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DESCRIPCION:

Durante la jornada presencial se pondran en practica los conocimientos adquiridos
durante el estudio del médulo correspondiente a la asignatura de Autématas Programables
Nivel Avanzado.

REQUISITOS:

Es requisito para la realizacién de la practica, haber cursado la asignatura de
Autématas Programables y haber trabajado las 4 primeras unidades didacticas de la asignatura
de Automatas Programables Nivel Avanzado.

OBJETIVOS:

Conocer los pasos a seguir a la hora de realizar la automatizacién de maquinas.
Conocer los elementos empleados en deteccion y su tratamiento por parte del PLC.
Conocer los actuadores y su tratamiento por parte del autémata.

Trabajar con moédulos de funcién y médulos de datos.

Conocer el entorno de desarrollo de aplicaciones para automatas SIEMENS.
Conocer los fundamentos de programacion en lenguaje AWL.

Conocer los modos de estructuracion y ordenacion a la hora de programar
(Funciones).
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PROPUESTA DE LA PRACTICA:

. Automatizacién de una maquina. (Control de cintas transportadoras).
. Direccionamiento de los distintos dispositivos a conectar al PLC.

. Estructuracién del programa. Uso de funciones y médulos de datos.

. Desarrollo del programa.

. Transferencia y modos de funcionamiento del autémata.
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. Pruebas de funcionamiento del sistema.
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DESARROLLO DE LA PRACTICA:

Planteamiento

Basandonos en el diagrama técnico de la maquina y la secuencia de funcionamiento,
deberemos realizar un estudio preliminar de cara a determinar las necesidades a nivel de
equipamiento. En funcion del nimero de detectores y actuadores realizaremos el dimensionado
de entradas y salidas necesarias en nuestro PLC.

Estructuracion y programacion

Una vez planteadas las pautas basicas se procederd a estructurar la aplicacion
mediante funciones, generando aquellas que sean necesarias mediante el entorno de
desarrollo.

Transferenciay pruebas de funcionamiento

Una vez finalizada la programacion de los distintos bloques de programa, se procedera
a realizar la transferencia de estos al PLC, prestando atencion a los distintos modos de
funcionamiento de estos equipos.

Con el programa transferido a la memoria del autémata, simularemos mediante el equipo la
funcionalidad del sistema.

BIBLIOGRAFIA:

Manual de las asignaturas de Autdbmatas Programables y Autématas Programables Nivel
Avanzado de SEAS

MATERIALES NECESARIOS:

Para la realizacién de las practicas, se utilizaran los siguientes equipos, que se encuentran en
el aula (sélo es necesario traer el guion de practicas impreso):

Automata programable S7-300 CPU 314C — 2PN/DP.
Ordenador personal con cable ethernet y entorno de desarrollo TIA Portal.

DURACION ESTIMADA:

4 horas.
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SOLUCION:
Tenemos una cinta transportadora que lleva los productos. Lo que queremos
es que los productos que se salgan del peso estipulado tanto por arriba como por
abajo se desechen.

Ademas, tenemos unas luces indicadoras de producto bueno o de producto malo.

Queremos que mientras esta la pieza debajo de la célula detectora, se encienda la luz
correspondiente.

Diagrama técnico:

E136.2 Al136.1
@ ® O BLUEMA

E1360 E1361
D LA,

A136.2

i A136.7

Para ello vamos a tener en un bloque de datos (DB) los limites de peso tanto superior
como inferior.

Con el byte EB137 de entradas vamos a simular los pesos de las piezas que circulan
por la cinta. Introduciremos los valores de forma binaria con cada bit de EB137.

Queremos que cuando la pieza tenga un peso comprendido entre los limites correctos
se encienda una luz que nos indique que la pieza es correcta. Cuando pase una pieza
gue su peso se salga de los limites queremos que nos indique una luz que la pieza es
mala y a la vez que se abra una trampilla para que la pieza salga de la cinta.
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Teoriay ejemplo previo:

Vamos a crear un bloque de datos nuevo. En estos bloques lo Unico que
vamos a introducir son datos. No vamos a programar nada. Va a ser una tabla con
datos los cuales podemos leer y podemos escribir nuevos valores en los datos.

i Agregar nuevo bloque X
Nombre:
1 ‘F‘esos |
Tipo: @ DE globsl [+
OB guaj [-]
Bloque de Mmer: [ [

organizacién
() manual

(®) automético

Blogue Los blogues de datos (DB) sirven para almacenar datos del programa.
de funcién

E 2

Funcién

e

Bloque
de datos

> ‘N‘és informacion

[ Agregar y abrir Aceptar | | Cancelor

El primer campo sera el peso maximo que puede tener la pieza y el segundo el peso
minimo. Establecemos unos valores de arranque, por ejemplo 64 y 32
respectivamente.

Pesos
MNambre Tipo de datos Offset Valor de arrang... Remanen... Visible en .. Valor dea.. Comentaric
1 < v Static
2 . Peso_Max Int 64 =] =) |
3 @m. Peso_Min Int 32 =) =] 0
4 = <Agregars i

Ahora que hemos creado el DB vamos a realizar la programacion que compare el peso
de la pieza entre los limites del DB. Lo primero que debemos realizar es la asignacion
de simbdlicos a las direcciones de entrada y salida, es decir, cumplimentar la tabla de
variables.

Tabla de variables estandar

MNombre Tipo de datos Direccian Rema... Visibl..  Acces.. Comentario
1 @@  Marcha Boal %E136.0 = v
2 @ Faro Bool %E136.1 =] =]
3 < Sensor Boal %E136.2 = M  sensorde pieza en posicién pesaje
4 < Peso Byte %EB137 @ @ Valor binaric de peso pieza
5 < Cinta Bool %A136.0 ] M  Cinta de arrastre de piezas
6 < Luz_BUENA Bool %A136.1 ] [  Pescdentrode rango
7 < Luz_MALA Boaol %A136.2 = M  Pescfuers derango
8 < Trampilla Boal %A136.7 = M  Trampilla expulsora
g <Agregars E
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Seguidamente realizaremos la programacién en OB1.

¥  Segmento 1: Marcha yparo
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1 //Marcha

2 1] "Marcha™ (E136.0
3 5 "Cinta™ (R136.0
5 Pargo

& 1) "Paro" gE136.1
7 R "Cinta™ 3R136.0
a8

3 Llega pieza

10 T "Sensor™ t§E136.2
11 S5FE MO0l

12 R "Luz_BUENR" 3R136.1
13 R "Luz_MRELA™ 3R136.2
14 R "Trampilla™ 3R136.7
15 BER

¥  Segmento 2: Lectura peso

1 M001: NOP O

2

3 f/:El peso es menor gue el maximo?

4 L "Pesc™ 3EB137
o L "Pe3os™. Peso_Max DEl. 2272
i <I

7 = "Tag_ 1" TM0.0
g

3 //:El peso e3 mayor que el minimo?

10 L "Peso™ $EB137
11 L "Pe3o3™.Pesc_Min DB1.2272
12 I

13 = "Tag_2" M0 .1

¥  Segmento 3: Dejo pasaroexpulso

1 //Comprueboc 3i estoy dentro de rango

2 U "Tag_ 1" EM0.0
3 U "Tag_2" EMD.1
4 5 "Luz_BUENR" 3A136.1
5 R "Luz_MRLA" 3R136.2
7 //31 no lo eatoy expulsc pieza

3 ROT

9 5 "Luz_MRLA" EAl3e.2
10 R "Luz_BUENR" 3A136.1
11 5 "Trampilla™ 3R136.7

Cinta de arrastre de piezas

Cinta de arrastre de piezas

Sensor de pieza en pogicidn.
Peso dentrc de rango

Pesc fuera de rango
Trampilla expulscra

Valer binaric de peac pieza

Valer binaric de pesc pieza

Peso dentro de rango
Pesc fuera de rango

Pesco fuera de rango
Peso dentro de rango
Trampilla expulscra
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Hemos visto como hacer la comparacion de una sefial analégica que leemos de forma
binaria, pero en la practica lo que haremos es leer una sefial analdgica. Trata de
modificar este programa leyendo el canal 0 del PLC, que se corresponde a “PEW 800”.

Cuando modifiques el programa debes tener en cuenta que la entrada analédgica
PEWS00 nos entrega un valor entre 0 y 27648, que debe ser escalado, por ejemplo,
mediante la funcién de sistema FC105 (SCALE).

El valor que nos devuelve esta funcién es un namero real, en lugar de un entero, lo
gue implica modificar las comparaciones.



