

Finalizada las acciones de recogida del saco y dejada en el palet, o en el
caso de que no se cumplieran las condiciones anteriores, se procede a continuar
con el siguiente proceso en ejecucion dentro del bucle.

6. Entrada a HOME para solicitud de cambio de alturas o de Programa.

La entrada a Home, la realizaremos cada vez que queramos cambiar el
mosaico de paletizado, o sin cambiar el programa de paletizado pero modificando la
altura maxima a paletizar. Sera por tanto como venimos comentando, que las
lineas de paletizado estén vacias, esto es necesario bien para que se empiece el
nuevo mosaico desde la primera altura, o bien para no descuadrar la posicidén de los
sacos y cambiar las altura del mismo programa de paletizado. La condicién sera por
lo tanto la siguiente:

-$in[17]==false

-$in[18]==false

-$in[19]==true Orden de ir a HOME desde el terminal XBT.
-$in[20]==false

-registro_1==

-saco_1<2

-saco_2<2

Las variables de posicidén de saco saco_1<2 y saco_2<?2 indica que su valor
solamente puede ser cero o uno, de manera que esto indica que el palet esta vacio.
Bien por una finalizacién de palet, o bien por el accionamiento de restos, de manera
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que siempre sera preciso sacarlo y generar un nuevo palet mediante los
procedimientos establecidos.

La entrada a HOME se realiza como ultimo proceso del bucle de ejecucion,
de manera que si al salir de HOME hemos cambiado la variable PROGRAM, no
coincidiendo con el programa en ejecucidon actual, se saldra del bucle mediante la
funcion EXIT , no volviendo a paletizar en las zonas correspondientes al mosaico
actual. A parte de tener en cuenta el cambio de programa en la salida condicional
del bucle, se precisara que no entren sacos en los rodillos de alimentacion; es decir,
no tener permiso de carga.

Una finalizado el bucle, se vuelve a ejecutar una coincidencia de trayectoria,
de manera que cuando el robot ejecute los movimientos arriba y abajo del Home,
indicara al operario que este ha salido del programa actual y a entrado en el nuevo.
En este momento se admitird nuevamente la entrada de palet’s pero no tendremos
permiso de descarga hasta que el operario quite los palet’s finalizados con el
mosaico anterior.
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DEF zona_1()

DEF zona_2()

v

Alt_incr_1=190
$OUT[30]=true

v

subprograma
coger_1/2 () [¢—»

PTP encima del palet

Saco_1/2?
1,11,21,31,41

PTP P1 Posicion 1 Capa_1
Abrir Dedos

Saco_1/2?
6,16,26,36,46

Posicion 1 Capa_2 PTP P6
Abrir Dedos

Saco_1/2?
2,12,22,32,42

PTP P2 Posicion 2 Capa_1
Abrir Dedos
Y A 4
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Posicion 2 Capa_2

Saco_1/2?
7,17,27,37,47

PTP P7
Abrir Dedos

Saco_1/2?
3,13,23,33,43

PTP P3
Abrir Dedos

Posicién 3 Capa_1

Saco_1/2?
8,18,28,38,48

Posicion 3 Capa_2

PTP P8
Abrir Dedos

Saco_1/2?
4,14,24,34,44

PTP P4
Abrir Dedos

Posicién 4 Capa_1
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Posicion 4 Capa_2

NO

Saco_1/2?
9,19,29,39,49

PTP P9
Abrir Dedos

Saco_1/2?
5,15,25,35,45

PTP P5
Abrir Dedos

Posiciéon 5 Capa_1

Y

Base_data[3/4].z=base_data[3/4].z+alt_incr_1+altura_1

Y

Posicion 5 Capa_2

Saco_1/2?

10,20,30,40,50

ls:

PTP P10
Abrir Dedos

Base_data[3/4].z=base_data[3/4].z+alt_incr_1+altura_1

NO

Saco_1/2 =
Sacos_1/2?

SI

A
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]

v

Fin Palet L1/L2
Saco_1=0
Base datal3/41=base datal1/2]

A

4

P Saco_
Saco_1/2 + 1

1/2 =

A

4

Abrir Manos
Posicion de recogida

Desdos abiertos?
Manos abiertas?

A4

$Timer_Stop[1]=false

$Timer_Stop[1]=true
$Timer[1]=0
A 4
END
$Timer[1]
>
4000?

XBT

A 4

Defecto
Mordaza
$0OUT[12]

A

Rearme
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Zona_1 () es el programa de paletizado con mosaico de cinco sacos
en la linea 1 y Zona_2 () el de la linea 2 que es exactamente idéntico cambiando
la variable de posicion de saco, fin de palet, etc. Pero funcionalmente son idénticos,
por lo que se explican ambos diagramas en conjunto. Centrandonos en zona_1/2()
que sera llamado desde el bucle infinito del programa principal MOSAICO_5.

e« Zona_1/2 () => Zona_1() o Zona_2 ().

» Saco_1/2 => Saco_1 o Saco_2.

e Sacos_1/2 => Sacos_1 o Sacos_2.

- base_data[3/4] => base_data[3] o base_data[4].
« coger_1/2 () => coger_1 () o coger_2 ().

Lo primero que se hace en estos procesos, es asignar un valor a la variable
alt_incr_1 del archivo config.dat, para el caso que nos ocupa alt_incr_1=190 en
milimetros serd la altura base a incrementar en la coordenada Z de la base
relacionada al palet; base_data[3] para la linea 1 y base_data[4] para la linea
2, por cada altura completada.

Seguidamente se ejecuta el subproceso coger_1 () o coger_2 (). Mediante
la ejecucion de este subprograma, el robot ejecuta las trayectorias que van desde
la mesa de rodillos hasta un punto situado encima del palet de la linea 1, y a partir
del cual se posiciona el saco en el palet.

Como hemos visto en apartados anteriores, para el mosaico de 5 sacos por
altura, existen 2 capas diferentes; esto significa, que tendremos 10 posiciones
diferentes de sacos a partir de las cuales se iran repitiendo con el incremento en Z
correspondiente. Si vemos un ejemplo para la capa 1 del mosaico de 5 sacos, cada
saco tiene una posicion que seria la siguiente:

Pto del Robot encima del palet

El primer saco seria la posicion saco_1/2
=1 y se dejaria en punto PTP P1, el saco 2
ocuparia la posicion saco_1/2 = 2 y se dejaria en
la posicion PTP 2, asi hasta completar las diez
posiciones de saco distintas que presenta el palet.

Una vez posicionados los diez primeros sacos, el saco niUmero once que
ocupara la posicién saco_1/2 = 11 correspondera con el saco n° 1 de la altura 3,
y por lo tanto su punto de dejada sera el mismo que el punto PTP P1 de la altura
uno. Cada cinco sacos tendremos que incrementar el valor constante alt_incr_1,
esto serda como veremos, en los sacos multiplos de 5; es decir saco_1/2=
5,10,15,20,25 y asi hasta el final del palet. De esta manera vemos que los procesos
de zonas se componen de condiciones IF dependientes de la variable de posicion
saco_1 o saco_2 la cual se ira incrementando por cada saco dejado en el palet.
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Una vez que el robot esta posicionado encima del palet con el saco entre sus
garras, se evalla el valor de la variable saco_1/2, de manera que solamente se
ejecutara la condicion IF correspondiente a este valor. Para posicionar un saco el
robot ejecutara el punto PTP (referenciado a la base_data[3] en lalinea 1 o
base_data[4] en la linea 2) para posicionarse justo encima de donde debe
soltarse el saco, seguidamente antes de abrir los dedos del robot se hara un
movimiento relativo en Z de manera lineal a la posicién PTP anterior.

Soltado el saco en la posicién correspondiente, esperaremos el tiempo que
asegura la retirada del robot sin peligro de llevarse el saco que se encuentra en
caida. Si el saco depositado es un multiplo de 5, se incrementara la base del palet,
con la constante de altura y el valor configurado a través del XBT.

Después de evaluadas las posiciones de saco, se comprobara si el palet esta
completo. Esto se hace mediante la igualdad saco_1/2 == sacos_1/2, de
manera que si el valor de la variable saco_1/2 coincide con el valor de sacos totales
a paletizar sacos_1/2 se generara la sefial de final de palet y se iniciara la variable
saco_1/2 = 0. Se igualarda Base_data[3] = base_data[1] o Base_data[4] =
base_data[2] de manera que el valor de Z que se ha ido incrementado adquiere
el valor de la variable Z de base_data[1] o base_data[2] , que no se modifica
en ningdn momento y que guarda las coordenadas iniciales de base_data[3] y
base_data[4] respectivamente en el config.dat.

Por ultimo se incrementa el valor de saco_1/2, de esta manera en el caso
de que se finalice el palet, la variable saco_1/2 adquirird el valor minimo de uno,
de manera que para el siguiente palet saco_1/2 = 1 y entrarad en la posicion de
saco correspondiente.

Las siguientes acciones posicionar el robot nuevamente en la zona de
recogida de saco, esto se hace a la vez que se abren las manos en trayectoria
mediante la funcion SYN PULSE.

El proceso finalizara con el bucle de ejecucién para comprobar el estado de
reposo de la mordaza, y no se saldra de este bucle hasta que los dos detectores
magnéticos envian las sefales correspondientes para el reposo.
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(DEF zona_1 1/22(D

v

Alt_incr_1=200
$OUT[30]=true

v

subprograma
coger_1/2 () [¢—»

PTP encima del palet

Saco_1/2?
1,9,17,25,33

Abrir Dedos

PTP P1 Posicion 1 Capa_1

Saco_1/2?
5,13,21,29,37

Posicion 1 Capa_2 PTP P5
Abrir Dedos

Saco_1/2?
3,11,19,27,35

Abrir Dedos

PTP P2 Posicion 2 Capa_1
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Saco_1/2?
7,15,23,31,39

Posicion 2 Capa_2

PTP P6
Abrir Dedos

Saco_1/2?
2,10,18,26,34

PTP P3
Abrir Dedos

Posicién 3 Capa_1

Saco_1/2?
6,14,22,30,38

Posicion 3 Capa_2

PTP P7
Abrir Dedos

NO

Saco_1/2?
4,12,20,28,36

PTP P4
Abrir Dedos

Posicién 4 Capa_1

v

Base_data[3/4].z=base_data[3/4].z+alt_incr_1+altura_1

\ 4

L

\ 4

L
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Saco_1/2? NO

8,16,24,32,40

SI

Posicion 4 Capa_2

PTP P8
Abrir Dedos

A\

Base_data[3/4].z=base_data[3/4].z+alt_incr_1+altura_1

NO

l

Saco_1/2 =

A

Sacos_1/2?

[ s

Fin Palet L1/L2
Saco_1/2=0
Base datal3/41=base datal1/21

A 4
Saco_1/2 =

f Saco__:l./2 +1

v

Abrir Manos
Posicion de recogida

Desdos abiertos?
Manos abiertas?

A

y

$Timer_Stop[1]=false

$Timer_Stop[1]=true

SI

Timer[1]=0 XBT
$ [1] $Timer[1]
>
4000?

Y Defecto
<+— END Mordaza
$0OUT[12]

< |
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DEF zona_111()
< > DEF zona_222()

v

Alt_incr_1=165
$OUT[30]=true

v

subprograma
coger_1/2 () [¢—»

PTP encima del palet

Posicién 1 Capa_1

PTP P1
Abrir Dedos

Saco_1/2?
4,16,28

Posiciéon 1 Capa_2 PTP P4
Abrir Dedos

Saco_1/2?
7,19,31

Posicion 1 Capa_3

PTP P7
Abrir Dedos
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Saco_1/2?
10,22,34

Posicion 1 Capa_4 PTP P10
Abrir Dedos

Saco_1/2?
2,14,26

Posicién 2 Capa_1

PTP P2
Abrir Dedos

Saco_1/?
5,17,29

Posicion 2 Capa_2 PTP P5
Abrir Dedos

Saco_1/?
8,20,32

Posicion 2 Capa_3

PTP P2
Abrir Dedos
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SI

Posicion 2 Capa_4 PTP P5
Abrir Dedos

NO

SI

PTP P3 Posicion 3 Capa_1

Abrir Dedos

v
Base_data[3/4].z=base_data[3/4].z+alt_incr_1+altura_1

Saco_1/2?
6,18,30

Posicion 3 Capa_2 PTP P6
Abrir Dedos

l

Base_data[3/4].z=base_data[3/4].z+alt_incr_1+altura_1

Saco_1/2?
9,21,33
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] ]

v

PTP P3 Posicion 3 Capa_3
Abrir Dedos

v
Base_data[3/4].z=base_data[3/4].z+alt_incr_1+altura_1

Saco_1/2?
12,24,36

ls:

— PTP P6
Posicion 3 Capa_4 Abrir Dedos

Base_data[3/4].z=base_data[3/4].z+alt_incr_1+altura_1

Saco_1/2 =
Sacos_1/2?

Fin Palet L1/L2
Saco_1/2=0
Base datal3/41=base datal1/21

l

Saco_1/2 =
Saco_1/2 + 1

A 4

v

Abrir Manos
Posicion de recogida

\ 4

u
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Desdos abiertos?
Manos abiertas?

A 4

$Timer_Stop[1]=true

$Timer_Stop[1]=false

$Timer[1]=0
h 4
END
$Timer[1]
>
4000?

XBT

v
Defecto

Mordaza
$0OUT[12]

A
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DEF coger_1()

DEF coger_2()

v

PTP P5
PTP P6 recogida

A 4

Subprograma Pulse ($0OUT[18],true,2)
cerrar() Pulse ($OUTI201.true.2)

Wait
0.6 seg

SI

PTP P5
PTP P8
PTP P9

PUNTO ENCIMA DEL PALET

END

Los procesos coger_1 y coger_2, posicionan el robot a la entrada del saco
mediante movimientos de velocidad reducida. Una vez posicionado se activaran las
salidas para las electrovalvulas de cierre de dedos y manos mediante un pulso
mantenido de dos segundos, suficiente para la activacion de las bobinas de cierre.

Por ultimo se espera 0.6 seg para asegurar el cierre y se posiciona el robot a
la altura del palet de la zona correspondiente.
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En este apartado del proyecto, detallaremos los procesos llevados a cabo en
el programa del autémata, finalizando asi toda la parte software y funcional de la
instalacion.

En este caso basaremos el siguiente capitulo en una breve descripcion de
las variables empleadas, pues su entendimiento nos ayudaran conceptualmente
para comprender las diferentes secciones que forman el programa.

Distinguimos en este caso las diferentes variables empleadas en el
programa; siendo estas, entradas y salidas fisicas, marca de memoria tipo bit,
palabras de memoria, y por ultimo los temporizadores usados, aunque estas tres
Gltimas clases estaran referenciadas a la explicacidon ldgica de cada una de las
entradas y salidas.

En el autémata distinguimos tres modulos de estradas de 16 bit’s
conectados por medio de los mddulos 10BO integrados en el armario eléctrico.
Cada una de las entradas y salidas se describe con su nomenclatura habitual, junto
con nombre de la misma, que aparecera en el programa y el comentario
descriptivo.

* 9]I1.0-> Di_boton_paro-> Botdén paro instalacion.

Esta entrada corresponde con el pulsador de paro del armario eléctrico,
empleado en la seccion de marcha general, detectaremos mediante flanco de
bajada su accionamiento para desactivar la marca de memoria %M1 (marcha
general).

+ 9I1.1-> Di_boton_marcha ->Boton marcha instalacion.

Como en el caso anterior, este pulsador situado en el exterior del armario
eléctrico activara mediante flanco positivo la marca de marcha general %M1, y una
vez puesta en marcha la periferia, mediante deteccion de flanco de bajada daremos
marcha al robot mediante la marca de memoria %M4.

*+ 9%I1.3-> Di_boton_reset_alarmas-> Boton reset alarmas.

Este pulsador corresponde con el rearme de la instalacion, y este sera usado
para rearmar el médulo de seguridades del armario y la marca de seguridades del
robot % M5 (mediante flanco negativo) una vez no existan mensajes por confirmar
en la KCP. También se empleard para rearmar el defecto de mordaza en caso de
producirse.

*+ 9I1.4-> Di_seguridades -> Entrada modulo de seguridades.
+ 9%I1.5-> Di_presion_aire-> Entrada presion de aire de la maquina.
+ 9I1.6-> Di_serie_termicos-> Serie de los térmicos de la instalacion.
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Estas tres sefiales de entrada, se utilizan conjuntamente para activar las
seguridades generales a nivel de programa, declarada a través de la marca %MO0
necesaria para que todo pueda ponerse en marcha.

Individualmente se utilizan para activar el defecto en el Terminal XBT, de
manera que visualizaremos el estado de los térmicos, del presostato y del modulo
de seguridad con estas tres sefiales.

La entrada %1I1.4 ;sefal llevada a través de unos de los reles de mando
que indica el estado activado del moddulo de seguridades, se utilizara también para
desactivar la marca %M5 de seguridad general del robot. De manera que se
precisara posteriormente rearmar sus accionamientos y confirmar los mensajes de
estado del KCP.

« 9I1.9-> Di_presencia_palet_lleno_l1-> Presencia de palet lleno en
la linea 1.

» 90I1.10->Di_presencia_palet_lleno_l2->Presencia de palet lleno en
la linea 2.

Las sefales de presencia de palet lleno, nos indican con su estado la
existencia de sacos en los palet’s. Esta sefial sera usada en la seccién de permisos,
como seguridad para que no se active el permiso de descarga en cada una de las
lineas cada vez que ponemos un palet nuevo. De esta manera si hay presencia en
el palet cuando se ha producido un cambio de palet, la sefial o pulsador de palet
nuevo no habilitara el permiso de descarga en la linea hasta que se detecte que se
encuentra vacio.

« 9I1.11-> Di_celula_recogida_saco-> Célula de mesa de recogida de
saco.

La sefial de recogida de saco, representa la fotocélula de presencia de saco
en los rodillos de alimentacion. Por lo tanto mediante esta sefal se determinara los
siguientes estados:

1. Su estado libre, permitira que la cinta de entrada se encuentre
permanentemente en marcha en funcion de %M1.

2. La senal filtrada de esta célula %M8 mediante temporizador %TM2
utilizado en la seccién de recogida de saco, desactiva la marcha de los
rodillos de alimentacién, indicando asi la llegada del saco a su posicién
de recogida.

3. Su presencia junto con la cinta de entrada, activa la sefial de
saturacion, y por lo tanto el paro de la cinta de entrada de sacos del
cliente Piensos O “Couto.

4. Mediante la deteccion de flancos positivos, incrementamos el contador
de sacos de entrada que podemos visualizar desde el terminal XBT.

+ 0%I1.12-> Di_entrada_saco_saturacion-> Célula de la cinta de
entrada del saco para conseguir saturacion.

Esta sefial representa la presencia en la cinta de saturacion. Mientras este
libre de obstaculo, dicha cinta se encontrard en marcha siempre que lo este la
instalacion %M1. Asi mismo si pondra en marcha la cinta de recogida de saco
hasta que %]1I1.11 detecte su presencia.

Documento: Instalacion de Robot Paletizado Fecha de creacion: 04/10/2009 11:38
Pagina 174 de 265




Proyecto

ROBITEK'sVstem PROYECTO FIN DE CARRERA sﬁ(

Documento

2 |
Dpto.Robética Instalacién de Robot Paletizado. K|u|K/A|

« 95I1.13-> Di_robot_no_actua_Il1-> El robot no paletiza en la linea
de paletizado 1.

« 95I1.14-> Di_robot_no_actua_Il2 ->El robot no paletiza en la linea
de paletizado 2.

Mediante los selectores para bloquear el paletizado de las lineas, activamos
estas sefiales de mando. Estas sefiales se evallan con légica negada bloqueando
directamente los permisos de descarga, en los palet’s. Asi mismo y cada vez que
se requiera un palet nuevo en la linea, serda necesario evaluar esta sefial
previamente, a la vez que se desactivan las barreras de seguridad, de manera que
no pueda iniciarse un palet nuevo hasta que se encuentre en su estado de permiso.

* 9%0I1.15-> Di_boton_palet_nuvo_Il1->Palet nuevo puesto en la zona
de paletizado.

« 09pI3.0-> Di_boton_palet_nuevo_Il2-> palet nuevo colocado en la
zona de paletizado esta vacio

Las sefiales de palet nuevo, se accionan también desde el armario eléctrico
de control, y sera la ultima condicion necesaria para volver a activar el permiso de
descarga del palet nuevo. De esta manera el cambio e inicio del palet nuevo se
producird en las siguientes condiciones:

. La instalacién estd en marcha. %oM1.

El palet situado se encuentra vacio.

El selector de bloqueo de linea se encuentra activado.
Hubo notificacidn previa de palet terminado.

. El pulsador de palet nuevo es accionado.

UhWNKH

De esta manera se activara la condicién previa para obtener el permiso de
descarga mediante la marca de memoria %M42.

El permiso de descarga se producird nuevamente en cuanto volvamos a
habilitar la linea de paletizado mediante el selector.

« 9I3.1-> Di_presencia_rodillo.

La presencia de rodillo filtrada mediante la memoria %M9 y a través del
temporizador %TM1 activara la bobina electromagnética para la bajada del rodillo
prensa. Este cilindro permanecera abajo durante el paso del saco, y mientras %M1
y dicha sefial permanezcan activas.

*+ 9%01I13.2-> Di_paro_saturacion.

La senal para el paro de saturacion, activara un relé con terminal libre de
potencial, que desactivara la cinta del cliente en caso de saturacion de sacos. Esta
condicion se producira si hay presencia en los rodillos de recogida, y hay presencia
en esta sefial. De esta manera sin ser necesario evaluar el paro de la cinta de
saturacion, el saco se detendra antes del vuelca sacos, no produciendo una nueva
entrada a la cinta de saturacién.

* 9%01I3.3-> Dr_dentro_de_home-> Si estoy dentro del HOME se puede
cambiar el mosaico
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El PLC es informado del estado dentro de HOME del robot, mediante %1I13.3.
Esta sefial serd usada por el PLC Unica y exclusivamente para enviar el valor de
programa marcado desde el terminal XBT a través de los bit's PGNO_BIT para el
cambio de mosaico. Sera la condicidn necesaria para igualar las palabras de estado
%MW1 y %MW18 cada vez que enviemos el dato de programa desde el XBT la
cual activara la variable %0MW20:X0.

OPERATE.

g_cambiar
|_tipe_mosaic Dr_dentro_
o _home
%MW20:X0 %I3.3

| ‘ | Programa_magelis:=Mag_mosaico
—{ | ‘ | %MW 18:=%MW1

Programa_
agelis_bit_1
%MW 18:X0

Do_r_pgno_b
it 1
%Q6.0

-

Programa_m
agelis_bit_2
MW 18:X1

()

Do_r_pgno_b
it 2
%Q6.1

= O

Programa_m Do_r_pgno_bj
agelis_bit_3 it3
%MW 18:X2 %Q6.2

- -

Una vez que el valor del programa es guardado en la variable %0MW118 se
enviara a través de los tres primeros bits los datos al robot, mediante los bit’s
PGNO_BIT.

Dentro de los modulos de entrada 5 y salida 6 nos encontramos la Interface
de comunicaciones con el robot, es por ello por lo que se generara un capitulo a
parte para estas sefiales, en donde se detallard expresamente estos procesos, y
analizaremos por separado el resto de sefales de ambos modulos que no se
encuentran integrados en la seccion de programa del automatico externo.

* 9I5.9-> Di_palet_terminado_lI1.
*+ 90I5.10-> Di_palet_terminado_|2.

La sefiales de palet terminado, se encuentran cableadas directamente desde
las salidas beckhoff correspondientes. A través de (%I5.9) y (%I5.10) el robot
indicara al PLC mediante pulsos mantenidos de dos segundos de esta sefial, que el
palet se ha finalizado en la correspondiente linea. Una vez recibida la sefial, se
activard en la seccion de permisos una marca auxiliar (%M42) o (%M43)
desactivandose asi los permisos de descarga hasta que no se desarrolle el
procedimiento de palet nuevo mencionado anteriormente.
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Aux_permiso

Instalacion/e Di_palet_ter _dejar_saco_

n_march, minado_I1 1
%ol %eM42
4{ s >7
Aux_permiso
Di_robot no_ _dejar_saco_ Seguridades Do_permiso_
actua_I1 " _activadas  descarga_|1
%I1.13 Y42 FMO %Q4.0
d V<
Di_presencia Aux_permiso Aux_permiso
| palet_lleno_ Di_robot no_ Di_boton_pal _dejar_saco_ _dejar_saco_
I actua 1 et_nuvo 11 11 "
%l1.9 %I1.13 Yl1.15 YoM42 %M42

| — i -

Para el caso de producirse un palet terminado en la linea 1, se desactivara
%Q4.0 de permiso de descarga.
* 09pI5.11-> Di_defecto_mordaza.

Sefal activada por el KRC, para indicar el defecto de reposo de la mordaza.

Di_defecto_ Defecto_mor
mordaza daza
%I15.11 %MW 119:X3

| &y

Di_boton_res Defecto_mor
et_alarmas daza
%l 1.3 %MW 119:X3

- 3S

Dicho defecto sélo podra desactivarse Unica y exclusivamente con el
pulsador de reset del armario eléctrico, una vez que el operario haya visualizado el
mensaje en el terminal XBT.

* 9%0Q6.10 -> Do_r_permiso_carga.

El permiso de descarga sera también condicién necesaria e indispensable
para entrar en las zonas de paletizado Zona_1() o Zona_2(). De esta manera,
estando la instalacion en marcha, una vez que ha llegado el saco a la presencia de
los rodillos de recogida, se activara el permiso de carga siempre y cuando haya
algun permiso de descarga.

Instalacion_e Filtrado_cel_ Do_permiso_ Seguridades Do_r_permis
n_marcha recogida descarga_I1 _activadas o_carga
%M1 %M8 %Q4.0 Y%MO %Q6.10

H ] 5

0_permiso_
escarga_|2
%Q4.1
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Para la comunicacion con el robot, se reserva el modulo de entradas nimero
5 y el médulo de salidas niumero 6, que componen las sefiales necesarias para la
Interface con el robot mediante automatico externo, ver para ello los capitulos
correspondientes para esta Interface. La seccidon dedicada al automatico externo se
encuentra estructurada segun el diagrama de sefiales adjunto en el capitulo
relacionado con este apartado, empezando por la confirmacion y activacion de los
accionamientos del robot, para pasar después a la comunicacién y run del

programa a ejecutar.

Se representara a continuacién el diagrama de estados para esta seccién del
programa, detallando posteriormente cada uno de sus procesos de acuerdo con el
diagrama de sefiales visto en la seccién del automatico externo.

(Robot_a uto_exteD

Seguridades %MO0?
Marcha %M1?

%TM25>800
Pery_rdy?
%1I15.0

%TM26

Pulse Drives_On [

RESET
Drives_ON (%Q6.8)
Drives_OFF (%Q6.9)
Marcha Robot (%M4)

A

» Rearme robot %M5
Y
%M5?
Drives_Off =
SI

Marcha robot % M4

NO

RESET
Conf_Mess (%Q6.7)
Ext_Start (%Q6.5)
Pgno_Parity (%Q6.3)
Pgno_Valid (%Q6.4)

A

%M4?
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] ]

SI

A 4
Habt.Movimiento %Q6.6

Segd. %]I1.4?
Alarm_Stop?
%M4?

Move Enable

Stop_Mess?
%]I15.2

Segd. %1I1.4?
Alarm_Stop?
%M4?

Pulse %TM27
Conf_Mess %Q6.7 |
Pulse %TM28
EXT_STAR %Q6.5 [

Pro_act%1I5.3
Pno_req%]154

Segd. %]I1.4?
Alarm_Stop?
%M4?

Peticion de Programa
% M6

A

%TM29>
20

Pulse %TM29
pgno_parity %Q6.3 [
Pulse %TM30
pgno_valid %Q6.3 [

Segd. %]I1.4?
Alarm_Stop?
%M4?

RESET
Pgno_parity (%Q6.3)
Pno_valid (%Q6.4)

%TM31>30
Pgno_req =0
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Lo primero que observamos en el diagrama, es la dependencia de las marcas
de estado de marcha y seguridad general de la instalacidn, pues si este apartado no
se encuentra OK, no podria funcionar nada.

En la primera parte del programa, se establecera la marca de memoria que
representan el rearme del robot % M5 serad necesario por lo tanto que no exista
ninguna alarma en el brazo robot alarm_stop-> (%I5.6) para rearmar y poder
hacer a continuacion la marcha general del robot, %M4 tendra que estar activada
para que el resto de sefiales se procesen acuerdo al funcionamiento establecido.

Para la activacion de la marcha del robot (%M4) se tendra en cuenta:

1. %MO-> Las seguridades de la instalacién tendran que estar OK.

2. %M1-> La marcha general tendra que estar activada.

3. %I5.8->modo_aut_externo-> El modo de funcionamiento del robot
tendra que estar establecido en automatico externo.

4. %M5-> Las seguridades del robot tendran que estar activadas.

Cumplidas estas condiciones, mediante el flanco de bajada del pulsador de
marcha general %]I1.1, activaremos la marcha del robot (%oM4).

Seguridades Instalacion_e Di_boton_ma Di_r_i_o_actc Di_r_mode_a Marcha_robo Rearme_robo Marcha_robo
_activadas n_marcha rcha onf ut_externo  t t t

%MD %M1 %l1.1 %I15.1 %I5.8 M4 wME %M4

| | N || | | | £
—1 || M | | || v || (=

Instalacion_e Marcha_robo Marcha_robo
n_marcha t t

%M1 w4 %M4

| | | 2
4{/| | A

Rearme_robo
t

%ME

-

Di_r_i_o_actc
lonf
%15.1

HH

Di_r_modo_a
ut_externo
%I5.2

-

Para la activacion y rearme del robot (%M5) tendran que cumplirse las
siguientes condiciones:

1. %]I5.6->alarm_stop-> No deben existir eventos de alarmas ni mensajes
por confirmar en el KRC.
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2. %]I1.4->Modulo de seguridad-> El mdédulo de seguridad del armario de
control debe encontrarse activado.

Si %M5 no se encuentra activado, no se podran, rearmar los
accionamientos del robot (%Q6.9 Drives_off y %Q6.8 Drives_On), y en caso
de no encontrarse activada la marcha del robot %M4 la Interface de comunicacion
y transmisién de datos se encontrard desactivada, asi como la habilitacion del
movimiento del robot (%Q6.6->Move_enable) que sodlo podra producirse
siempre y cuando esta marca se encuentre activada y seleccionado el modo
automatico externo del selector.

Una vez que los accionamientos del robot estan reestablecidos y el
movimiento habilitado, sera preciso la confirmacion de los mensajes de advertencia
que el KRC transmite a través de la sefial Stop_Mess, para lo que se emplea la
sefial de Interface (%Q6.7)->Conf_Mess. Si hay mensajes por confirmar
(%1I5.2) estos seran cancelados en la KCP, siempre y cuando la marcha vy
accionamientos del robot se encuentren activos, para lo que no debera de haber
ninguna seguridad activada.

Marcha_robe Do_r_move_ Dir i o actc Di_r_stop_m Do_r_conf_m
t enable onf Di_r_peri_rdy ess ess
%M4 %Q6.6 %l5.1 %l5.0 %l5.2 %Q6.7
| | | | | | | | | s
| [ I I [ \

Una vez el KRC indique la no existencia de ningln mensaje a confirmar, a
través del temporizador de 20ms (%TM27) de reloj resetearemos la senal (Q6.7-
> Conf_Mess) y arrancaremos el proceso activo Cell.src mediante la activacion de
la senal EXT_START (%Q6.5) cuyo pulso de duracion dependera del timer
%TM28 y después de la confirmacién del KRC mediante la senal pro_act->
(%]15.3) indicando que el proceso se encuentra activo.

La Interface de sefiales que da comienzo después de EXT_START ->
Pgno_parity->pgno_valid se activarda después de cada paro y marcha para
iniciar la ejecucién de un nuevo programa segun queda representado en el
diagrama de sefiales en el caso de que nos encontraramos dentro de cell.src.

En caso de no existir ningin programa de paletizado en ejecucion la KRC
activara la sefial PGNO_REQ-> (%]1I5.4) de manera que se procesara la sefal
PGNO_PARITY-> (%Q6.3) al cabo de un tiempo %TM29 vy siempre y cuando
se cumplan todas las condiciones de puesta en marcha.
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Marcha_robo Do_r_move_ Di_r_i_o_actc Di_r_pgno_re Peticién_pro
t enable onf Di_r_peri_rdy Di_r_pro_act q grama
%4 %Q6.6 %l15.1 %l2.0 %15.3 %154 %MB
\ | | | | | | | | | | I >
\ [ | [ [ [ \
Marcha_robo Do_r_meove_ Di_r_i_o_actc Peticion_pro Di_r_pgno_re Do_r_pgne_p
t enable onf grama Di_r_peri_rdy Di_r_pro_act q T_peticion_programa gno_parity
%M4 %Q6.6 %I15.1 %M %I15.0 %I15.3 %l5.4 %TM29 %Q6.3

\ | | || [ | | | [ | [ | N ™ a 4( s }
| [ || I [ || ||
MODE: TON

TB: 10ms

TMP: 2

MODIF: Y

PGNO_PARITY se encuentra temporizada de manera que al cabo e un
tiempo de seguridad, y tras la confirmacion del KRC mediante la sefial PGNO_REQ
(%I5.4) se activara el consentimiento de lectura del PLC al KRC a través de la
sefial PGNO_VALID (%Q6.4). Acto seguido se resetearan ambas sefales
transcurrido un tiempo de seguridad (%TM31) para la lectura del PLC.

Cada vez que se ejecuta un paro desactivdndose la marca de memoria
(%M4) se resetean las sefiales pgno_parity-> (%Q6.3), pgno_valid->
(%Q6.4), ext_Start-> (%Q6.5) y Conf_mess->(%Q6.7), de manera que una
vez se vuelva a iniciar la marcha, se confirmaran automaticamente los mensajes de
parada anteriores, se reestablecera nuevamente EXT_START v si hubiera peticion
de programa dentro de cell.src se volverian a activar las sefiales PGNO_PARITY y
PGNO_VALID, para el nuevo consentimiento de lectura.

En el autémata distinguimos tres mddulos de salidas de 12 bit s conectados
por medio de los modulos 10BO integrados en el armario eléctrico.

* 9%Q2.0-> Do_cinta_entrada_saco_l1-> cinta de entrada saco de la
linea 1.

* %0Q2.1-> Do_camino_recogida_saco_l1->camino de recogida saco
linea 1.

Representan las sefiales a 24V para activar los contactores de potencia que
alimentaran los motores de cinta de saturacién y rodillos de alimentaciéon
correspondientemente.
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Instalacion_e Di_celula_rec Do_cinta_ent
n_marcha ogida_saco rada_saco_[1
%l 1 %I1.11 %Q2.0
\ | / I
— ¢ H
Di_entrada_s
co_saturaci
n
%I1.12
b4
Mag_manual
Instalacion_e Seguridades _cinta_entrad
n_marcha _activadas a
%M1 MO “MW22:X0
AT

La cinta de saturacion estara activa siempre que la instalacién se encuentre
en marcha, y haya una de las dos fotocélulas de entrada libre. También se activara
cuando este seleccionado el movimiento manual desde el XBT, en donde la
instalacion no deberd encontrarse en marcha.

Los rodillos de alimentacion (%Q2.1) se activaran a través de la marca
auxiliar (%M10) que sera activada bajo las siguientes condiciones:

1. La instalacién tendrd que encontrarse en marcha (%M1).
2. Presencia previa en la cinta de saturacion (%1I1.12).
3. No haya presencia en los rodillos de alimentacion.

A parte de esto se contempla la posibilidad de una falsa deteccidén en la
presencia de la cinta de saturacion; es decir, si al cabo de un tiempo (%TM63) de
10 segundos de producirse la marcha de los rodillos, no se detecta presencia de
saco en la fotocélula de recogida, se desactivara la senal.

Documento: Instalacion de Robot Paletizado Fecha de creacion: 04/10/2009 11:38

Pagina 183 de 265




Proyecto

ROBITEK'sVstem PROYECTO FIN DE CARRERA 3 §

Documento

Dpto.Robética Instalacién de Robot Paletizado. K|u|K/A|

Aux_caming_
Instalacion_e recogida_sac Sigue_camin
n_marcha o_1 o_recogida
%M1 %M40 %M10

H -

Di_entrada_s Aux_camino_ Aux_camino_|
poo_saturaci Di_celula_rec recogida_sac recogida_sac
pn ogida_saco o_H o_H

%11.12 %11.11 M0 %M40
| | A | A 7 s )
s —]
— 1 d S
Aux_camino_|
Filtrado_cel_ recogida_sac
recogida o_H
%ME %M40

| “EN
| A

Do_camino_r

pocogida_sac Di_celula_rec

e_1 ogida_saco T_camino_recogida_saco
Q21 %I11.11 W TME3

_{ I I/I IN ™ Q

MODE: TON

TB: 1s

TM.P: 10

MODIF: Y

*+ 9Q2.2-> Do_paro_Il1-> Paro linea 1.

Existe una seguridad de saturacién que para la linea de entrada del cliente
antes del vuelca sacos, para evitar el atascamiento del mismo. La situacion se
produce cuando habiendo un saco en los rodillos de alimentacién se produce una
presencia de saco antes del vuelca sacos, contando con que puede existir un saco
en la cinta de saturacion, no se deberia de accionar el vuelca sacos ya que la cinta
de saturacién estaria parada y el saco se podria quedar atascado. De esta manera a
través de esta sefial se activara un relé con contacto libre de potencial por el cual
se lleva la alimentacion al contactor de la cinta de entrada, provocando asi su paro
hasta que el robot recoja el saco correspondiente dejando libre la presencia.

En la imagen adjunta se observa que si detectamos presencia con el saco 1
habiendo un saco 3 en los rodillos de alimentacion, la cinta de entrada tendria que
pararse puesto que el saco 2 hara detenerse la cinta de saturacion y el saco 1
podria quedarse atascado si actuase el vuelca sacos.

Documento: Instalacion de Robot Paletizado Fecha de creacion: 04/10/2009 11:38
Pagina 184 de 265




ROBITEK Svstem

Dpto.Roboética

Proyecto

PROYECTO FIN DE CARRERA

Documento
Instalacion de Robot Paletizado.

S Phgy,
S

I

QFFICH,

SACO 1

Paro Cinta L1

1600 1960

rodillo pre

SACO 3

* 9%Q2.3-> Do_robot_en_marcha-> Robot en marcha.

La salida de marcha robot, se emplea para su visualizacion en el terminal
XBT. Asi pues dentro de la seccidon de alarmas programaremos las condiciones que
son necesarias para sefializar la marcha del robot, que son las siguientes:

1. Marcha general %M1.
2. Existencia de programa de paletizado en ejecucién appl_run-> (%1I5.5).
3. Movimiento habilitado %Q6.6

Dicho mensaje se visualizara siempre y cuando no se produzca ningun
defecto de seguridad con mayor prioridad.

n_marcha n enable

Yol 1 %I5.5 %0Q6.6

Instalacion_e Di_r_appl_ru Do_r _move

Do_robot en
_marcha
%023

4{\ I\ \

Defecto_térm
ico_motores
YMW115:X0

=)

Defecto_seg
uridades
YMW115:X1

=i

Defecto_pres
ion_aire
Y%MW115:X2

HH

>,

Robot_en_m
archa
%MW 118:2X0

-
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* 9%Q2.4-> Do_bajar_rodillo-> Rodillo para prensar el saco.

Los rodillos actuaran siempre y cuando la instalacidon se encuentre en
marcha y mientras se produzca presencia en %1I3.1->Presencia de rodillo. La
salida 9%Q2.4->Bajar_rodillo representa la activacion de la bobina
electromagnética del cilindro prensa.

* 9%0Q4.0-> Do_permiso_descarga_l1.
* 9%Q4.1-> Do_permiso_descarga_l2.

Los permisos de descarga de la linea de paletizado, son condiciones directas
del robot para entrar en las zonas de paletizado. Asi mismo si alguna de estas
sefales no se encuentra activa, no se enviara al KRC el permiso de descarga
comentado anteriormente. Las condiciones necesarias para que el PLC active dicha
sefial son las siguientes:

Marcha y seguridades generales activas. (%oM0) y (%M1).
Confirmacién por parte del KRC de la finalizacién del palet (%I15.9/10).
Selector de quitar permiso de paletizado desactivado (%I1.13/14).
Desactivacion de la marca auxiliar de permisos %M42.

hWNE

Las siguientes sefales se encuentran en la seccién de comunicaciones,
donde se establece el traspaso de datos desde el terminal XBT hacia el robot. Ya se
comentd anteriormente cuales eran el significado de estas sefales de entrada
directa al robot.

*  %Q4.2-> Do_robot_carga_datos-> ROBOT:Carga datos linea 1.

* %Q4.4-> Do_robot_carga_datos_mosaico-> ROBOT: Carga datos de
mosaico

* %Q4.5-> Do_robot_carga_datos_capas-> ROBOT: Carga datos de
numero de capas

* 9%Q4.6-> Do_robot_carga_datos_ordenes-> ROBOT: Carga datos de
ordenes

* %Q4.7-> Do_robot_carga_datos_incremento->ROBOT: Carga datos
de incremento de alturas.

%Q4.2-> sera enviada por el PLC hacia el robot para indicar que se quiere
enviar algun dato procesado desde el terminal XBT n°® de programa, alturas, etc.
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Mag_cambiar
_tipo_mosaic
o

%MW 20:X0

Se_va_a_env
iar_dato_l_a
_robot

%M 11

o

=)

Mag_cambiar
_capas
MW 20:X1

T

Mag_increme
ntar_alturas
MW 20:X2

e

OMPARE.

(Orden_a_enviar_al_rob
ot<=0
— MW 1<=0 —

Cada vez que se procesa una orden desde el Terminal XBT se activa la
marca de memoria (%M11), esto serd si ejecutamos algin movimiento manual a
través de los bit's de la palabra %eMW20 o si la variable %6MW31 que captura el
valor de la orden a través de los bit’s de la palabra %MW21 es distinto de cero.
En nuestro caso las Unicas Ordenes que procesamos desde el XBT son las

siguientes:

%MW 20:X0 -> Confirmacion cambio de Mosaico (NO USADO).

« 9%MW20:X1 -> Confirmacion para cambiar Capas.
« 9%MW20:X2 -> Confirmacion para cambiar incrementos.
« 9%MW20:X6 -> Reset de contadores.

e 9%MW21:X0-> Orden de ir a HOME.
e« 9%MW21:X1-> Orden de ir a Mantenimiento.
e 9MW21:X2-> Orden de liberacion.

Mag_robot_h
[ome
%MW 21:X0

%MW31

OPERATE

=y

Mag_robot_
mantenimient

o
MW 21:X1

Orden_a_enviar_al_robot:=1
WMW3I1=1 H

-

Mag_robot_li
beracion
WMW21:2

OPERATE

Orden_a_enviar_al_robot:=2
WAMW31:=2 1

OPERATE

=)

Orden_a_enviar_al_robot:=3
WAMW31:=3 u
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Una vez que la palabra %MW31 es cargado con algun valor, y a la vez que
se activa %M11. se activa mediante un pulso de sefial la salida %Q4.2, este pulso
sera de una duracion de 1 segundo a través de %TM7 suficiente para que el KRC
realice la lectura. Mientras se envia el dato %M11 volvera a desactivarse mientras
que %M12 permanecerd desactivada puesto que en esta instalacion las érdenes
procesadas desde el XBT en la linea 1 seran las mismas que en la linea2.

Se_va_a_env Se_va_a_env
iar_dato_H_aiar_dato_IZ_a
_robot _robot

Do_robot_car
T_espera_dato_robot_H T_sefial_mantenida_H ga_datos

%M1

%eM12

% TM3

WBTM7

| | A ¢
N ™ Q IN ™ Q
mimmd Q
MODE: TON MODE: TP
TE: 10ms TE: 100ms
TM.P: 20 TM.F: 10
MODIF: ¥ MODIF: Y

4.2

T_envio_dato_robot_H
% TMS

Se_va_a_env
far_dato_HM_a
_robot

%®M11

IN ™ a :/RD—
.

MODE: TON

TE: 100ms

TMP: 15

MODIF: ¥

En el momento que %M11 es resetada a través de %TM5 en un tiempo de
1,5 segundos %Q4.2 serd desactivada. De esta manera se le indica al robot que se
van a cargar los numeros de alturas o los numeros de capas, por lo tanto
tendremos lo siguiente:

*  9%Q4.2->salida PLC->Entrada Directa al robot $IN[15].

Se pondra a nivel ‘1’ o ‘true’ desde el terminal XBT, para indicarle al robot
que se quiere cargar el numero de alturas o el numero de incrementos.
Recordemos que estos valores son recogidos por el programa del robot desde el
programa multitarea submit.

Seguidamente sera necesario especificar si los datos que se quieren cargar
son el nimero de alturas del palet o el valor del incremento de alturas, puesto que
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el programa a ejecutar se transmite a través de los bits PGNO_BIT. Para ello si
desde el terminal se activa la variable %MW20:X1->Los datos a cargar seran
las capas ->%Q4.5, y con %MW20:X2-> Los datos a cargar seran los
incrementos-> %Q4.7.

Do_robot_car|
Mag_cambiar ga_datos_ca
_capas pas
%MW 20:X1 %04.5
| Pt
5
[ NS
Mag_cambiar
_capas_I2
MW 204
Do_robot_car|
Mag_increme ga_datos_inc
ntar_alturas remento
%04.7
' “\'_
S
NS
Mag_increme
ntar_alturas_
12
%MW 20:X5

Las variables %MW20:X4 y %MW20:X5 no se usan en esta instalacion
siendo bit’s reservados para cuando haya dos lineas a los que se les puede pasar
datos diferentes.

* %0Q4.5->salida PLC->Entrada Directa al robot $IN[18].
*+ 9%Q4.7->salida PLC->Entrada Directa al robot $IN[20].

Para el caso en el que enviemos el nUmero de mosaico, la salida %Q4.4->
Salida PLC->No sera la entrada Directa al robot $IN[17] por lo tanto no sera
usada aunque su valor cambie de estado desde el terminal XBT, lo que realmente
serd usado es la variable %MW1 del terminal que guarda el valor del programa
seleccionado. Y que sera transmitido una vez el KRC confirme que se encuentra en
estado HOME.

Seguidamente sera necesario indicar si lo que se quiere hacer es cargar una
orden y que tipo de orden, asi por ejemplo en el momento que la variable %oMW31
es distinto de cero, también se activarda la sefial %Q4.6->
Carga_Datos_de_Ordenes-> Entrada Directa al robot $IN[19]. Indicando asi
al KRC que se va a transmitir una orden mediante la variable oMW 21.
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("ENVIO DE ORDENES DIRECTAS AL ROBOT")

TOP+12

OMPARE.

Do_robot_car|
ga_datos_or
denes

(Orden_a_enviar_al_rob %04.9
ot=>0 P

— %MW31<=0 5
N

Por ultimo, las salidas %Q4.2, %Q4.3, %Q4.4, %Q4.5, %Q4.6, %Q4.7
y %Q4.8 (DATO_1), %Q4.9 (DATO_1), %Q4.10 (DATO_1), %Q4.11
(DATO_1), y %MW31 = 0 seran reseteadas en el momento que %M11 caiga a
nivel bajo nuevamente.

Se_wva_a_env
iar_dato_H_a
_robot

%M 11

Do_robot_dat|
o2
048

()

Se_wva_a_env
iar_dato_I2_a
_robot

WwM12

—]{n

Do_robot_dat|

od

OPERATE

Orden_a_enviar_al_robot:=0
— %MW31:=0 B

La transmision de datos se efectla a través de las siguientes salidas:

* 9%Q4.8-> Do_robot_datol-> ROBOT: Dato 1-> $IN[21]
*  %Q4.9-> Do_robot_dato2-> ROBOT: Dato 2 -> $IN[22]
* 9%Q4.10-> Do_robot_dato3-> ROBOT: Dato 3 -> $IN[23]
* 9%Q4.11-> Do_robot_dato4-> ROBOT: Dato 4 ->$IN[24]

Estos bit’s que en el programa del robot forman una senal a través de
variables declaradas en el archivo $Config.dat, se pondran en estado ‘1’ o ‘0’
dependiendo de las variables anteriores; es decir, si se van a enviar datos se
enviara el valor en binario del nUmero de capas o el incremento de alturas, y si se
van a ejecutar ordenes se enviaran en binario los valores de la variable registro_1
declarada en el robot y la cual usamos para entrar en home(), Mantenimiento ()
o provocar la liberacién.
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En el caso que queramos enviar el nimero de capas o de incrementos, se
emplearan como ya se vio en apartado del XBT las variable %MW2 y %MW3
respectivamente que guardaran dichos valores, mientras que para activar el envio
se emplean los bit’'s %MW20:X1 y %MW20:X2. que seran las que activen la
marca %M11 en este caso.

Mag_cambiar
_tipo_mosaic
o

%MW20:X0

Mag_mosaic
o: X0
MW 1:X0

Do_robot_dat|
ol
%048

=y

_capas
%MW20:X1

Mag_capa’
0

WMWZXD

SeMW20:X0

/3>7
hS

Do_robot_dat|
ol
%040

4{ I

ag_cambiar
_capas
MW 20:X1

Mag_capas:
1
MW 221

(>

Do_robot_dat|
ol
%0410

4{ I

Mag_capas:X
2
WMW 222

o X3
MW 20:X0 MW 1:X3

(>

Do_robot_dat|
od
%0411

A

Mag_cambiar Mag_capas:X
_capas 3
BMW2DXT  MWZ2X3

L

4{I I

()

Los bit"s de datos transmitiran el dato de capas, si activamos desde el XBT
la variable %MW20:X1 vy los bit s de la variable %0MW2 que contienen el valor en
binario que seleccionamos desde el Terminal.

Para el caso de los incrementos de alturas, en el caso de que la variable
9%MW3 tenga un valor negativo se activara con el mismo valor y signo contrario la
variable de signo %eMWO.
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OPERATE
Inc_capas_por_menos_1:=Mag_inc_capas*(-1)
HMWO=%MW3"(-1) H
OPERATE

Inc_capas_I2_por_menos_1:=Mag_inc_capas_I2*-1
]
HMWA=%MWT(-1) M

De esta manera %Q4.8, %Q4.9 y %Q4.10 enviaran el dato a transmitir
mientras que %Q4.11 se activara si el valor a trasmitir es negativo.

Mag_cambiar
_tipo_mosaic Mag_mosaic Do_robot_dat|
o:X0 ol

o
SeMMW 20:X0 MW 1:X0

=y |

%04.8

(s —
A

Mag_cambiar Mag_capas:X
_capas 0
%MW 20:X1 SBMW2:XD
oM PAN
ag_increme Mag_inc_cap

ntar_alturas as: X0

SeMW20:X2

_{

MW 3:XD

Inc_capas_p

or_menos_1:

X0
%BMWO:XD

B

Si activamos el envio de los incrementos mediante %MW?20:X2 tenemos el
caso en el que el valor sea positivo o negativo.

Mag_inc_capas=0
%MW 30

COMPARE.

Mag_inc_capas<0
%MW 3I<0

.
%Q4.8 = %MW3:X0
. %MW3>0. ! %Q4.9 = %MW3:X1
%Q4.10 = %MW3:X3

"

r
%Q4.8 = %MWO0:X0
. %MW3<0. /! %Q4.9 = %MWO:X1
%Q4.10 = %MWO0:X3

"

De esta manera siempre se transmitira el bit positivo tanto si el valor del
XBT es positivo como si es negativo.

El bit de signo %Q4.11 se transmitira si oMW3 < 0 I6gicamente.
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Mag_cambiar
_tipo_mosaic Mag_mosaic
o o:X3

%MW20:x0

SV 113

Do_robot_dat
od
%0411

ol

=y

Mag_cambiar
_capas
% X1

Mag_capas:X

oMW 2:X(3

]

Mag_increme
ntar_alturas

Mag_inc_capas<0
%MW 3<0

Como ultimo caso nos queda el cambio de la variable registro_1 del robot

cuando lo que transmitimos es un tipo de orden.

adquiriran los siguientes valores:

e 9%MW21:X0 -> Ir a Home ->
e 9%MW21:X1 -> Ir a Mantenimiento -> %MW31

e 9MW21:X2 -> Liberacion ->

COMPARE

Orden_a_enwviar_al_rob
ot<=0

Orden_a_env
iar_al_robot:
X0

MW 31:XD

Do_robot_dat

Las senales de salidas

ia4.8

MW 1<=0

Si

la orden es distinta de cero,

correspondiente.

°%MW31 =1
=2
%MW31 =3

ol

se transmitira el bit

()

de la orden

%Q4.11->DATO_4

%Q4.10->DATO_3

%Q4.9->DATO_2

%Q4.8->DATO_1

Registro_1 =1

HOME false false false true
Registro_1 =2

MANTENIMIENTO false false true false
Registro_1 =3

LIBERACION false false true true

Tabla: ORDENES del Robot.
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“"OPTIMIZACION DE UNA INDUSTRIA ALIMENTARIA”

La paletizacion robotizada como herramienta, ha sustituido la mano de obra
aumentando la productividad y la eficiencia. Disminuyd los procedimientos
administrativos de recursos humanos y legales que conllevan la rotacidon de
personal; muy necesario siempre para la realizacién de estos tipos de trabajo.

El principal problema al que se enfrentaba “Piensos O " Couto” radicaba en
la necesidad de generar un mayor volumen de suministro para cumplir con sus
compromisos de abastecimiento. Esto sin el personal suficiente y las contingencias
que se ocasionaban al tratarse de trabajos forzados, limitaba las exigencias
productivas de la compafiia.

La integracion de la instalacién de robot paletizado con control automatico,
garantizd, una mayor produccion; sin ser por ello, una herramienta de sustitucion
del personal que pasarian a realizar trabajos de retirada de palet’s y suministro de
material para la realizacion del ensacado del producto y su transporte hacia la
entrada del robot. Todo esto teniendo en cuenta, que el espacio ocupado resultd
minimo, ya que el brazo robotizado se adapté perfectamente a las limitaciones del
recinto, siendo asi el modo mas adecuado para automatizar la produccion del
cliente.

Como resultado final, se obtiene un palet totalmente geométrico en las
esquinas del palet, aunque esto depende de las caracteristicas del producto y la
homogeneidad con la que el saco llega a la linea de entrada del robot

Se cred en cierto modo, una mayor actividad y mas dinamismo a la hora de
ejecutar las diferentes operaciones implicadas en los objetivos de la empresa. Pues
esto significaba, que disponiendo de los mismos recursos humanos, se llevaban a
cabo trabajos de paletizado (automaticos para el robot), a la vez que se
transportaba en camiones los palet"s que iban siendo retirados.

Mediante este sistema, se consiguid en caso de necesidad, una
disponibilidad del 100%; esto es, 24horas de trabajo al dia durante siete dias a la
semana con un personal minimo, siendo capaz de paletizar mas 16 toneladas de
producto terminado a la hora, lo que hace un total de unas 400 o 500 toneladas al
dia.

“INSTALACION”

Este tipo de instalaciones, resultan muy versatiles en su ejecucién y puesta
en marcha. Se requiere poner especial cuidado en la instalacién del robot, pues
deben medirse correctamente la situacién de los elementos y el vallado necesario
antes de anclar la base sobre el que se apoyara. Siendo el robot el elemento sobre
el que mas hincapié hay que hacer en su instalacion.

Una vez ubicados todos los elementos, el cableado y las conexiones son
sencillas, mediante borneros y conectores.

El cliente ha de proveer de las tomas de alimentacion correspondientes para
la llegada de potencia a los armarios eléctricos.
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En cuanto a inconvenientes, nos encontramos el que una vez situado el
robot y ancladas las escuadras de sujecion de los palet s, estos no eran paralelos al
sentido positivo en X+ de la base del robot, por lo que fue necesario crear una base
(base_data[1] y base_data[2]) para cada escuadra que fuera paralelos al eje
X+ de desplazamiento, facilitando asi las modificaciones posteriores de las cotas de
dejada de saco.

HARDWARE.

El KR 180-2 PA por sus caracteristicas y materiales empleados, resulta ser
el robot mas idoneo para la paletizacién. El brazo principal y el brazo paralelo son
de plastico reforzado con fibra de carbono especialmente ligero y robusto, si le
afladimos que en su extremo el peso maximo es de 65Kgr (garra-25Kgr + Peso
Saco maximo 40Kgr), se obtienen unas velocidades y aceleraciones optimas en
cada uno de los movimientos estando muy por debajo de los 180Kgr que es capaz
de mover con una regulacién optima.

El sistema de agarre de sacos es la Unica limitacion del robot en cuanto a la
velocidad de paletizado. Esta mordaza permite la sujecidn sin ejercer una presion
sobre el mismo para no dafiar el saco, pero a velocidades altas la inercia adquirida
en el momento de arranque y parada puede desplazar el producto en su interior no
quedando la carga homogénea en el momento de su depdsito, y llegando incluso a
correr el riesgo de que el saco salga disparado del sistema de agarre. Es por ello
que para “Piensos O Couto” no se recomienda superar una velocidad de
paletizado en automatico del 65%.

Como segundo elemento basico de control, el autdmata TSX 37-10 permite
una configuracion libre de entradas y salidas mediante mddulos y extensiones,
siendo muy versatiles y adecuados para muy diferentes tipos de instalaciones.
Disponen de un conector terminal serigrafiado TER que funciona de forma
predeterminada en modalidad UNI-TELWAY maestro y permite conectar un equipo
de didlogo de operador tipo XBT como el analizado en este proyecto.

Como desventaja podriamos decir que el espacio ocupado por el sistema de
control es bastante voluminoso entre la CPU, los rack de extension y moddulos de
entradas y salidas tipo telefax empleados, precisan de incorporar un armario
eléctrico solamente para el control por autémata. A parte nos encontramos con la
necesidad de desconectar el terminal XBT para usar el PC de programacion.

DESARROLLO SOFTWARE.

El software de KUKA (Vx-Works); a pesar se poseer una sintaxis propia, es
muy familiar, pues la ldogica de programacién es parecida a otros lenguajes
existentes, y son pocos los conocimientos necesarios para su entendimiento.
Basicamente existen dos partes bien diferenciadas a la hora de desarrollar un
programa en (Vx-Works).

1. Programacion légica. Se programan todas las condiciones, bucles y
activacion de las salidas fisicas, etc.

2. Programacion de trayectorias. Intercaladas en la parte logica del
programa, se detallan todos los puntos con sus velocidades y
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aceleraciones por donde ha de situarse el robot durante el programa
para ejecutar cada una de las trayectorias.

El software desarrollado, permite el control automatico mediante el PLC,
esto dota a la instalacidn de un automatismo elevado, donde el operario requerira
una formacién minima ya que la instalacidon se manejard mediante los pulsadores
de mando provistos en el armario eléctrico y el terminal de didlogo XBT, no siendo
necesaria intervencion alguna (salvo contadas ocasiones) en la KCP o consola del
robot.

Los programas de paletizacion MOSAICO_3(), MOSAICO_4() v
MOSAICO_5() asi como los programas de Zona_1 () y Zona_2() para el
posicionamiento de los sacos, son facilmente configurables, y en caso de precisar
alguna configuracién mas de paletizado; por ejemplo MOSIACO_6 () o ZONA_3
(), se pueden duplicar facilmente y editar las modificaciones posteriormente, lo que
dota a este sistema de rapidez en la creacidn de nuevos dibujos de paletizado.

Para el autdmata, se emplea el software de programacion PL7 que ofrece 4
lenguajes IEC: lista (IL), contactos (LD), estructurado (ST) y Grafcet (SFC). Para
nuestro caso se ha desarrollado un sencillo programa en lenguaje (LD) de
contactos, y esto es debido a la sencillez de la periferia que integra la instalacion.

Como puntos destacados, mencionamos las dos secciones con mas
desarrollo que integran este software, siendo estas la parte para el manejo del
robot mediante automatico externo y la parte de comunicaciones con el terminal
XBT. Esta (ltima parte; y como hemos venido comentando a lo largo de este
proyecto, esta pensado y desarrollado para abordar y configurar un mayor ndmero
de opciones desde el terminal XBT, como pueden ser diferentes configuraciones
para varias lineas, un mayor nimero de ordenes de robot, etc. No habiendo sido
necesarias para esta instalacion.

Los problemas en este sentido a nivel software, es el especial cuidado que
hay que poner en la configuracion de los drivers de entrada y salida del robot para
la comunicacion con el PLC, y el desarrollo detallado del diagrama de senales
adjunto, que es valido para la puesta en marcha de los diferentes tipos de KRC que
nos podemos encontrar en el mercado. Queda un poco limitado el software del PLC,
pues este solamente podra ser usado con terminales como el desarrollado en este
proyecto, ya que el envio de ordenes y datos a través del terminal es muy
caracteristico para este tipo de instalaciones.
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DEF SPS ()

LOOP

;Make your modifications here

j======================CONTADORES A CERO=======================
if $out[10]==true then
saco_1=1
base_data[3]=base_data[1]
endif
if $out[11]==true then
saco_2=1
base_data[4]=base_data[2]
endif
;=====================SIMULTANEIDAD DE LINEA====================

if (($in[13]==true) and ($in[14]==false) and ($out[30]==true)) then
$out[30]=false
endif

if (($in[13]==false) and ($in[14]==true) and ($out[30]==false)) then
$out[30]=true
endif

if (($in[15]==true) and ($in[17]==false) and ($in[18]==true) and ($in[19]==false) and
($in[20]==false)) then

reg_capas_1=registro_1

endif

if (($in[15]==true) and ($in[17]==false) and ($in[18]==false) and ($in[19]==false) and
($in[20]==true)) then

if $in[24]==false then
reg_alt_incr_1=registro_2
altura_1=reg_alt_incr_1*5
endif

if $in[24]==true then
reg_alt_incr_1=0-registro_2
altura_1=reg_alt_incr_1*5
endif

endif

if $in[25]==true then
$out[25]=true
endif

if $in[7]==false then
$timer_stop[1]=true
endif

;ENDFOLD (USER PLC)
ENDLOOP
;FOLD ;%{H}
;FOLD
END
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DEF CELL ()
EXT mosaico_5 ()
EXT mosaico_4 ()
EXT mosaico_3 ()
EXT home ()

;FOLD INIT
DECL CHAR DMY[3]
DMY[]="---"
;ENDFOLD (INIT)
;FOLD BASISTECH INI
GLOBAL INTERRUPT DECL 3 WHEN $STOPMESS==TRUE DO IR_STOPM ()
INTERRUPT ON 3
BAS (#INITMOV,0 )
;ENDFOLD (BASISTECH INI)
home ()
;FOLD CHECK HOME
$H_POS=XHOME
IF CHECK_HOME==TRUE THEN
P00 (#CHK_HOME,#PGNO_GET,DMY[],0 ) ;Testing Home-Position
ENDIF
;ENDFOLD (CHECK HOME)
;FOLD PTP HOME Vel= 100 % DEFAULT;%<{PE}%MKUKATPBASIS,%CMOVE,%VPTP,%P
1:PTP, 2:HOME, 3:, 5:100, 7:DEFAULT
$H_POS=XHOME
PDAT_ACT=PDEFAULT
BAS (#PTP_DAT )
FDAT_ACT=FHOME
BAS (#FRAMES )
BAS (#VEL_PTP,100 )
PTP XHOME
;ENDFOLD
;FOLD AUTOEXT INI
POO (#INIT_EXT,#PGNO_GET,DMY[],0 ) ; Initialize extern mode
;ENDFOLD (AUTOEXT INI)
LOOP
POO (#EXT_PGNO,#PGNO_GET,DMY[],0 )
SWITCH PGNO ; Select with Programnumber

CASE 1
POO (#EXT_PGNO,#PGNO_ACKN,DMY[],0 ) ; Reset Progr.No.-Request
mosaico_5 () ; Call User-Program

CASE 2
POO (#EXT_PGNO,#PGNO_ACKN,DMY[],0 ) ; Reset Progr.No.-Request
mosaico_4 () ; Call User-Program

CASE 3
POO (#EXT_PGNO,#PGNO_ACKN,DMY[],0 ) ; Reset Progr.No.-Request
mosaico_3 ( ) ; Call User-Program

;DEFAULT
;P00 (#EXT_PGNO,#PGNO_FAULT,DMY[],0 )
ENDSWITCH
ENDLOOP
END
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ENTRADAS SALIDAS
DI1-1 -> PGNO_BIT_1 DI4-1 -> Restos DO1-1 -> PERY_RDY
DI1-2 -> PGNO_BIT_2 DI4-2 -> RESERVA DO1-2 -> I_O_ACTCONF
DI1-3 -> PGNO_BIT_3 DI4-3 -> Manos_abiertas DO1-3 -> STOP_MESS
DI1-4 -> PGNO/PARITY DI4-4 -> Dedos_abiertos DO1-4 -> PRO_ACT
DI1-5 -> PGNO_VALID DI4-5 -> RESERVA DO1-5 -> PGNO_REQ
DI1-6 -> EXT_ESTART DI4-6 -> RESERVA DO1-6 -> APPL_RUN
DI1-7 -> MOVE_ENABLE | DI4-7 -> RESERVA DO1-7 -> ALARM_STOP
DI1-8 -> CONF_MESS DI4-8 -> RESERVA DO1-8 -> MODO_T1
DI2-1 -> DRIVES_ON DO2-1 -> MODO_EXTERN
DI2-2 -> DRIVES_OFF DO2-2 -> Fin_Palet_L1
DI2-3 -> Permiso_Carga_L1 DO2-3 -> Fin_Palet_L2
DI2-4 -> Permiso_Carga_L2 (opcional) DO2-4 -> Defecto_Mordaza
DI2-5 -> Permiso_Descarga_L1 DO2-5 -> DEFECTO_2
DI2-6 -> Permiso_Descarga_L2 DO2-6 -> DEFECTO_3
DI2-7 -> Carga_Datos_L1 DO2-7 -> DEFECTO_4
DI2-8 -> Carga_Datos_L2 DO2-8 -> RESERVA
DI3-1 -> GND (Seiial False) DO3-1 -> Abrir_Manos
DI3-2 -> Carga_Datos_Capas DO3-1 -> Cerrar_Manos
DI3-3 -> Carga_Datos_Ordenes DO3-1 -> Abrir_Dedos
DI3-4 -> Carga_Datos_Incr_Alturas DO3-1 -> Cerrar_Dedos
DI3-5 -> DATO_1 DO3-1 -> Dentro_HOME
DI3-6 -> DATO_2 DO3-1 -> RESERVA
DI3-7 -> DATO_3 DO3-1 -> RESERVA
DI3-8 -> DATO_4 DO3-1 -> RESERVA
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VARIABLE SIMBOLO COMENTARIO
%MO0 Seguridades_activadas
%M1 Instalacion_en_marcha
Acciona la marcha del Robot paletizado
0, 14
/oM4 Marcha_robot con el general actuando
Me proporciona los accionamientos y el
reset de la interface de comunicaciones
%M5 Rearme_robot "
en caso de producirse una parada de
emergencia
Se activa con la peticion del programa
% M6 Peticion_programa del KRC Pgno_req del automatico
externo
%M7 Sigue_peticion
%MS8 Filtrado_cel_recogida
%M9 Filtrado_cel_rodillo
%M10 Sigue_camino_recogida
%M11 Se_va_a_enviar_dato_l1_a_robot
%M12 Se_va_a_enviar_dato_Il2_a_robot
%M40 Aux_camino_recogida_saco_Il1
%M42 Aux_permiso_dejar_saco_lI1
% M43 Aux_permiso_dejar_saco_I|2
%M50 Marca_reset_contadores
VARIABLE SIMBOLO COMENTARIO
%MWO Inc_capas_por_menos_1 Incremento de capas linea multlpll.cado
por menos 1 para los datos negativos
%MW1 Mag_mosaico Mosaico lineas
%MW2 Mag_capas Capas lineas
%MW3 Mag_inc_capas Incremento de altura lineas
Incremento de capas linea 1
%MW4 Inc_capas_l2_por_menos_1 multiplicado por menos 1 para los datos
negativos (RESERVA LINEA 2)
%MW5 Mag_mosaico_l2 Mosaico linea 2 (RESERVA LINEA 2)
%MW6 Mag_capas_|I2 Capas linea 2 (RESERVA LINEA 2)
. Incremento de altura linea 2 (RESERVA
0,
/oMW 7 Mag_inc_capas_I|2 LINEA 2)
%MWS8 Sacos_totales Sacos totales linea
%MW9 Palet_totales Palets totales de linea
%MW15 Mag_automatico_man
%MW15:X0 Robot_automatico_externo
%MW18 Programa_magelis Numero de mosaico en ejecucion
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%MW18:X0 Programa_magelis_bit_1
%MW18:X1 Programa_magelis_bit_2
% MW18:X2 Programa_magelis_bit_3
%MW20
%MW20:X0 Mag_cambiar_tipo_mosaico Magelis: Cambiar tipo de mosaico linea
%MW20:X1 Mag_cambiar_capas Magelis: Cambiar capas linea
%MW20:X2 Mag_incrementar_alturas Magelis: Cambla:-i:‘net;rementar alturas
. . . Magelis: Cambiar tipo de mosaico linea 2
0, .
oMW 20:X3 Mag_cambiar_tipo_mosaico_I|2 (RESERVA LINEA 2)
. Magelis: Cambiar capas linea 2

0, .
/oMW 20:X4 Mag_cambiar_capas_I2 (RESERVA LINEA 2)

. Magelis: Cambiar incrementar alturas
0, .
/oMW 20:X5 Mag_incrementar_alturas_|2 linea 2 (RESERVA LINEA 2)
%MW20:X6 Mag_reset_contadores Magelis: Pon:mos a cero los contadores

e produccion.
%MW21

%MW21:X0 Mag_robot_home Magelis: Orden de robot 1
%MW21:X1 Mag_robot_mantenimiento Magelis: Orden de robot 2
%MW21:X2 Mag_robot_liberacion Magelis: Orden de robot 3
%MW21:X3 Mag_robot_orden4 Magelis: Orden de robot 4 (RESERVA)
%MW21:X4 Mag_robot_orden5 Magelis: Orden de robot 5 (RESERVA)
%MW21:X5 Mag_robot_orden6 Magelis: Orden de robot 6 (RESERVA)
%MW21:X6 Mag_robot_orden7 Magelis: Orden de robot 7 (RESERVA)
%MW21:X7 Mag_robot_orden8 Magelis: Orden de robot 8 (RESERVA)
%MW21:X8 Mag_robot_orden9 Magelis: Orden de robot 9 (RESERVA)
%MW21:X9 Mag_robot_orden10 Magelis: Orden de robot 10 (RESERVA)

%MW21:X10

Mag_robot_orden11

Magelis: Orden de robot 11 (RESERVA)

%MW21:X11

Mag_robot_orden12

Magelis: Orden de robot 12 (RESERVA)

%MW21:X12

Mag_robot_orden13

Magelis: Orden de robot 13 (RESERVA)

%MW21:X13

Mag_robot_orden14

Magelis: Orden de robot 14 (RESERVA)

%MW22
%MW22:X0 Mag_manual_cinta_entrada
%MW22:X2 Mag_manual_mesa_recogida
%MW22:X3 Mag_manual_bajar_rodillo
%MW31 Orden_a_enviar_al_robot
%MW118 Robot_defectos

%MW118:X0

Robot_en_marcha

%MW118:X1

Interface_preparada

%MW118:X2

Accionamientos_preparados

%MW119

Periferia_defectos

%MW119:X0

Defecto_térmico_motores

%MW119:X1

Defecto_seguridades

%MW119:X2

Defecto_presion_aire

%MW119:X3

Defecto_mordaza
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VARIABLE SIMBOLO PRESET MODO TB REG
%TMO 15 TON 10 ms SI
%TM1 T_filtrado_bajar_rodillo 15 TON 10 ms SI
%TM2 T_filtrado_cel_recogida 15 TON 10 ms SI
%TM3 T_espera_dato_robot_I1 20 TON 10 ms SI
%TM4 T_espera_dato_robot_I2 20 TON 10 ms SI
%TM5 T_envio_dato_robot_I1 15 TON 100 ms SI
%TM6 T_envio_dato_robot_I2 15 TON 100 ms SI
%TM7 T_seial_mantenida_l1 10 TP 100 ms SI
%TMS8 T_seial_mantenida_l2 10 TP 100 ms SI
%TM25 T_activar_drives_on 8 TON 100 ms SI
%TM26 T_pulso_drives_on 2 TON 10 ms SI
%TM27 T_conf_mess 2 TON 10 ms SI
%TM28 T_pro_act 2 TON 10 ms SI
%TM29 T_peticion_programa 2 TON 10 ms SI1
%TM30 T_pgno_valid 3 TON 10 ms SI
%TM31 T_desactivacion 3 TON 10 ms SI
%TM32 T_alarma_jioact 10 TON 1s SI
%TM34 T_paro_lI1 15 TON 100 ms SI
%TM63 T_camino_recogida_saco 10 TON 1ls SI
VARIABLE SIMBOLO COMENTARIO
%]I1.0 Di_boton_paro Boton paro instalaciéon
%]I1.1 Di_boton_marcha Boton marcha instalacién
%]I1.2 Reserva
%1I1.3 Di_boton_reset_alarmas Boton reset alarmas
%Il.4 Di_seguridades Entrada de szgel;ﬂ‘:iadiilsegel modulo de
%]I1.5 Di_presion_aire Entrada presion de aire de la maquina
%1I11.6 Di_serie_termicos Serie de los termicos de la instalacion
%1I1.9 Di_presencia_palet_lleno_I1 Presencia palet lleno en la linea 1
%1I1.10 Di_presencia_palet_lleno_l2 Presencia de palet lleno en la linea 2
%]I1.11 Di_celula_recogida_saco Celula de mesa de recogida de saco
%]I1.12 Di_entrada_saco_saturacion Celula de Ii:::;agﬂﬁ_ Z:ttﬁ:_iiigre‘l saco para
%1I1.13 Di_robot_no_actua_l1 El robot nop';?éi;zlz?j:ri la linea de
%I1.14 Di_robot_no_actua_I2 El robot “°p':"|":t’itzi§2|:"2 la linea de
%I1.15 Di_boton_palet_nuvo_lI1 Palet ““e"°p';:":t?:g do. la zona de
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VARIABLE SIMBOLO COMENTARIO
o . palet nuevo colocado en la zona de
%13.0 Di_boton_palet_nuevo_Il2 paletizado esta vacio
%1I13.1 Di_presencia_rodillo
%I13.2 Di_paro_saturacion
%I3.3 Dr_dentro_de_home Si estoy dentl.-o del HOM!E se puede
cambiar el mosaico
VARIABLE SIMBOLO COMENTARIO
. " La KRC me dice que los accionamientos
0,
%15.0 Di_r_peri_rdy estan preparados
La KRC me confirma que la interface de
%]I15.1 Di_r_i_o_actconf E/S para comunicar mediante Ato.EXterno
esta activada.
La KRC me informa que hay mensajes que
%]I15.2 Di_r_stop_mess confirmar, por paradas externas o inicio
de sistema, o cualquier otro evento.
La KRC me comunica que hay un prgrama
%]I15.3 Di_r_pro_act acxtivo o seleccionado, ya sea programa
base cell o de paletizado.
%I5.4 Di_r_pgno_req La KRC me solicita un numero de
programa
. Se esta ejecutando un programa de
0,
/o15.5 Di_r_appl_run paletizado en RUN en la KRC
Estando a nivel alto,el KRC me informa de
%]I15.6 Di_r_alarm_sto haberse producido un evento de parada
de emergencia (nivel bajo).
El KRC me indica mediante esta sefal, que
%]I15.7 Di_r_modo_t1_manual la llave se encuentra en el modo de
operacion MANUAL.
El KRC me indica mediante esta seiial, que
%1I15.8 Di_r_modo_aut_externo la llave se encuentra en el modo de
operaciéon Automatico_Externo.
%1I15.9 Di_palet_terminado_I1 el paletizado se ha terminado en la linea 1
%I15.10 Di_palet_terminado_I|2 el paletizado se ha terminado en la linea 2
%]I15.11 Di_defecto_mordaza
VARIABLE SIMBOLO COMENTARIO
%Q2.0 Do_cinta_entrada_saco_I1 cinta de entrada de saco de la linea 1
%Q2.1 Do_camino_recogida_saco_I1 camino de recogida de saco de linea 1
%Q2.2 Do_paro_I1 Paro linea 1
%Q2.3 Do_robot_en_marcha Robot en marcha
%Q2.4 Do_bajar_rodillo Rodillo para prensar el saco
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VARIABLE SIMBOLO COMENTARIO
% Q4.0 Do_permiso_descarga_I1
%Q4.1 Do_permiso_descarga_l2
%Q4.2 Do_robot_carga_datos ROBOT: Carga datos linea
%Q4.3 Do_robot_carga_datos_I2 ROBOT: Carga datos linea 2 (OPCIONAL)
%Q4.4 Do_robot_carga_datos_mosaico ROBOT: Carga datos de mosaico
% Q4.5 Do_robot_carga_datos_capas ROBOT: Carga datos de numero de capas
% Q4.6 Do_robot_carga_datos_ordenes ROBOT: Carga datos de ordenes
%Q4.7 Do_robot_carga_datos_incremento ROBOT: Carga datos de incremento de
alturas
%Q4.8 Do_robot_datol ROBOT: Dato 1
%Q4.9 Do_robot_dato2 ROBOT: Dato 2
%Q4.10 Do_robot_dato3 ROBOT: Dato 3
%Q4.11 Do_robot_dato4 ROBOT: Dato 4
VARIABLE SIMBOLO COMENTARIO
. Bit 1 del cédigo binario para determinar el
0,
%Q6.0 Do_r_pgno_bit_1 programa
%Q6.1 Do_r_pgno_bit_2 Bit 2 del codigo binario para determinar el
programa
. Bit 3 del cédigo binario para determinar el
0,
%Q6.2 Do_r_pgno_bit_3 programa
Bit que representa la preasignacion al
%0Q6.3 Do_r_pgno_pgno_parity envio de programa y la paridad en caso de
estar habilitada
. Decimos al KRC que hemos transmitido el
0,
/%0Q6.4 Do_r_pgno_valid n° de programa, validando asi el dato
Seiial para iniciar o continuar un
0,
/%0Q6.5 Do_r_ext_start programa en la interface E/S del KRC
Habilitamos el movimiento del
%0Q6.6 Do_r_move_enable KRC,pudiendo realizarse desplazamientos
manuales ,ejecutar o parar un programa.
Confirmamos al KRC todos los tipos de
%Q6.7 Do_r_conf_mess mensajes confirmables una vez
subsanada la causa que los produjo.
%0Q6.8 Do_r_drives_on Activamos accionamientos del KRC
%0Q6.9 Do_r_drives_off Desactivamos accionamientos del KRC
%Q6.10 Do_r_permiso_carga
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("SEGURIDADES DE LA INSTALACION™)

TOP
Di_seguridad Seguridades
es _activadas
%l1.4 MO

—1 C -

Ci_presion_a
ire
%15

-

Di_serie_ter
micos
Hl1.6

-

("MARCHA DE LA INSTALAGION®)

TOP+1
Seguridades Di_boton_ma Di_boton_par Instalacion_e Instalacion_e
| activadas rcha o n_marcha n_marcha
FMO al1.1 %l1.0 Tl FA
| A W | | I/{ ()
P s
| 1 I | \
Seguridades Instalacion_g
| activadas r_marcha
MO Tl
| | e )
R
| \
Di_boton_par
(=
%10
_|N
Carpeta: 1 MAST - General Fecha 28/8/09
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Seguridades  Instalacion_s Di_boton_ma

(*Marcha y Paro de la Instalacion Robot. 5ihay Rearme marcha general y las seguridades generales no estan activadas;entonces doy marcha®)

Diri_o acte Di_r_modo_a Marcha robo Rearme_robo

Marcha_robo

% M4

| activadas n_marcha rcha onf ut_externo t t t
MO %M1 %el1.1 %15.1 %15.8 FARES %eMS
_|/| || N | | | | 1/ | |
| I I | [ I [
Instalacion_e Marcha_robo
n_rarcha t t
EA] M4

(o

Marcha_robo

M4

<

Rearme_robo
It
% M3

T

Di_r_i_ o actc
onf
%15.1

T

Di_r_modo_a
ut_externo
%l3.8

T

Carpeta: 1

MAST -Robot_auto_exter

O

Fecha 28/8/09
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B
KUl

QFFICH,

TOP+1

Di_boton_res
et_alamas
%l1.3

(*Reame de la Instalacion Robot. Para el mancha del Robot y activacion de los Accionamientos del Robot drives_off y Drves_on®)

Reame_robo Di_r_alam_s

t

to
M5 %156

Rearme_robo
t
%ME

al

Di_r_alarm_s
to
%el5.6

|

Oa

Rearme_robo Rearme_robo
t t
M5 S%ME

Di_seguridad
[=]
%l1.4

| (0

Carpeta: 2

Rearme_robo Di_r_modo_t Do_r_drives_
It 1_manual off
SMS %l5.T SRi06.9
4 @5
Do_r_drives_

MAST -Robot_auto_exter

o
SR6.5

205
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S Phgy,
S

I

QFFICH,

TOP+2

IMarcha_robo
It
M4

(*R eset Interface de comunicaciones.®)

Do_r_conf_m
=5
06T

—1

Carpeta: 3

MAST -Robot_auto_exter

O

Do_r_ext_sta
It
oi6.5

-

Lo _r_pgno_p

ano_parity
FoiD6.3

20s

Co_r_pgno_v
flid
%064

-

Fecha 28/8/08
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TOP+3

("Con la interface i_o_act activada y en modo Aut.Externc. Habilitam os sefial Move_enable para el movimiento del KR C, y dam os Accionamientos®)

H

Marcha_robo Di_r_modo_a Di_r i o_actc Do_r_move_
It ut_externo onf enable
26M4 %I15.8 %151 %066
| | | | | | e )
| [ [ \
Di_r_modo_t
1_manual
%I5.7

H

Rearme_robo Di_r_i_o actc Do_r_drives_
t onf off
2%MS %151 %06.9

Rearme_robo Di_r_i_o_actc Dio_r_drves_
t onf off
M3 %131 %069
| | | | e )
]
| [ \
Di_r_modo_t
1_manual
%I5.7

Do_r_drives_
on
%068

HHH

Carpeta: 4

Di_r_peri_rdy T_adivar_drives_on
%I15.0 SETM25
I/I IN ™ Q
MODE: TON
TE: 100ms
TM.P: 8
MODIF: Y

MAST - Robot_auto_exter

(-

Fecha: 28/8/09
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(*600m s despues.Mediante pulsa(minimo 20m sjm antenido en Drives_on, esperamos a que el KRC nos confirm e Accionamientos ON con peri_rdy®)

TOP+4
Rearme_robo Di_r_i_o_actc Do_r_drives_ Do_r_drives_
onf on Di_r_peri_rdy T_pulso_drives_on on
M5 %l5.1 %06.8 %l5.0 % TM26 6.8
| | | | | | | ; )
IN ™ Q R
| I | 1 \
MODE: TON
TE: 10ms
TMP: 2
MODIF: ¥

(*Cuando no hay mensajes por confim ar, stop_mess pasa a nivel bajo.Se evalua Flanco creciente de Conf_mess *)

TOP+5
Marcha_robo Do_r_move_ Di_r_i_o_actc Di_r_stop_m Do_r_conf_m
enable onf Di_r_peri_rdy ess ESS
EAE %066 %l5.1 %l5.0 %l5.2 %067

H ot

(*EXT_start parainiciar wo continuar un program a.Conf_mess, confirm a todos los mensajes del KRC*)

TOP+&
Marcha_robo Do_r_move_ Di_r_i_o_actc Do_r_conf_m Di_r_stop_m Do_r_conf_m
enable onf Di_r_peri_rdy ess ess T_conf_mess Eess
a4 HCE. 6 %151 %l5.0 %067 %15.2 ETM2T BT
| | | | | | | | | I/I e )
IN ™ Q R
I I I I I [ \
MODE: TON Do_r_ext_sta
rt
6.5
TE: 10ms
_< s )_
TMP: 2
MODIF: Y
Carpeta: 5§ MAST - Robot_auto_exter Fecha: 28/8/09
Documento: Instalacion de Robot Paletizado Fecha de creacion: 04/10/2009 11:38

Pagina 223 de 265




ROBITEK Svstem

Dpto.Roboética

Proyecto

PROYECTO FIN DE CARRERA

Documento
Instalacion de Robot Paletizado.

TOP+T

Marcha_robo Do_r_mowve_ Di_r i o actc
t enable onf
EA %06 6 151

Di_r_peri_rdy rt

(*Mediante flanco credente en ext_start, ponemos en Run programa base cell del KRC, que me indica a través de Pro_act que el proceso esta as (1)

Do r_ext_sta
Di_r_pro_act T_pro_act
%I5.0 %065 %153 ETM28

I I [ T Py

H

MODE: TON

TE: 10ms

TM.F: 2

MODIF: Y

Do_r_ext_sta
rt
%065

Ox

{13:(*Mediante flanco creciente en ext_start, ponem os en Run program a base cell del KRC, que me indica a traves de Pro_act que el proceso esta activo®)

Carpeta: 6

MAST -Robot_auto_exter

Fecha: 28/8/09
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{*Con el programa base Cell.Src activo, se nos genera |la peticion Pgno_req para la emision del numero de programa, y solicitud de Pgno_Parity*)
TOP+8
JMarcha_robo Do_r_move_ Di_r i o actc Di r_pgno_re Peticién_pro
It enable onf Di_r_peri_rdy Dir_pro_act g grama
M4 %6, 6 %15.1 %I15.0 %l5.3 %15.4 %ME
| I | | | | | | | | | | e )
| [ [ I I | \
Marcha_robo Do_r_move_ Di_r i o actc Peticion_pro Di r_pgno_re Do_r_pgno_p
It enable onf grama Di_r_peri_rdy Di_r_pro_act q T_peticion_programa gno_parity
M4 %6, 6 %15.1 %ME %15.0 %6153 %15.4 %TM29 %06.3
|| || || | | | | || [ ()
| I [ | | I |
MODE: TON
TBE: 10ms
TMP: 2
MODIF: ¥
Marcha_robo Do_r_move_ Di_r_i_o_actc Oir_pgno_re Do_r_pagno_p Sigue_peticio
It enable onf Di_r_peri_rdy Dir_pro_act q gno_parity n
M4 6.6 %l13.1 %15.0 %l5.3 %%13.4 %63 T
| | | | | | | | | | | | | | e )
| [ [ | I [ | \

Carpeta: 7

MAST -Robot_auto_exter

Fecha: 28/8/09
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TOP+9

Marcha_robo Do_r_mowve_  Sigue_peticio
It enable n
FE) 6.6 FMT

_‘I | | | |
| I I

TOP+10

Marcha_robo Do_r_mowe_ Di_r i o actc
It enable onf
EAE) 9066 %l5.1

Di_r_peri_rdy

S6l5.0

Do_r_pgno_v Di_r_pgno_re
Di r_pro_act alid
%53 6.4

%l5.4

Do_r_pgno_v
T_pgno_valid alid
FaThG 0 Fol26.4
IN ™ 4( s >—

MCDE: TON

TE: 10ms

TMEF: 3

MODIF: Y

(*Cuando el KRC, admite el tipo de programa, Pgno_req pasa a estado bajo y me acciona el RUN del programa m ediarte Appl_nin®)

HH

Carpeta: 8

A

MAST -Robot_auto_exter

Do_r_pgno_p
T_desactivacion gno_parity
SaThE 1 63
IN ™ R )—
MODE: TON o_r_pano_v
lid
Fel6.4
TE: 10ms
R )—
TMP: 3
MCDIF: ¥

Fecha: 28/8/09
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S Phgy,
S

I

QFFICH,

(*CINTA DE ENTRADA DE SACOS A LA INSTALACIONT)

Instalacion_e Di_celula_rec

Do_cinta_ent
rada_saco_l1
%02.0

n_marcha
EAL]

n_rmarcha ogida_saco
EA] %el1.11
| |
| |
Di_entrada_s
fCo_saturaci
bn
%I11.12

A

Mag_manual

Instalacion_e Seguridades _cnta_entrad

_activadas a
%0 SEMW22:X0

md

Carpeta: 1

|

MAST -Recogida_de_saco

()

Fecha 28/8/09
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(*CAMING DE RECOGIDA DE SACO DE LA INSTALACICN®)

TOP+1
Aux_caming_
finstalacion_e recogida_sac Sigue_camin
n_rnarcha o_l1 o_recogida
%M M40 EAERIY
— | ()
Di_ertrada_s Alx_camino_ Aux_camino_
aco_saturaci  Di_celula_rec recogida_sac recogida_sac
o ogida_saco o |1 o_I1
%112 %l1.11 e 40 Fah40
Aux_camino_
Filtrado_cel_ recogida_sac
ecogida o_l
“%MB ah40
Do_camino_r
Ecogida_sac Di_celula_rec
011 ogida_saco T_camino_recogida_saco
w221 %111 L TMES
—| I I/I IN ™ o+
MODE: TON
TB: 18
TM.P:10
MODIF: Y
CPERATE

T_camino_recogida_saco.P:=10
%TME3.P:=10 H

Carpeta: 2 MAST -Recogida_de_saco

Documento: Instalacion de Robot Paletizado
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TOP+2

Sigue_camin
o_recogida
M10

Do_camino_r
ecogida_sac
o 1

%021

al
Mag_m anual

Instalacion_e Seguridades _mesa_recog
n_marcha _activadas ida
EA | M0 BEMW22:X2

—

TOP+3

Di_celula_rec

{*Filtrado de célula de recogida de saco®)

(-

Fittrado_cel_
recogida
%M

O

OPERATE

T_fitrado_cel_recogida.P:=15
BTMZ.P:=15 M

ogida_saco T_fitrado_cel_recogida
%111 HTM2

—| I— IN ™ Q
MODE: TON
TB: 10ms
TM.P:15
MODIF: Y

Carpeta: 3 MAST - Recogida_de_saco

Fecha: 28/8/09
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S Phgy,
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I
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{*R odillo®)

TOP+4

Instalacion_e Fitrado_cel_
n_marcha rodillo
SaM1 263

Do_bajar_rod
il
26024

_| I | |
| [
Mag_m anual

Instalacion_e Seguridades _bajar_rodill

n_marcha _activadas o
%1 %6MO BMW22:X3
I A I/{ | |
| | I
Di_presencia
| rodillo
%I3.1

C -

-

Fitrado_cel_
T_fitrado_bajar_rodillo rodillo
TN %ME

IN ™ Q < )—
MODE: TON

TE: 10ms

TM.P: 15

MODIF: Y

Carpeta: 4

OPERATE

T_filtrado_bajar_rodillo.P:=15
%TM1.P:=15 H

MAST -Recogida_de_saco

Fecha 28/8/09
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I

QFFICH,

(*saturadion de ertrada de saccs ala maquina®)

TOP

Instalacion_e Di_celula_rec Di_paro_satu

n_marcha ogida_saco  racion T_paro_I1 Do_paro_I1
M1 %01.11 %l3.2 T3 4 %0Q2.2
_| I I I I I " ™ “ { ° >—
MODE: TON
TE: 100ms
TM.P: 15
MODIF: ¥
OPERATE
T_paro_|1.P=3
%ETM34 P:=3 -1
Di_celula_rec
ogida_saco Do_para_I
%6l1.11 %0Q2.2

— O

Carpeta: 1 MAST - Saturacion Fecha 28/8/09
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TOP

(*permiso para coger saco en la mesa de recogida 1%)

finstalacion_e Di_palet_ter
n_marcha minado_1
S 5.9

finstalacion_e Filtrado_cel_ Do_permiso_ Segurdades Do_r_permis
n_marcha recogida descarga_|1 _activadas o_carga
EANE 2ME %024.0 MO %0610

A | / ()
[Do_permiso_
Hescarga_|2

%041
(*permiso para descargar en la mesa de paletizado 1 %)
TOP+1

Aux_pemiso
_dejar_saco_
1

a4z

slasl

Di_robot_no_
actua_[1
%I1.13

(‘
=
N\ )
A permiso

_dejar_saco_ Seguridades Do_permiso_
11 _activadas descarga_|1
%M42 %60 %04.0

4
Di_presencia

| palet_lleno_ Di_robot_no_
1 actua_I1
%I11.9 %I11.13

Di_boton_pal
et_nuvo 1
%l01.15

1

ALk permiso Aux_pemiso
_dejar_saco_ _dejar_saco_
1 1

eM42 %M4Z

|

Carpeta: 1

MAST -Permisos

05

Fecha 28/8/09
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TOP+2

Instalacion_e Di_palet_ter
n_marcha minado_I2
S %I5.10

(*permisoc para descargar en la mesa de paletizado 2 *)

Aux_pemiso
_dejar_saco_
12

FAREE]

slasl

A _permiso

Oa

Di_robot_no_ _dejar_saco_ Seguridades Do_permiso_
actua |2 12 _activadas descarga_|2
%el1.14 M43 % MO %e4.1
/| A / ( =
[i_presencia AL _permiso Aux_pemiso
| palet_lleno_ Di_robot_no_ Di_boton_pal _dejar_saco_ _dejar_saco_
2 adua_|2 et_nuevo_|2 12 12
%I1.10 %I1.14 %I13.0 %M 43 %M 43

—H— |

Carpeta: 2

MAST -Permisos

| O

Fecha 28/8/08
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("TRATAMIENTO DE LOS NUMEROS NEGATIVOS DEL INCREMENTO DE CAPAS")

=N

TOP
OPERATE
Inc_capas_por_menos_1:=Mag_inc_capas®(-1)
W MW0:=2%MW3"(-1) H
OPERATE
Inc_capas_I2_por_menos_1:=Mag_inc_capas_I2*(-1
]
W MW 4 =MWNT(-1) M
(*ORDEMES DIRECTAS AL ROBOTY)
TOP+1
OPERATE
Mag_robot_h
ome
MW 21:XD
| Orden_a_enviar_al_robot:=1
—{ | MW 3 1:=1
OPERATE
Mag_robot_
mantenimient
o
SMW21:X1
| Orden_a_enviar_al_robot:=2
—{ | MW 31:=2
OPERATE
Mag_robot_li
beracion
SMMW21:X2
| Orden_a_enviar_al_robot:=3
—{ | %MW31:=3
OPERATE
Mag_robot_o
rdend
SWMW21:X3
| Orden_a_enviar_al_robot:=4
—{ | MW 31:=4
OPERATE
Mag_robot_o
rden5
SMW21:X4

Orden_a_enviar_al_robot:=5
%MW 31:=5
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I

QFFICH,

M Pag,

Mag_robot o
rdent
%MW 21 X5

=N

Mag_robot o
rdenT
WMW21:X85

OPERATE

Orden_a_enviar_al_robot:=8&
%MW 31:=6

OPERATE

Orden_a_enviar_al_robot:=7

=)

—{ I %MW 31:=T
("ORDEMES DIRECTAS AL ROBOTY)
TOP+2
OPERATE
Mag_robot_o
rdeng
WMW21:XT
| Orden_a_enwviar_al_robot:=8
—{ | %MW31:=8
OPERATE
Mag_robot_o
rdemd
W%MW21:X8
| Orden_a_enviar_al_robot:=%
—{ | MW 31:=8
OPERATE
Mag_robot_o
rdemi0
WEMW21:X0
| | Orden_a_enviar_al_robot:=10
| | %MW31:=10
COPERATE
Mag_robot_o
rdemi{
MW 21:X10
| Orden_a_enviar_al_robot:=11
| BMW31 =11
OPERATE
Mag_robot_o
rdem12
oMW 21:X11

Orden_a_enviar_al_robot:=12
BMW3IT=12
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OPERATE

Mag_robot_o
rdeni3
MW 21:X12
| | Orden_a_enviar_al_robot:=13
| | %MW31:=13 H
OFERATE
Mag_robot_o
rdeni4
MW 21:X132

=

TOP+3

Mag_cambiar
_tipo_mosaic
o

%MW20:X0

Orden_a_enviar_al_robot:=14
WMMW31:=14 H

(*Cambic de pregrama al Robot")

Dr_dentro_de
_home
%13.3

=y

OPERATE

Programa_magelis:=Mag_mosaico
M 18:=36 MW 1 H

Programa_m Do_r_pgno_b
agelis_bit_1 it_1
MW 18:XD %Q8.0
~
| ¢
[ N
Programa_m Do_r_pgno_b
agelis_bit_2 it_2
MW 18:X1 %0Q8.1
N

| | ,

[ N
Programa_m Do_r_pgno_b
agelis_bit_3 it_3
MW 18:X2 %Q8.2

=

C A
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TOP+4

Mag_cambiar

("SALIDAS DE DATO 1 DE COMUNICACION CON EL ROBOT")

_tipo_mosaic Mag_mosaic Do_robot_dat|

o o:X0 ol

%MW 20:X0 oMW 1:X0 Q4.8
|| | | e ﬁ>

i =1

| | \

Mag_cambiar Mag_capas:X

_capas 0

MW 20:X1 oMW 2: X0

Mag_increme
ntar_alturas
MW 2062

COMPARE

Mag_inc_capas=0
%MWY 30

Mag_inc_cap
as:X0
MW 3IXD

COMPARE

Mag_inc_capas<i
bMWY 3<0

Inc_capas_p
or_menos_1:
X0

MWD XD
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("SALIDAS DE DATO 1 DE COMUNICACION COM EL ROBOT")

TOP=E5

Mag_cambiar

_tipo_muosaic Mag_mosaic Do_robot_dat
o_lI2 o_l2:X0 ol
BeMW20:X3 S MWS:X0 %04.8

=y I -

Mag_cambiar Mag_capas_|
_capas_|I2 2:X0
B MWW 20: X4 SMWE:XD

= A

COMPARE
Mag_increme
ntar_alturas_ Mag_inc_cap
12 as_l2:X0
%AW 20:X5 WMWT X0
| | Mag_inc_capas_l2=0 | |
| | MW 70 | |
COMPARE

Inc_capas_[2
_poOr_menos_

1:¥0
HWHMW4-XD
Mag_inc_capas_I2<0 | |
— 6 MW 7 <0 | |
COMPARE
Orden_a_env
iar_al_robot:
X0
Orden_a_enviar_al_rob MW 21-X0
ot<=0 | |
— %AW 31 <=0 | |
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("SALIDAS DE DATO 2 DE COMUNICACION CON EL ROBOT™)

TOP+8
Mag_cambiar
_tipo_mosaic Mag_mosaic Do_robot_dat
o o:X1 ol
%MW 20:X0 oMW 1:X1 %a4.9
N N ()
| | \
Mag_cambiar Mag_capas:X
_capas 1
%MW 20:X1 SoMW2:X1
_{ I | |
I |
COMFPARE
Mag_increme Mag_inc_cap
ntar_alturas as:¥1
MW 20:X2 S6MW3X1
| | Mag_inc_capas=0 | |
| | %MW 3=0 | |
COMPARE
Ine_capas_p
or_menos_1:
X1
SoMWO:X1
Mag_inc_capas<0 | |

%MW 3D
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("SALIDAS DE DATO 2 DE COMUMICACION COM EL ROBOT")

TOP+7
Mag_cambiar
_tipo_mosaic Mag_mosaic Do_robot_dat
o_[2 o_l2:¥1 o2
MW 203 SeMWE:X1 %04.9

- I &S

Mag_cambiar Mag_capas_|
_capas_I2 2:¥1
WMWZD K4 SeMWEX1

— | |

COMPARE
Mag_increme
ntar_alturas_ Mag_inc_cap
12 as_l2:X1
MWW 20 X5 FMWT X1
| Mag_ine_capas_l2=0 | |
—{ | %MW T=0 | |
COMPARE

Inc_capas_[2
_por_menos_

1:%1
EALIES S
Mag_inc_capas_l2=0 | |
= MW T<0 | |
COMPARE
Orden_a_env
iar_al_robot:
X1
Orden_a_enviar_al_rob MW 31X
ot<=0 | |
— BERW 31 =0 |
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("SALIDAS DE DATO 3 DE COMUNICACION CON EL ROBOT")

COMPARE

Mag_increme
ntar_alturas
MW 20:X2

=N

Mag_inc_capas=0
%MW 30

Mag_inc_cap
as: X2
SMW3IHZ

COMPARE:

Mag_inc_capas=<0
%MW 3<0

Inc_capas_p
or_menos_1:
X2

SMWD:XZ

TOP+B

Mag_cambiar

_tipo_mosaic Mag_mosaic Do_robot_dat

o o: X2 o3

%MW 20:X0 L e %24.10
| | | £ s )

L b=

I | \

Mag_cambiar Mag_capas:X

_capas 2

%MW 20:X1 MW2:x2
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("SALIDAS DE DATO 3 DE COMUMNICACION CON EL ROBOT")

TOP+8
Mag_cambiar
_tipo_mosaic Mag_mosaic Do_robot_dat
o_l2 o_l2:X2 o3
MW 20: X3 MW 5:X2 %24.10
|| | | (s )
L b=
| | \
Mag_cambiar Mag_capas_|
_capas_|l2 2:X2
oMW 20 X4 HMWEX2

COMPARE
Mag_increme
ntar_alturas_ Mag_inc_cap
12 as_|2:X2
WMW20: X5 SoMW T2
| | Mag_inc_capas_l2=0 | |
| | % MW7 >0 | |
COMPARE

Inc_capas_I2
_por_menos_

1:X2
N2
Mag_inc_capas_l2<0 | |
= AW T <D ||
COMPARE
Orden_a_env
iar_al_robot:
Xz
Orden_a_enviar_al_rob MW 1-X2
ot<=
— AW A1 <=0
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m ﬂ4;,,'

u"lm(

R

("SALIDAS DE DATO 4 DE COMUNICACION COM EL ROBOT™)

TOP+1D

Mag_camiblar
I:q:-n micsale Hag_maalc

%h‘l‘i"uli"l X0 5-":!.-"|I'~' X3

Map_camiblar Mag_capas:x
| 3
S0 HLMWIK3

—— COMPARE—

Mag_Increma
niar_alfuras
Seh202

| | Mag_Ine_capas-d

| | MW 30 H
Mag_camiblar
_tipo_mosalc Mag_mosalc
o 12 o_l2:X3

RMWINNG  RMWSING

Mag_cambiar Mag_capas_|
_capas |2 X3
SAMVIDXNL  HMWES

—COMPARE ———
Mag_Increma
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DEF mosaico_3( )
DEF mosaico_3() = DEF mosaico_4 () = DEF mosaico_5 ()
ext zona_222 () zona_222() = zona_22 () = zona_2 ()
ext zona_111 () zona_111() = zona_11 () = zona_1 ()
ext coi_sgrd ()
ext mantenimiento () \ Mosai
ext home () osaico_4() y

Mosaico_5() seria
igual pero cambiando

INI las variables.

;Make your modifications here

coi_sgrd ()
$out[21]=false

pulse ($out[17],true,2)
pulse ($out[19],true,2)
$timer[1]=0

saco_1=1

saco_2=1
base_data[3]=base_data[1]
base_data[4]=base_data[2]
$out[30]=false

continue

if (($out[6]==false) and ($in[7]==true) and ($out[9]==true)) then
$out[6]=true

endif

continue

if $out[25]==true then

wait sec 1

pulse ($out[10],true,2)
pulse ($out[11],true,2)
saco_1=1

saco_2=1
base_data[3]=base_data[1]
base_data[4]=base_data[2]
wait sec 3

$out[25]=false

endif

continue

if (($in[17]==false) and ($in[18]==false) and($in[19]==true) and ($in[20]==false) and
(registro_1==2)) then

mantenimiento()

endif

continue

if $out[25]==false then

continue

if (($in[11]==true) and ($in[13]==true) and ($out[30]==false)) then
zona_111 ()
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continue

if $out[25]==false then

continue

if (($in[11]==true) and ($in[14]==true) and ($out[30]==true)) then
zona_222 ()

endif

endif

continue

if (($in[17]==false) and ($in[18]==false) and($in[19]==true) and ($in[20]==false) and
(registro_1==1) and (saco_1<2) and (saco_2<2)) then

home ()

endif

continue
if (((program==1) or (program==2)) and ($in[11]==false) and (saco_1<2) and (saco_2<2)
then

wait sec 1
exit

endif MOSAICO_5 () -> if (((program==2) or (program==3))
MOSAICO_4 () -> if (((program==1) or (program==3))

endloop
wait sec 0
coi_sgrd ()

END

DEF mantenimiento( )
INI
;Make your modifications here

coi_sgrd ()

PTP P1 CONT Vel= 100 % PDAT1 Tool[1] Base[0
PTP P2 CONT Vel= 30 % PDAT2 Tool[1] Base[0
PTP P3 CONT Vel= 30 % PDAT3 Tool[1] Base[0

;punto de mantenimiento
PTP P4 CONT Vel= 30 % PDAT4 Tool[1] Base[O

wait for (($in[17]==false) and ($in[18]==false) and ($in[19]==true) and ($in[20]==false)
and (registro_1==3))

PTP P5 CONT Vel= 30 % PDAT5 Tool[1] Base[0
coi_sgrd ()

END
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DEF home( )
coi_sgrd ()

;marca para saber que estamos dentro del Home y cambiar de programa
$out[21]=true

wait for (($in[17]==false) and ($in[18]==false) and ($in[19]==true) and ($in[20]==false)
and (registro_1==3))

;Mosaico seleccionado
$out[21]=false

capas_l=reg_capas_1
if program==1 then
sacos_1l=capas_1*5
sacos_2=capas_1*5
endif

if program==2 then
sacos_1l=capas_1*4
sacos_2=capas_1%*4
endif

if program==3 then
sacos_l=capas_1*3
sacos_2=capas_1%*3
endif

END

DEF coi_sgrd( )
INI
;Make your modifications here

|f ($axis_act.a1>60) then

PTP P1 CONT Vel= 100 % PDAT1 Tool[1] Base[0
PTP P2 CONT Vel= 100 % PDAT2 Tool[1] Base[O
PTP P3 CONT Vel= 100 % PDAT3 Tool[1] Base[0
endif

|f (($axis_act.al<=60) and ($axis_act.al>- 35)) then

PTP P6 CONT Vel= 100 % PDATG6 Tool[1] Base[O

endif

j==================TRANSITO LINEA_1 Y ZONA RECOGIDA=============
if (($axis_act.al1<-50) and ($axis_act.al1>=-80)) then

PTP P7 CONT Vel= 100 % PDATZ7 Tool[1] Base[0

endif

|f ($axis_act.al1<=-80) then

PTP P8 CONT Vel= 100 % PDATS8 Tool[1] Base[0

endif

j===================ENCIMA MESA RECOGIDA========================
if (($axis_act.al>=-50) and ($axis_act.al<=-35)) then

PTP HOME CONT Vel= 100 % PDAT17
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endif

PTP HOME CONT Vel= 100 % PDAT19

;punto por encima de Home

PTP P4 CONT Vel= 100 % PDAT4 Tool[1] Base[O
;punto por debajo de Home

PTP P5 CONT Vel= 100 % PDATS5 Tool[1] Base[0

PTP HOME CONT Vel= 100 % PDAT18

END

DEF zona_1( ) Zona_2.src seria
Zona_l1.src = Zona_2.src igual que
DEF zona_1() = DEF zona_2 (). Zona_1.src pero
Coger_1 () = Coger_2 (). cambiando las
Saco_1 = saco_2. variables.

alt_incr_1=190 Base_data[3] = base_data[1].

$out[30]=true Base_data[4] = base_data[2]. /

coger_1 () Sacos_1 = Sacos_2.
pulse_out[10] = pulse_out[11].

;i1:saco 1 capa 1;;;;;5;5; PTP'>TOO|[1] Base[3] = PTP'>TO|[1] Base[4]

if (saco_1==1) or (saco_1==11) or (saco_1==21) or (saco_1==31) or (saco_1==41) or
(saco_1==51) or (saco_1==61) or (saco_1==71) then

PTP P1 CONT Vel= 100 % PDAT3 Tool[1] Base[3]

ptp_rel {z -1403} c_ptp

pulse ($out[19],true,2)

wait sec 0.3

endif

if (saco_1==6) or (saco_1==16) or (saco_1==26) or (saco_1==36) or (saco_1==46) or
(saco_1==56) or (saco_1==66) then

PTP P6 CONT Vel= 100 % PDATG6 Tool[1] Base[3]

ptp_rel {z -140} c_ptp

pulse ($out[19],true,2)

wait sec 0.3

endif

if (saco_1==2) or (saco_1==12) or (saco_1==22) or (saco_1==32) or (saco_1==42) or
(saco_1==52) or (saco_1==62) or (saco_1==72) then

PTP P2 CONT Vel= 100 % PDAT2 Tool[1] Base[3]

ptp_rel {z -140} c_ptp

pulse ($out[19],true,2)

wait sec 0.3

endif

if (saco_1==7) or (saco_1==17) or (saco_1==27) or (saco_1==37) or (saco_1==47) or
(saco_1==57) or (saco_1==67) then

PTP P7 CONT Vel= 100 % PDAT7Z7 Tool[1] Base[3]

ptp_rel {z -140} c_ptp

pulse ($out[19],true,2)

wait sec 0.3

endif
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if (saco_1==3) or (saco_1==13) or (saco_1==23) or (saco_1==33) or (saco_1==43) or
(saco_1==53) or (saco_1==63) or (saco_1==73) then

PTP P3 CONT Vel= 100 % PDAT4 Tool[1] Base[3]

ptp_rel {z -1203} c_ptp

pulse ($out[19],true,2)

wait sec 0.3

endif

if (saco_1==8) or (saco_1==18) or (saco_1==28) or (saco_1==38) or (saco_1==48) or
(saco_1==58)or (saco_1==68) then

PTP P8 CONT Vel= 100 % PDATS8 Tool[1] Base[3]

ptp_rel {z -120} c_ptp

pulse ($out[19],true,2)

wait sec 0.3

endif

if (saco_1==4) or (saco_1==14) or (saco_1==24) or (saco_1==34) or (saco_1==44) or
(saco_1==54) or (saco_1==64)or (saco_1==74) then

PTP P4 CONT Vel= 100 % PDATS5 Tool[1] Base[3]

ptp_rel {z -120} c_ptp

pulse ($out[19],true,2)

wait sec 0.3

endif

if (saco_1==9) or (saco_1==19) or (saco_1==29) or (saco_1==39) or (saco_1==49) or
(saco_1==59) or (saco_1==69) then

PTP P9 CONT Vel= 100 % PDAT9 Tool[1] Base[3]

ptp_rel {z -120} c_ptp

pulse ($out[19],true,2)

wait sec 0.3

endif

if (saco_1==5) or (saco_1==15) or (saco_1==25) or (saco_1==35) or (saco_1==45) or
(saco_1==55) or (saco_1==65) or (saco_1==75) then

PTP P5 CONT Vel= 100 % PDAT10 Tool[1] Base[3]

pulse ($out[19],true,2)

wait sec 0.3

base_data[3].z=base_data[3].z+alt_incr_1+altura_1

endif

if (saco_1==10) or (saco_1==20) or (saco_1==30) or (saco_1==40) or (saco_1==50) or
(saco_1==60) or (saco_1==70) then

PTP P10 CONT Vel= 100 % PDAT11 Tool[1] Base[3]

pulse ($out[19],true,2)

wait sec 0.3

base_data[3].z=base_data[3].z+alt_incr_1+altura_1

endif

wait sec 0

if (saco_1==sacos_1) then
pulse ($out[10],true,2)
saco_1=0
base_data[3]=base_data[1]
wait sec 0.5

endif
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saco_l=saco_1+1

ptp_rel{z 110}c_ptp

SYN PULSE 17 'Abrir_Manos' State= TRUE Time= 0.5 sec at START Delay= 0 ms
PTP P16 CONT Vel= 100 % PDAT16 Tool[1] Base[0]

PTP P11 CONT Vel= 100 % PDAT1 Tool[1] Base[0]
PTP P24 CONT Vel= 100 % PDAT24 Tool[1] Base[0]
PTP P25 CONT Vel= 100 % PDAT25 Tool[1] Base[0]

;verificacion manos y dedos abiertos

continue

loop

continue

if (($in[27]==false) or ($in[28]==false)) then
$timer_stop[1]=false

endif

continue

if $timer[1]>=4000 then

wait sec 0

$timer_stop[1]=true

$timer[1]=0

pulse ($out[12],true,2)

endif

continue

if (($in[27]==true) and ($in[28]==true)) then
$timer_stop[1]=true

$timer[1]=0
exit
endif
endloop
END
Zona_22.src
DEF zona_11() Zona_11.src = Zona_22.src seria igual que
DEF zona_11() = DEF zona_22 (). Zona_11.src
Coger_1 () = Coger_2 (). pero cambiando
Saco_1 = saco_2. las variables.
. _ Base_data[3] = base_data[1].
;::_lncr_:l_.—zoo Base_data[4] = base_data[2]. /
ut[30]=true
coger_1() Sacos_1 = Sacos_2.
pulse_out[10] = pulse_out[11].

if (saco_1==1) or (saco_1==9) or (saco_1==17) or (saco_1==25) or (saco_1==33) or
(saco_1==41) or (saco_1==49) or (saco_1==57) then

PTP P1 CONT Vel= 100 % PDAT1 Tool[1] Base[3]

ptp_rel {z -140} c_ptp

pulse ($out[19],true,2)

wait sec 0.3

endif

if (saco_1==5) or (saco_1==13) or (saco_1==21) or (saco_1==29) or (saco_1==37) or
(saco_1==45) or (saco_1==53) then

PTP P5 CONT Vel= 100 % PDATS5 Tool[1] Base[3]

ptp_rel {z -120} c_ptp
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pulse ($out[19],true,2)
wait sec 0.3

endif

if (saco_1==3) or (saco_1==11) or (saco_1==19) or (saco_1==27) or (saco_1==35) or
(saco_1==43) or (saco_1==51) or (saco_1==59) then

PTP P2 CONT Vel= 100 % PDAT2 Tool[1] Base[3]

ptp_rel {z -1003} c_ptp

pulse ($out[19],true,2)

wait sec 0.3

endif

if (saco_1==7) or (saco_1==15) or (saco_1==23) or (saco_1==31) or (saco_1==39) or
(saco_1==47)or (saco_1==55) then

PTP P6 CONT Vel= 100 % PDATG6 Tool[1] Base[3]

ptp_rel {z -100} c_ptp

pulse ($out[19],true,2)

wait sec 0.3

endif

if (saco_1==2) or (saco_1==10) or (saco_1==18) or (saco_1==26) or (saco_1==34) or
(saco_1==42) or (saco_1==50) or (saco_1==58) then

PTP P3 CONT Vel= 100 % PDAT3 Tool[1] Base[3]

ptp_rel {z -120} c_ptp

pulse ($out[19],true,2)

wait sec 0.3

endif

if (saco_1==6) or (saco_1==14) or (saco_1==22) or (saco_1==30) or (saco_1==38) or
(saco_1==46) or (saco_1==54) then

PTP P7 CONT Vel= 100 % PDAT7 Tool[1] Base[3]

ptp_rel {z -120} c_ptp

pulse ($out[19],true,2)

wait sec 0.3

endif

if (saco_1==4) or (saco_1==12) or (saco_1==20) or (saco_1==28) or (saco_1==36) or
(saco_1==44) or (saco_1==52) or (saco_1==60) then

PTP P4 CONT Vel= 100 % PDAT4 Tool[1] Base[3]

pulse ($out[19],true,2)

wait sec 0.3

base_data[3].z=base_data[3].z+alt_incr_1+altura_1

endif

if (saco_1==8) or (saco_1==16) or (saco_1==24) or (saco_1==32) or (saco_1==40) or
(saco_1==48) or (saco_1==56) then

PTP P8 CONT Vel= 100 % PDATS8 Tool[1] Base[3]

pulse ($out[19],true,2)

wait sec 0.3

base_data[3].z=base_data[3].z+alt_incr_1+altura_1

endif

wait sec 0
if (saco_1==sacos_1) then
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pulse ($out[10],true,2)
saco_1=0
base_data[3]=base_data[3]
wait sec 0.5

endif

saco_l=saco_1+1

ptp_rel{z 110}c_ptp

SYN PULSE 17 'Abrir_Manos' State= TRUE Time= 0.5 sec at START Delay= 0 ms
PTP P16 CONT Vel= 100 % PDAT16 Tool[1] Base[0]

PTP P11 CONT Vel= 100 % PDAT1 Tool[1] Base[0]
PTP P24 CONT Vel= 100 % PDAT24 Tool[1] Base[0]
PTP P25 CONT Vel= 100 % PDAT25 Tool[1] Base[0]

;verificacion manos y dedos abiertos

continue

loop

continue

if (($in[27]==false) or ($in[28]==false)) then
$timer_stop[1]=false

endif

continue

if $timer[1]>=4000 then

wait sec 0

$timer_stop[1]=true

$timer[1]=0

pulse ($out[12],true,2)

endif

continue

if (($in[27]==true) and ($in[28]==true)) then
$timer_stop[1]=true

$timer[1]=0
exit
endif
endloop
END
Zona_222.src
DEF zona_111() Zona_112.src = Zona_222.SrC seria igual que
DEF zona_111() = DEF zona_222 (). Zona_111.src
Coger_1 () = Coger_2 (). pero cambiando
Saco_1 = saco_2. las variables.
alt_incr_1=165 Base_data[3] = base_data[1].
$out[30]=true Base_data[4] = base_data[2]. /
coger_1 () Sacos_1 = Sacos_2.
pulse_out[10] = pulse_out[11].
;riisaco 1 capa 1355055050000

if (saco_1==1) or (saco_1==13) or (saco_1==25) then
PTP P1 CONT Vel= 100 % PDAT1 Tool[1] Base[3]
ptp_rel {z -1403} c_ptp

pulse ($out[19],true,2)

wait sec 0.3

endif
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if (saco_1==4) or (saco_1==16) or (saco_1==28) then
PTP P4 CONT Vel= 100 % PDAT4 Tool[1] Base[3]
ptp_rel {z -1403} c_ptp

pulse ($out[19],true,2)

wait sec 0.3

endif

if (saco_1==7) or (saco_1==19) or (saco_1==31) then
PTP P7 CONT Vel= 100 % PDAT7 Tool[1] Base[3]
ptp_rel {z -1403} c_ptp

pulse ($out[19],true,2)

wait sec 0.3

endif

if (saco_1==10) or (saco_1==22) or (saco_1==34) then
PTP P10 CONT Vel= 100 % PDAT10 Tool[1] Base[3]
ptp_rel {z -140} c_ptp

pulse ($out[19],true,2)

wait sec 0.3

endif

if (saco_1==2) or (saco_1==14) or (saco_1==26) then
PTP P2 CONT Vel= 100 % PDAT2 Tool[1] Base[3]
ptp_rel {z -1403} c_ptp

pulse ($out[19],true,2)

wait sec 0.3

endif

if (saco_1==5) or (saco_1==17) or (saco_1==29) then
PTP P5 CONT Vel= 100 % PDAT5 Tool[1] Base[3]
ptp_rel {z -140} c_ptp

pulse ($out[19],true,2)

wait sec 0.3

endif

if (saco_1==8) or (saco_1==20) or (saco_1==32) then
PTP P2 CONT Vel= 100 % PDAT2 Tool[1] Base[3]
ptp_rel {z -1403} c_ptp

pulse ($out[19],true,2)

wait sec 0.3

endif

if (saco_1==11) or (saco_1==23) or (saco_1==35) then
PTP P5 CONT Vel= 100 % PDATS5 Tool[1] Base[3]

ptp_rel {z -1403} c_ptp

pulse ($out[19],true,2)

wait sec 0.3

endif

if (saco_1==3) or (saco_1==15) or (saco_1==27) then
PTP P3 CONT Vel= 100 % PDAT3 Tool[1] Base[3]
ptp_rel {z -1003} c_ptp

pulse ($out[19],true,2)
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wait sec 0.3
base_data[3].z=base_data[3].z+alt_incr_1+altura_1
endif

if (saco_1==6) or (saco_1==18) or (saco_1==30) then
PTP P6 CONT Vel= 100 % PDAT®6 Tool[1] Base[3]
ptp_rel {z -1003} c_ptp

pulse ($out[19],true,2)

wait sec 0.3
base_data[3].z=base_data[3].z+alt_incr_1+altura_1
endif

if (saco_1==9) or (saco_1==21) or (saco_1==33) then
PTP P3 CONT Vel= 100 % PDAT3 Tool[1] Base[3]
ptp_rel {z -100} c_ptp

pulse ($out[19],true,2)

wait sec 0.3
base_data[3].z=base_data[3].z+alt_incr_1+altura_1
endif

if (saco_1==12) or (saco_1==24) or (saco_1==36) then
PTP P6 CONT Vel= 100 % PDATG6 Tool[1] Base[3]

ptp_rel {z -100} c_ptp

pulse ($out[19],true,2)

wait sec 0.3
base_data[3].z=base_data[3].z+alt_incr_1+altura_1
endif

wait sec 0

if (saco_1==sacos_1) then
pulse ($out[10],true,2)
saco_1=0
base_data[3]=base_data[1]
wait sec 0.5

endif

saco_l=saco_1+1

ptp_rel{z 110}c_ptp

SYN PULSE 17 'Abrir_Manos' State= TRUE Time= 0.5 sec at START Delay= 0 ms
PTP P16 CONT Vel= 100 % PDAT16 Tool[1] Base[0]

PTP P11 CONT Vel= 100 % PDAT1 Tool[1] Base[0]
PTP P30 CONT Vel= 100 % PDAT30 Tool[1] Base[0]
PTP P31 CONT Vel= 100 % PDAT31 Tool[1] Base[0]

;verificacion manos y dedos abiertos

continue

loop

continue

if (($in[27]==false) or ($in[28]==false)) then
$timer_stop[1]=false

endif

continue

if $timer[1]>=4000 then
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wait sec 0
$timer_stop[1]=true
$timer[1]=0

pulse ($out[12],true,2)
endif

continue

if (($in[27]==true) and ($in[28]==true)) then
$timer_stop[1]=true
$timer[1]=0

exit

endif

endloop

END

DEF coger_1( )

PTP P5 CONT Vel= 100 % PDAT5 Tool[1] Base[0
;punto de recogida

PTP P6 Vel= 80 % PDAT6 Tool[1] Base[0
cerrar ()

wait sec 0.6

PTP P5 CONT Vel= 100 % PDAT5 Tool[1] Base[0

PTP P8 CONT Vel= 100 % PDAT15 Tool[1] Base[0
PTP P9 CONT Vel= 100 % PDAT16 Tool[1] Base[0

END

DEF coger_2()

PTP P5 CONT Vel= 100 % PDAT5 Tool[1] Base[0
;punto de recogida

PTP P6 Vel= 80 % PDAT6 Tool[1] Base[0
cerrar ()

wait sec 0.6

PTP P5 CONT Vel= 100 % PDAT5 Tool[1] Base[0

PTP P8 CONT Vel= 100 % PDAT15 Tool[1] Base[0
PTP P11 CONT Vel= 100 % PDAT11 Tool[1] Base[0
PTP P9 CONT Vel= 100 % PDAT16 Tool[1] Base[0
PTP P10 CONT Vel= 100 % PDAT10 Tool[1] Base[0

END

DEF cerrar( )

pulse ($out[18],true,2)
pulse ($out[20],true,2)

END
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