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1. RESUMEN

Se desea iniciarse con la implementacion y programacion en el Software creado por
Siemens, llamado SIMIT Simulation Framework V8.1 SCE Trainer (Siemens Coopera con
Educacion - Entrenador), este software tiene un médulo dedicado a la ensefianza, por lo
que sera de utilidad para la escuela. Se controlard y simulara una planta virtual a través de
dicho software, pero para conseguir esto primero hay que programar el proyecto en el
software de Siemens, TIA Portal V13, con el lenguaje KOP, se ha exportado la tabla de
variables de dicho programa, y la programacién se ha cargado e iniciado una simulacién
con el Mdédulo Simulador de Siemens, S7-PLCSIM. Una vez conseguido esto, se ha abierto
el software SIMIT, y lo primero que hay que hacer es importar la tabla de variables del
anterior proyecto. A continuacion en SIMIT, se ha disefiado la maqueta virtual, se ha
programado una serie de actuaciones, tales como, hacer que se muevan las cajas, encender
0 apagar unas lamparas de sefializacion, poder interaccionar con interruptores o pulsadores,
etc.

La maqueta virtual y el programa consisten en lo siguiente:

Se cuenta con una maquina selectora de cajas por su peso, esta consta de 5 cintas
transportadoras, la Cinta CO es la encargada de alimentar cajas a la maquina. La Cinta C1
es la principal, es la que selecciona que cilindro debe expulsar la caja hacia una de las
cintas extractoras. La Cinta C2 es la cinta que extrae las cajas de 0 a 5 kilogramos. La
Cinta C3 es la cinta que extrae las cajas de 10 a 15kg. La Cinta C4 es la cinta que extrae las
cajas de entre 5 a 10 kilogramos. Dicha méaquina también se compone de 3 cilindros
neumaticos, P1, P2 y P3. P1 es el encargado de expulsar las cajas de entre 0 a 5 kg, desde
la cinta C1 hasta la cinta C2. P2 es el encargado de expulsar las cajas de entre 10 a 15 kg,
desde la cinta C1 hasta la cinta C3. P3 es el encargado de expulsar las cajas de entre 5 a 10
kg, desde la cinta C1 hasta la cinta C4. También la maquina tiene 8 sensores detectores de
cajas. EI SCB es el Sensor Caja en Bascula el cual detecta que la caja ya ha sido
alimentada y debe ser pesada por la bascula. Los sensores SC1, SC2, SC3, SC4, son los
sensores situados en las 4 cintas, y detectan que haya una caja en las respectivas cintas. Los
sensores S1, S2 y S3, detectan las cajas en la cinta C1, y situadas en sus respectivos
cilindros P1, P2 o P3. La maquina también dispone de una Bascula, la cual es la encargada
de pesar las cajas alimentadas por la cinta CO. La maquina tambien posee un pulsador de

Marcha y una seta de Paro de Emergencia en sus controles.
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El sistema funciona de la siguiente forma:

Inicialmente todos los cilindros se encuentran retraidos y todas las cintas estan
desactivadas. Tras activar el boton de Marcha, el proceso se inicia con la alimentacion y el
transporte de cajas de la cinta CO hasta la bascula, donde la cinta CO se para y se procede al
pesado para la clasificacion por peso, (0-5 kg), (5-10 kg) y (10-15 kg).

A continuacion se pone en marcha la cinta C1, cinta clasificadora, la cual transporta el
paquete dependiendo de su peso hasta los sensores S1, S2 o S3. Si lo detecta S1, el cilindro
P1 se extraera y expulsara la caja a la cinta C2, retrayéndose automaticamente. Si lo
detecta S2, el cilindro P2 se extraera y expulsard la caja a la cinta C3, retrayéndose
automaticamente. Y si lo detecta S3, el cilindro P3 se extraerd y expulsaré la caja a la cinta
C4, retrayéndose automaticamente. Cuando la caja salga por una de estas tres cintas, C2,
C3 0 C4, y sus sensores correspondientes lo detecten, 0 SC2 0 SC3 o SC4, el ciclo habra
terminado y de manera automatica, una nueva caja sera alimentada por la cinta CO,
continuando de nuevo otro ciclo. Todo este ciclo podréa ser interrumpido por un paro de

emergencia.
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2. INTRODUCCION

Con el SIMIT Simulation Framework V8.1 SCE Trainer, Siemens ofrece una
solucion expresamente disefiada para entrenamiento de técnicos e ingenieros de
automatizacion, para el arranque virtual del software del usuario SIMATIC. Simulando
dispositivos técnicos o sistemas, los estudiantes son capaces de probar un programa PLC
en condiciones reales.
De esta manera, la tarea propuesta se puede comprender mas rapidamente, el estudiante se
puede concentrar en la generacion del programa PLC y probarlo cuando quiera en el
simulador. A través de la interesante representacion de los dispositivos controlados y
sistemas de simulacion, crea una motivacion mayor para encontrar una solucién técnica a

la automatizacion correcta.

3. OBJETIVOS

El objetivo de este proyecto es que el lector aprenda como manejar el software
SIMIT Simulation Framework V8.1 SCE Trainer. Este proyecto proporciona los
fundamentos y conocimientos necesarios, y demuestra como operar, generar y desarrollar

proyectos, en base al ejemplo detallado.
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4. MATERIALES Y METODOS

4.1. Requisitos previos

Para trabajar con exito a través de SIMIT, se deben de asumir los siguientes

conocimientos:

Conocimiento en el manejo de Windows.
Fundamentos de programacién con PLC STEP7.

Estar familiarizado con el entorno de trabajo de TIA Portal.

4.2. Hardware y software requeridos

PC, sistema operativo Windows 7 Professional/Ultimate (32/64 bits) y una
conexion USB para la llave electronica.

Software SIMIT Simulation Framework V8.1 SCE Trainer.

Software SIMATIC STEP 7 V5.4 y V5.5.

Software TIA Portal SIMATIC STEP 7 V11 y V13.

Software S7-PLSIM.

Las instancias de SIMIT Virtual Controller emulan los sistemas de automatizacion
SIMATIC S7-300, S7-400 y S7-410. Por lo que no nos valdria emular un S7-1200
ni un S7-1500.

Si el proyecto se deseara hacer con un PLC fisico, en vez de manera simulada,

habria que tener en cuenta también las siguientes pautas:

MPI para ordenador (por ejemplo, adaptador USB para PC) o cable Ethernet.
PLC SIMATIC S7-300 6 S7-400, con al menos un mddulo de entradas/salidas

digitales y otro de entradas/salidas analdgicas integradas.

-Ejemplo de configuracion:

CPU: 314C-2 DP.

Entradas Digitales: D124 x 24V DC
Salidas Digitales: DO16 x 24V DC/0.52
Entradas/salidas Analdgicas: AI5/A02
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Figura 4.2. Hardware y software requeridos.

4.3. Limitaciones de SIMIT
ElI SIMIT SCE tiene las limitaciones siguientes:

Como interfaces, sdlo PLCSIM arriba mencionado y el interfaz de PRODAVE estan
disponibles. El area de direcciones se limita con los siguientes valores:

e 32 entradas digitales en el &rea de direcciones de 10.0 a I3.7.

e 8 entradas analdgicas en el area de direcciones de IW64 a IW78.

e 32 salidas digitales en el area de direcciones Q0.0 a Q3.7.

e 8salidas analogicas en el area de direcciones QW64 a QW78.

El nimero de componentes y mandos que se pueden usar en una simulacién se limita con
250.

4.4. Interfaz de SIMIT
El interfaz de SIMIT se divide en las siguientes partes principales, como se muestra

en la figura4.4..

e La barra de Menu y Simbolos permite el acceso rapido a las funciones SIMIT. Las
funciones adicionales pueden ser abiertas con los submenus desplegables.

e En la ventana “Project”, el proyecto que estd abierto se presenta en una vista
esquematizada.

e En la ventana “Chart” (Renombrada una como “MAQUETA” y otra como
“MOVIMIENTO DE CAJAS”), se encuentra el area de trabajo, donde disefiar y
editar nuestros graficos, simbolos, componentes, controladores, etc.

e En la ventana de Herramientas, contiene la libreria de todo el material a usar, y

esta dividida en: Components, Controls, Macros, Graphic, Projects y Signals.
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e En la ventana Propiedades, es donde se muestran todas las propiedades del objeto
seleccionado.

e Con las “Tags” (etiquetas) en el borde inferior, se selecciona entre diagramas

abiertos e interfaces.

Barra Men

Barra Simbolos

leLE Iggszizﬁzzz

—1| Ventana Project
R .
4] Ventana Chart

“w Basic components
COMMUNICATION
CONNECTORS
CONTEC
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FLOWNET
SENSORS
STANDARD

Project navigation

yvyvvvvw

[ sionuop |

q
8
a
8
SoDeW

w User components
-
Global components

|
aiydess

[Presm ——— _eox| L
Ventana Herramientas
v lputs  Reseier
Default  Symbol name Address Data type Comment A . 1
- . ¥ = —1 Ventana Propiedades ]
MARCHA 10.1 BOOL é
ScB 10.3 BOOL NSOR CAJABAJA
;mm Reset fiter. Tag =
Symbol name i o 5

Sieubis

.
co
c1

CINTA 0 ALIMENTAD
CINTA 1 GENERAL D]
CINTA 2 ENCARGAD? v |

Value
MAQUETA

5 MAQUETA |e=

4 Portal view

Figura 4.4. Interfaz de SIMIT.

4.5. Elementos de un Proyecto en SIMIT
Los proyectos de simulacion se manejan en la Ventana de proyecto “Project”, Un

Proyecto de SIMIT se divide en los siguientes (Figura 4.5.):

e Couplings (*=) establece la comunicacion entre SIMIT y un controlador (o
simulador). Una nueva conexion se establece haciendo doble clic en “New
Coupling” (#).

e Charts ( H) carpeta donde nos muestra las areas de trabajo y simulaciones usando

la libreria, y que previamente hemos guardado, Un nuevo grafico o diagrama se

generara si clicamos dos veces en “New Chart” ( E ).
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e Snapshots, esta carpeta contiene fotos que fueron capturadas durante simulaciones.
e Find&Replace hace posible buscar sefiales, componentes y conectores en el
proyecto, y cambiarlos.

o Consistency check se usa para examinar los errores del proyecto.

Comunicaciéon
con PLCSIM

Nombre Proyecto N 7 SIMIT SELECTOR CAJAS 4

Carpeta | » v .J Couplings
Comunicaciones Carpeta

- couphni/— Areas de Trabajo
¢= PLCSIM
Avreas de trabajo v | Charts

5 New chart Funciones_
oo ~| MAQUETA Suplementarias
Capturas Pantalla ‘
» | Monitoring
» | Scripting
» --| Material
» il Snapshots
|i Find & replace
%] Consistency check
P Start

Figura 4.5. Elementos de un Proyecto en SIMIT.

4.6. Generacion de Simulaciones

En SIMIT, una simulacion se genera en un Chart (Area de Trabajo) usando
componentes predefinidos. Los Chart se pueden insertar en un proyecto de SIMIT
haciendo clic en “New Chart”. Los Chart ya existentes se abren haciendo doble clic en el
titulo de dicho Chart, en el area de trabajo. Al crear un nuevo Chart, el nombre por defecto
es “Chart”, y si ya hubiera uno, se nombraria automdaticamente “Chartl” y asi
sucesivamente. Para cambiar de nombre, se puede cambiar al principio recién creado un
Chart, nos da la opcion, o bien si ya fue nombrado como Chart, solo tenemos que clicar

una vez sobre este, pulsar boton derecho y entran en “Rename”.

Los componentes con funciones ldgicas y aritméticas estan contenidos en una
biblioteca llamada “Standard”. Desde estos componentes, las simulaciones se forman en

diagramas y son conectados con el controlador por medio de conectores perifericos (Figura

indice 11
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4.6.1.). Simplemente con arrastrar los componentes desde la libreria al diagrama, uniendo
las conexiones e indicando los pardmetros de los componentes.

Para unir las conexiones (entradas y salidas), se mueve el puntero del ratén a la
conexion y se cliqua con el botén izquierdo del ratdn, sin soltar el boton, se arrastra hacia
la conexién que desee, cuando ocurra un cambio de color en el puntero, se suelta, y la
conexion estard establecida.

Los parametros para un componente se pueden fijar en la ventana de propiedades
del componente o directamente en el componente en los cajetines grisdceos. Para
introducir valores en el campo de entrada directamente en el componente, se abre con
doble clic y se introduce los parametros deseados. Para introducir valores en el campo de
entrada en la ventana de propiedades, se clica una vez en el componente, en la Ventana de

Propiedades saldran reflejados los parametros de ese componente.

Componente

PLCSIM CO + |+
3.0[T M’

100, OII UL
Pardmetros |—> 0. °'| L
0. Ol SP

Falsel SET

Conector

PLCSIM ET_ s =
50! Periférico

1000| UL
00! LL

00’ 5:
Fal:ex SET

Figura 4.6.1. Diagrama con Componentes y Conectores Periféricos.

Las sefiales de entrada y salida del controlador se manejan en los interfaces. En los
Charts, estas sefiales son representadas por conectores periféricos: sefiales de salida por
conectores periféricos verdes y sefiales de entrada por conectores de periferia rojos.

Los conectores periféricos se pueden arrastrar desde la Ventana de Herramientas,
concretamente desde “Signals”. También se puede arrastrar de un Chart a otro, si se
trabajara con las pantallas divididas. Para llevar la sefial deseada hasta un diagrama, debe
sujetar la tecla “Shift” y con el raton arrastrar desde Signals hasta el Chart, suelte primero
la tecla del raton y después la letra “Shift” para obtener el resultado deseado, de lo
contrario, se generara un interruptor en dicho diagrama. A continuacion y cuando ya se ha
obtenido la sefial de conector de periferia, una ésta con la conexion del componente que

desee.

12
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Los elementos de entrada estan estipulados para ajustar valores en la simulacion.

Igualmente, los elementos displays son proporcionados para mostrar valores de la

simulacion. Los elementos de entrada y displays construyen el mando. Estos también se

pueden colocar facilmente y sin problemas en Chart separados. La figura 4.6.2. muestra un

ejemplo, con los elementos de mando anteriormente citados.

| 5

hall Co
c1
c2
c3
ca
P1
P2
|~ P3

INTRO PESO

SCB

SC1

S3 sC4
s1 SC2
S2 SC3

[ () | MARCHA |
) PARO
IMPULSO

Figura 4.6.2. Elementos de mando y control.

4.7. Realizacion de la Simulacion

Una simulacion se inicia de la siguiente manera: por medio de la barra de Simbolos

0 en la ventana Project (") o en la barra Menu clicando en “Simulation” y a continuacion

en el menu desplegable clicar a “Start” ("). Como indicacion de que la simulacion esta

activada, el color del interfaz de SIMIT cambia de azul a naranja.

Durante la simulacién algunos cambios son posibles, pero se aconseja que si se

desea hacer cambios, salgamos del modo Simulacion.

Durante la simulacion si se podra cambiar de Chart o entrar también en Coupling.

13



indice

5. EJEMPLO DE APLICACION “SELECTOR DE CAJAS”

El Selector de Cajas por peso, es un proyecto que se va a usar para ilustrar como
generar una simulacién a través de SIMIT. El programa de control operard a cargo de
PLCSIM, el cual controlara la emulacion de nuestra planta virtual en SIMIT.

5.1. Descripcion del Proyecto

Una cinta transportadora CO, es la encargada de alimentar las cajas a la maqueta, las
cajas son de diferentes pesos, estas llegan hacia un sensor SCB encargado de detectar que
la caja esta posicionada encima de la bascula, la bascula la pesa, después del pesado pasan
a la cinta C1, la cual es la encargada de clasificarla automéaticamente. Las cajas con un
peso de hasta 5 kg son desviadas hacia la cinta C2, las de peso de entre 5 a 10 kg hacia la
cinta C4 y las cajas con un peso mayor de 10 kg se dirigen a la cinta C3. Las cajas tendran
un peso de entre 0 a 15 kg. El sistema tiene 5 motores: uno por cada cinta transportadora
(CO, C1, C2, C3, C4). En el Panel de Control y Mando estan dispuestos unos pilotos de
sefializacion, con sus respectivas etiquetas, cuando un motor o cinta estd en
funcionamiento, este piloto pasard a estar en color verde, si estuviera apagado, tendria
color gris.

Los encargados de expulsar las cajas de la cinta de clasificacion C1 a sus
respectivas cintas de salida, son los cilindros neumaticos, la planta estd compuesta por 3
(P1, P2 y P3), estos al igual que las cintas, estan representados en el Panel de Control, con
sus pilotos y etiquetas correspondientes.

Para detectar los movimientos de las cajas, se tiene 8 sensores dispuestos en nuestra
maqueta. El sensor SCB, como se dijo anteriormente, es el encargado de detectar la caja
sobre la bascula. Los sensores SC1, SC2, SC3 y SC4, son los encargados de detectar que
las cajas estan en sus respectivas cintas. Y los S1, S2, y S3, son lo que detectan que las
cajas estan posicionadas en los pistones, o bien P1, P2 o P3, y deben ser extraidas a sus
respectivas cintas.

En el Panel de Control, se encuentran los pulsadores de Marcha y Paro, encargados
de accionar y parar la automatizacién. Se disponen también un pulsador de Impulso Inicial,
encargado de adoptar las condiciones a nuestra programacion de la automatizacion,
tambien es el encargado de resetear nuestra simulacion, en caso de algun fallo.

Se posee también de un display analogico, donde se debe introducir el peso de cada
caja, para que el resto del proceso sea automatico. Se tiene un pulsador “Intro Peso”, para

activar la accion de introducir el peso en el display. (Figura 5.1.)

14
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0

1

-+ MARCHA

2 — CO

-+ SCB

6

— IMPULSO INICIAL

—,— 5<x<10 /INTRO PESO

— <5/INTRO PESO

—'- =10 /INTRO PESO

3— CO|C1|C4 7 CO

C1

C2 10— CO | C1 | C3
—+ SC1-1 — SC1-2 —+ sc1
4 - C1 | C4 8— C1 | C2 11— C1 | C3
1 s3 -+ 1 - s2
5—C4 | P3 9 C2 | P1 124 C3 | P2
—+ sc4 -+ sc2 — sc3

Figura 5.1. GRAFCET del Proyecto.

El GRAFCET de la Figura 5.1., servira de ayuda a la hora de implantar la animacién

a las cajas, ya que hay que animarlas Etapa a Etapa, y siempre es mas sencillo verlo de

manera grafica.
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Nombre de Senal Tipo Direccion
ETAPA INICIAL Bool %M0.0
ETAPA1 Bool %M0.1
ETAPA 2 Bool %M0.2
ETAPA 3 Bool %M0.3
ETAPA 4 Bool %MO0.4
ETAPAS Bool %M0.5
ETAPA 6 Bool %M0.6
ETAPA 7 Bool %MO0.7
ETAPA 8 Bool %M1.0
ETAPA9 Bool %M1.1
ETAPA 10 Bool %M1.2
ETAPA 11 Bool %M1.3
ETAPA 12 Bool %M1.4
IMPULSO INICIAL | Bool %I10.0
MARCHA Bool %I0.1
INTRO PESO Bool %I10.2
SCB Bool %I10.3
SC1 Bool %I10.4
S3 Bool %I10.5
SC4 Bool %I10.6
SC2 Bool %I1.0
S2 Bool %I1.1
SC3 Bool %I1.2
Co Bool %Q0.0
C1 Bool %0Q0.1
C2 Bool %0Q0.2
C3 Bool %0Q0.3
C4 Bool %Q0.4
P1 Bool %Q0.5
P2 Bool %0Q0.6
P3 Bool %Q0.7
PARO

EMERGENCIA Bool L3
S1 Bool %I10.7
KILOS Real %ID64

Tabla 5. Tabla de Variables del Proyecto.

indice 16
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5.2. Programacion Software TIA Portal V13

Lo primero que hay que hacer, es programar el proyecto a través los programas TIA
Portal o SIMATIC STEP7, yo se ha elegido TIA Portal y el lenguaje de programacion
elegido es KOP, como se puede observar en la Figura 5.2.2.

Es muy recomendable antes de empezar a programar directamente, identificar el
ndmero y tipo de variables que se van a usar, es decir, las entradas, marcas, salidas,
temporizadores, contadores, etc. que necesitaremos, y realizar una Tabla de Variables en
TIA, ya que, como se puede ver mas adelante, esta sera muy necesaria para Exportar datos
a SIMIT.

iemens - I\SELECTOR DE CAJAS2\SELECTOR DE CAJAS2

Proyecto  Edicién Ver Insemar Online Opciones Herramientas Ventana  Ayuda T oteTiy [t Aurcutat o

CF (% B Guerdarproyecto S M 22 5 X W& (#*: G [0 [ B [ Establecer conexion online ¥ Deshacerconexicnorline o [ [ 3 | |]” PORTAL
_i Dispositivos [ﬂl Variables H @ Constantes de usuario H@ Constantes de sistema | Opciones
QO FE B Tn =} =
Tabla de variables estandar v I Buscar/reemplazar
~ | SELECTORDE CAIAS2 [~] Nombre Tipodedatos  Direccién Rema... Visibl... |Acces... Comentario (Al
B Agregar dispositivo 1 @] ETAPAINICIAL Bool [E)] %m0 = )] ] ~| Buscar L)
f& Dispositivos yredes 2 @  ETAPAl “Bool %MO.1 =} ™ =
~ [ PLC_1 [CPU 314C-2 DP] 3 @ ETAPA2 Bool %M0.2 ] ] 3
Y configuracién de dispositivos 4 @ ETMPA3 Bool %M0.3 =] ] R '
] Online y diagnéstico 5 @ ETAPA4 Bool %MO.4 =] =] i Gechasioin
v Igl Blogues de programa 6 @ EWPAS Bool %M0.5 =) ™ E e
B Agregar nuevo blogue =l @ ewrs Bool %M0.6 =) ™
4 Main [0B1] 8 4@ ETAPAT7 Bool %M0.7 ™ =] =
& Bloque_1 [FC1] 9 4@ ETAPAB Bool %M1.0 ™ =]
» 2 Bloques de sistema 10 @ ETAPA9 Bool %M1 )] ] =
» [3 Objetos tecnolégicos i1 @ ETPA10 Bool %M1.2 ] )] = =
» g Fuentes externas 12 @ ETAPA11 Bool %M1.3 =] ™~
~ [ g Variables PLC —1iz @ emPa12 Bool %M1.4 =] =]
% Mostrar todas las variable 14 4@  IMPULSO INICIAL Bool %I0.0 ] ] —]
ﬁ Agregar tabla de variables 15 4@  MARCHA Bool %10.1 ] ] @ sbeio
2 Tabla de variables estand. 6 @ s Bool %103 =] [  SENSORCAABAJA
55 Tabla de variables analég. 7 @ sa Bool %I0.4 ™ M SENsORCINTA1 O Aribs
» [ Tipos de datos PLC i @ s3 Bool %I0.5 =] @  SENSORPOSICION 3 (EXPUL... . car
» (52 Tablas de observacién yforz.. 9 @ su Bool %10.6 ™ [  SENSORCINTA 4 ( CAJAGRA..
» [ Backups online 20 @ s Bool %I1.0 ™ ¥  SENSORCINTAS (CAJA<5K... Reemplazr;
» [5§! Datos de proxy de dispositivo 21 @ s2 Bool %I1.1 ™M M  SENSORPOSICION 2 (EXPUL.... =
5 Informacién del programa 2 @ sc Bool %112 =] M  SENSORCINTA6 (EXPULSIO... | [ mecm 1
wisos de PLC 3 @ o Bool %Q0.0 ] [  CINTA O ALIMENTADORA DE... <] w | [>]
istas de textos % @ o Bool %Q0.1 ™ @  nTA1GENERALDISRBUL. | v |Idiomas y recursos
Médulos locales 3 a @ Bool %Q0.2 ™ ¥  CINTA 2 ENCARGADA DE SA.
» [§§ Datos comunes % @ Bool %Q0.3 )] M CINTA 3 ENCARGADA DE SA... Honas sdeon
» [5]) configuracién del documento a o Bool %Q0.4 ~ [¥  CINTA 4 ENCARGADA DE SA.. Espafiol (Espafis)
<[ B i a P Boal %Q0.5 ™ [  PISTON DE EXPULSION CAJA...
< [Vista detallada a r Bool %Q0.6 =) M PISTON DE EXPULSION CAJA.
a P Bool %Q0.7 ™ M  PISTON DE EXPULSION CAJA.
40 PARO EMERGENCIA Bool %I1.3 ™ M  PARO DE EMERGENCIA
Nombre a s Bool %I0.7 ™ ¥  SENSORPOSICION 1 (EXPUL..
@ co @ KILos Real %ID64 ™ =] [v]
a o [<] i | |
a Bool . - e
a a Bool \g Propiedades Hfl..lnformacmn yHL Diagnéstico I
@ 4 Bool General
@ e Bool Variable il [4]
@ & Bool Variable E
= ,,F il =]
$ B ! General
4 Vista del portal Vista genersl | Main |54 Tabla de vari... V' Proyecto SELECTOR DE

Figura 5.2.1. Tabla de Variables, TIA Portal.
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Una vez completado nuestra Tabla de Variables (Figura 5.2.1.), se puede empezar a
programar. Una vez se haya cerciorado de que el programa no tiene errores y estd
Compilado a la perfeccion, se Guarda el proyecto y lo se Nombra si anteriormente no se

habia hecho.

\SELECTOR DE CAJAS2\SELECTOR DE CAJAS2

Proyecto  Edicién Ver Insertar Online Opciones Herramientas Ventana Ayuda

Totally Integrated Automation
% (% Bl Guardarproyecto 5 ¥ = PO

X s 5 MG B R Y establecer conexion online ¥ Deshacerconexisnoriine fa (R M X - |]” RTAL
SELECTOR DE CAJAS2 » PLC_1 [CPU 314C2 DP] » Bloques de programa » Main [OB1] = X

Dispositivos Opciones

o ; T st &, 36 = G > 5
0O Wi E e h EEER8 @ HF C0Eas s & TR =) g i
—] > | Favoritos E
~ | SELECTOR DE CAJAS2 - " T
B Agregar dispositive T Ar Ak —0— 7 - 2 ;::,setlucuones basi... E

sl DEeToTjieaE ~ Titulo del blogue: * SELECTOR DE CAlAS 5 J5J Ceneral =

~ (9 PLC_1 [CPU 314C2 DP] : » L] Operaciones l6gi...

[IY configuracién de dispositivos

> - » [@®] Temporizdores 1}
%] Online y diagnéstico ¥  Segmento 1: ZONA PRELIMINAR » [ Contadores g
~ gl Blogues de programa = 2 ) o . =
o 3 —| > conELIMPULSO INICIAL SETEAMOS LA ETAPA 1 Y RESETEAMOS LAS 12 RESTANTES, PARA ASEGURARN... » [<] Comparacién =
[ Eegarniletio blogle | » %] Funciones mate... |v |52
A minionl %0.0 %MO.1 <[ w | Bl
Blogue_1 [FC1 . - R - %
4 Blogue_1 [FC1] IMPULSO INICIAL’ ETAPA1 v | Instrucciones avan... |&
» 5 Blogues de sistema } {s T @
= 3 — — ombre
» [3 Objetos tecnolégicos =
» [ ] Fecha yhora
» g Fuentes externas =
%M0.0 » [] String + Char
=il Verbiespie o “ETAPA INICIAL" e
- » [ Memoria imagen ...
Za Mostrar todas las variable (R Sl 2 3
G {R}—r » [] Periferia descentr... |3+
I Agregar tabla de variables » [ PROFI =
i lenerg
% Tabla de variables esténd. i = —
h, : . MO0 .2 » [ Parametriacién d..| v [—
5 Tabla de variables analég. ETAPA 2" — e emEn ]
» [ig Tipos de datos PLC { <] L |2
g Tip {R}—t

ViTecnoIogia
Nombre
» [ PID Control

» (53 Tablas de observacién yforz..

» L&) Backups online %MO 3

» (5. Datos de proxy de dispositivo “ETAPA 3" = s
58 Informacién del programa (R} ARG R il
% » [] Médulos de funcién
Avisos de PLC S
R . » [ Funciones 300C
» [ Modulos locales e TAdA 4
» (4§ Datos comunes (R}
» [5]) configuracién del documento ol
<[ [ “Mo.S
; [100% w|
~ | Vista detallada 100%
@ Popiedades [ mformacion B]% 01
Nombre Direccién General
General [~
= General =
Informacién (=]
sellos de tiempo B
i Kl _
Compilacién E Nombre: |Main |
Proteccién l .
! » Tipo: (0B | < i [>
Atributos t _ : — e —
Lenguaje: | KOP [+ > | Comunicacion
<[ n iE Nimero: |1 v > | Paquetes opcionales

Figura 5.2.2. Programacion en lenguaje KOP, TIA Portal.
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Después de realizar lo anteriormente citado, se retorna a la Tabla de Variables. En

la pestafia de Variables, en la barra de Simbolos, se clica en el tercer icono “Exportar”

=1 . . - .
(=?), se elige exportar Variables, y se pulsa en los puntos suspensivos para elegir donde
guardar nuestro archivo a exportar, el cual sera un archivo (.xIsx) o lo que es lo mismo, un
Excel (Figura 5.2.3.). Se le da a Aceptar, y dira “Exportacion finalizada correctamente”, 1o

que quiere decir, que de momento con TIA Portal ya se ha acabado.

T4 Siemens - I\SELECTOR DE CAJAS2\SELECTOR DE CAJAS2 —m X

Proyecto Edicién Ver Insertar Online Opciones Herramientas Ventana Ayuda Totally Integrated Automation

U (% [ Guardarproyecto & ¥ 32 7z X W& (*: 3 [0 [ B 3 establecer conexibn online ¥ Deshacer conexin onfine B [ M@ ¢ — 1]® PORTAL

SELECTOR DE CAJAS2 » PLC_1[CPU 314C-2 DP] » Variables PLC » Tabla de variables estandar [47]
Dispositivos | 4@ Variables “ & Constantes de usuario Hg\ Constantes de sistema ‘ Opciones
| % G © e =2 -
Tabla de variables estandar v ‘ Buscar/reemplazar
~ | ] SELECTORDE CAIAS2 Nombre Tipodedatos  Direccién Rema... Visibl.. Acces.. Comentario [~]
¢ Agregar dispositivo 1 @ ETAPAINICIAL Bool ] %mo.0 [+ =] ™ [~] Buscar j
Eﬁh Dispositivos y redes 2 @ Emeat 8ool %MO.1 N @ [ g
~ [ PLC_1 [CPU 314C2 DP] 3 @ ETPA2 Bool %M0.2 =] ™~ 3
[IY Configuracién de dispositivos, 4 @ ETPA3 Bool %M0.3 ™ ™ - z
%) Online y diagnéstico 5 @ Emeas Bool 04 M ™ 2
~ [gl Blogues de programa 6 4@ ETAPAS Bool %MO.5 =] (=] Buscaren est
B Agregar nuevo blogue =l @ cemers Bool %MO.6 (=] (=] Buscarente
4 Main [0B1] 8 4@ ETAPAT7 Bool %MO.7 ™M ™ = i
4 Blogue_1 [FC1] 9 4@ ETAPAB Bool %M1.0 ™ ™
» 5 Bloques de sistema 10 @ ETAPA9 Bool %M1 )] ] <
» [3 Objetos tecnolégicos 11 la 2 2 | =
» [} Fuentes externas iz @
~ g Variables PLC —1z @
%5 Mostrar todas las variable 4 @ W = ~] Selec
& Agregar tabla de variables 5 @ ™M - "
22 Tabla de variables estand. e SENSOR CAJA BAJA @ s
[z Tebla de variables analég. 17 @ 5| [ Varisbles SENSORCINTA 1 O Ariba
» [ Tipos de datos PLC 18 4@ 5| []Constantes SENSOR POSICION 3 (EXPUL... [ c
» [53 Teblas de obsenvacién yforz.. B la s SENSOR CINTA 4 ( CAJA GRA.. o
» [ig Backups online 20 @ s ]+‘ SENSOR CINTA 5 (CAJA < 5K... ‘,R“’“P‘m“
» [ Datos de proxy de dispositive 21 @ s | Acentar—Jamieariceis SENSOR POSICION 2 (EXPUL. | I
Informacién del programa 2 a L s — — B8 SENSORCINTA 6 (EXPULSIO... Reemplaza 'hd
[ Avisos de PLC = la o Bool %Q0.0 =] M  CINTAO ALIMENTADORA DE... <]
] Listas de textos 24 @ a Bool %Q0.1 (=] [  CINTA 1 GENERAL DISTRIBUL... v ] Idiomas y recursos
» [ Médulos locales %5 @ Bool %Q0.2 ™ M  CINTA 2 ENCARGADA DE SA... ‘ o
» 4§ Datos comunes % a o Bool %Q03 ] ¥  CINTA 3 ENCARGADA DE SA... o
» [5]) Configuracién del documento |7 a Bool %Q0.4 =] [  CINTA 4 ENCARGADA DE SA... Espafiol (Espafis)
<] m Il |5 a =~ Bool %Q0.5 ™ [¥  PISTON DE EXPULSION CAA...
< [Vista detallada 23 @ r2 Bool %Q0.6 ] [  PISTON DE EXPULSION CAJA... e e
30 @ P Bool %Q0.7 ] [  PISTON DE EXPULSION CAJA... [Espafiol (Espafia)
4@  PARO EMERGENCIA Bool %013 ] [  PARO DE EMERGENCIA —_—
Nombre Tipo de dat... a s Bool %107 ] [@  SENSORPOSICION 1 (EXPUL...
@ co Bool @  KiLos Real %ID64 =] =] [~
@ o Bool [<] 0 ] |
a @ Bool i 1 s o [0] Diaandst
a = a5l |ngp|edades ﬂfx.lnformacnon y“b Diagnéstico [
@ c4 Bool General
= Bou: Henebis :i Variable g
@ ET2 Bool i
» [~ bl S——
177 [ — B »  General v|<] ] ]
4 Vista del portal i & Main Ié.’ Tabla de vari... V' Proyecto SELECTOR DE

indice

Figura 5.2.3. Exportar Variables, TIA Portal
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5.3. Generacion de un Proyecto de Simulacién - SIMIT
Se abre el Software SIMIT, una vez que este se inicia, se muestra una ventana de
didlogo. En él, los proyectos ya existentes se pueden abrir, al igual que se pueden iniciar
nuevos proyectos. Seleccione la opcion “Create a new project” para crear un nuevo
proyecto, y en “Target folder” especifique una carpeta donde quiera almacenar su
proyecto, como muestra la Figura 5.3. Si ya ha iniciado SIMIT sin hacer estos pasos, este

didlogo también se puede abrir con el menu “Project | New Project .

SIEMENS
SIMIT
Create new project

# Open existing project Projectname ~ SELECTOR DE CAJAY

Couplings ~ )
Create new project Target folder  C:\Users\hp-108783\Documents e
# Retrieve project
= < " Author

Samukon = E * Retrieve sample project

o Comment
Automatic * Create

model creation .

* Installed software
Help

User interface language

» Project view

Figura 5.3. Generacion Nuevo Proyecto.

Después se clica en “Create”.
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5.4. Conexion con PLCSIM
En este ejemplo de proyecto, el programa de TIA Portal no se carga en un
verdadero PLC o autdmata, sino que se cargard en un simulador llamado PLCSIM. La
carga en el simulador PLCSIM se detallara mas adelante.
Para establecer una nueva conexion, se clica en “Add coupling”, como muestra la
Figura5.4.1.

Project 'SELECTOR DE CAJAS’ was opened successfully. Please select the next step:

=~

N

] Add chart

_'4  Generate charts
/" automatically

Figura 5.4.1. Nueva conexion.

Para establecer la conexion, como se muestra en la Figura 5.4.2. las sefiales han de
intercambiarse, en este caso, con el PLCSIM. Saldra una ventana “Add new coupling”,

seleccione la entrada “PLCSIM” y haga clic en “Add”.

"7 SELECTOR DE CAJAS _aX

SIEMENS
SIMIT

Add new coupling

# Add new coupling
Specify the communication path via which SIMIT should exchange data.

Couplings Select a coupling and click "Add'.
PROFIBUS DP
Simulation model PROFINET 10
OPC SERVER
Automatic )* CHEEET
model creation . SHM
» (PLCSIM
Diagnostics & '.* PRODAVE
L VIRTUAL CONTROLLER
Add
# Assign coupling signals
# 1M configuration
» Project view Opened project: C:\Users\hp-108783\Documents\SELECTOR DE CAJAS\SELECTOR DE CAJAS.simit

Figura 5.4.2. Seleccion de Nueva conexion.
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En el caso de tener el proyecto abierto, y querer hacer una nueva conexion, se tiene

que hacer doble clic en la entrada “New coupling”, se abrira una ventana “Selection”, elija

la entrada “PLCSIM” y haga clic en “OK”.

Selection ? X

New coupling

PROFIBUS DP
PROFINET 10
OPC SERVER
OPC CLIENT
SHM

PRODAVE
VIRTUAL CONTROLLER

Figura 5.4.3. Seleccion de Nueva conexion, una vez el Proyecto esté abierto.

Una vez se clica en “Add” para establecer una nueva conexioén, como nos mostraba
la Figura 5.4.2. Se abrira la ventana de la conexion existente, en este caso, se abrid la
ventana de “PLCSIM”, como se muestra en la Figura 5.4.4., se puede ver que de momento
no tenemos variables, por lo que se tiene que importar el archivo Excel, que anteriormente

se importo del software TIA Portal. Para ello hay que clicar “Import” (;T} ), en el menu de

Simbolos de la ventana PLCSIM.

>
Projet Edt Smuston Wedow Aomeli moddling  Opons el
T |

4 Project navigation PLCSIM

PLCSTM

Figura 5.4.4. Conexion establecida en PLCSIM.
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Una vez completados los pasos anteriores, se abrird una ventana llamada
“Importing signal properties” (Figura 5.4.5.). En la opcion “Format”, se debe de
seleccionar “Tag names (.xIsx)”, en la opcion “File”, se buscard la ubicacion donde se
guardo el archivo y se selecciona, una vez hecho esto, se hace clic en “Import” y saldra la
tabla de variables, tal y como se hizo en TIA Portal, y como se muestra en la Figura 5.4.6.

Importing signal properties ? X

Format Tag names { *.xIsx) e
File I:\TFG\PLCTags2.xlsx B

Which properties do you want to import?

Mode New signals

|4

Figura 5.4.5. Importacion de variables.

g

Project Edit Simulaion Window Automatic modelling Options  Help SIEMENS

oig i R
4 Project navigation — 2 s X | Signals
Source Name
Reset filter Origin
Symbol name. Address Datatype  Comment scaling | ' =
: 4 b 4 ¥ - : 4 Signal type
IMPULSO INICIAL 10.0 BOOL All | |
MARCHA 10.1 BOOL Data type
INTRO PESO 10.2 BOOL SENSOR CAJA ALTA All [ ]
scB 103 BOOL SENSOR CAJA BAJA
sc1 104 BOOL SENSOR CINTA 1 Reset filter
s3 105 BOOL SENSOR POSICION 3 (EXPULSION CAJA...
sca 106 BOOL SENSOR CINTA 4 ( CAJA GRANDE SALIEN... v Search results
sc2 1.0 BOOL SENSOR CINTA 5 (CAJA < 5KG SALIENDO) Source Name
s2 1.1 BOOL SENSOR POSICION 2 (EXPULSION CAJA...
sc3 112 BOOL SENSOR CINTA 6 (EXPULSION CAJA > 5K...
PARO EMERGENCIA 13 BOOL PARO DE EMERGENCIA
st 107 BOOL SENSOR POSICION 1 ( EXPULSION CAJA...
0 KILOS D64 REAL
sC1-1 114 BOOL
sc1-2 .5 BOOL
B
w Outputs  Rest filter
Symbol name Address Data type Comment Scalin |
¥ L 4 ¥ s 4 ¥
co Q.0 BOOL CINTA 0 ALIMENTADORA DE CAJAS
Q.1 BOOL CINTA 1 GENERAL DISTRIBUIDORA DE C...
Qo2 BOOL CINTA 2 ENCARGADA DE SACAR LAS CAJ... | |
Q.3 BOOL CINTA 3 ENCARGADA DE SACAR LAS CAJ...
Q0.4 BOOL CINTA 4 ENCARGADA DE SACAR LAS CAJ...
Q.5 BOOL PISTON DE EXPULSION CAJA GRANDE
Q.6 BOOL PISTON DE EXPULSION CAJA MENOR DE...
Q.7 BOOL PISTON DE EXPULSION CAJA MAYOR DE... =
- B
PLCSIM Properties |
Property Value w Info
Time slice 2 = e
PLCSIM number 1 = Orlgin:
Mnemonic 11 B Signal type:
Data type:

4 portal view  ENECCSTENE

Figura 5.4.6. Variables importadas en SIMIT.
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Una vez llegado a este punto se recomienda que se guarden los avances
conseguidos hasta ahora, haciendo clic en “Save all” ().

Como se muestra en la Figura 5.4.6., ahora se ven las sefiales binarias y analogas,
las cuales se pueden activar o desactivar desde SIMIT y PLCSIM (se vera mas adelante
como cargarlo y ponerlo a punto para la simulacion). Las sefiales y direcciones no deben
modificarse en SIMIT, ya que la simulacion provocara error.

Al comenzar la simulacion, el intercambio de datos inicia estableciéndose
inmediatamente.

Para hacer una comprobacion se puede iniciar la simulacion, clicando en “Start”

(") en la barra de simbolos. Como anteriormente se dijo, el color del proyecto torna a
naranja.

Si, por ejemplo, activa la salida QO. 7 en el PLCSIM, vera la reaccién a esto en
SIMIT vy viceversa, 0 activar una entrada en SIMIT SCE, por ejemplo, 10. 7, y vera la
reaccion a esto en el PLCSIM.

1=

w Einga Filter riicksstzen
Symbol Ad Datentyp Kommentar
== E0.0 BOOL
-z E0.1 BOCL
-z E0.2 BOCL
-z E0.3 BOCL
== E0.4 BOCL
-z E0.5 BOCL
-z E0.6 BOCL
-0 E0.7 BOOL
-z E1.0 BOCL
w Ausga Filter riicksatzen
Symbol Ad Datentyp Kommentar
- 40.0 BOCL
-O AD.1 BOOL
- 40.2 BOCL
-O 203 BOOL
- A4 BOCL
- A0.5 BOCL
- A0.6 BOCL
=[m] — (.7 —
@) S7-PLCSIM - SimView1 (==
Simulation  Bearbeiten  Ansicht  Ninfigen  Zielsystem Ausfihref Extras  Fenster  Hilfe
== BlEw R i amaga @@ Wig o
5
n
@ Ball= = I
gg'; ™ RUNP [ BN Bis | ||/t o T
EQENWF‘““ TEE4 321 E54 3210
I:ISTDPl—STDP MRES ||| M T T T M MW

Driicken Sie F1, um die Hilfe aufzurufen. MPI=2

Figura 5.4.7. Ejemplo simulacién, Tabla de variables SIMIT - PLCSIM
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5.5. Construccion del Panel de Control
Aunque sea posible controlar directamente y supervisar todas las sefiales del 10
directamente desde la ventana de conexiones “Coupling”, como se ha visto en el apartado
anterior, por regla general se quiere tener acceso a algunas sefiales en formas mas reales,
como paneles de control o una maqueta. Con este fin, abra la carpeta “Chart” y haga clic

en “New Chart”. Se nombra como se desee, en este caso el nombre que se ha elegido es el

de “MAQUETA”.

-

w5 P il Realtime (100%) v

4 Project navigation MAQUETA

1] 100% ¥ & & | Tahoma

Project navigation

F1nFEB /Uit LrAx

SIEMENS

- 2@ X | Components

“w Basic components
» COMMUNICATION
» CONNECTORS

» CONTEC

» DRIVES

» FLOWNET

» SENSORS

» STANDARD

I :

w User components
Global components

sooew | sjonuop |

onyders

Figura 5.5.1. Creacion de un Chart.

Para que la maqueta y a su vez la simulacidn sea mas real, se colocara una imagen
de fondo, con el dibujo de la estructura de la maquina la cual se quiere automatizar. Para
ello se debe mirar en la Ventana de Propiedades, y clicar en los tres puntos (=) en
“Background image”, como aparece en la Figura 5.5.2., y buscar el archivo donde esta

ubicada la imagen.

‘w Project components
SELECTOR DE CAJAS

Property Value
Name MAQUETA
Width

Height

Scale 1 pix : 1 mm
Background image cintas3

PLCSIM | %] MAQUETA

Figura 5.5.2. Cambiar fondo de Chart.

4 Portal view =
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Ahora se vera la ventana en blanco o con la imagen de fondo que se haya puesto. A
la derecha, tenemos la Ventana de Herramientas con las etiquetas de “Components®,
“Controls®, “Graphic®, “Projects* y “Signals®, tal y como se muestra en la Figura 5.5.3.

w Display §
Binary display
Analog display
Digital display
Bar graph display =
g
g
7y
w Input [
Pushbutton
Pushbutton with image g
Switch
Switch with image
Step switch ==
Step switch with image o
Digital input g_
Slider A
g
=
)
w Others ﬁ
3D-Viewer )
Signal splitter
Action g
w Preview g
g
@
[

Figura 5.5.3. Ventana de Herramientas.
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Para crear el Chart de Control, primero se necesita clicar en la etiqueta de “Controls”. Se
arrastra un “Binary display” desde su etiqueta hasta el Chart. Como se ve en la Figura
5.5.4. el piloto de sefializacion tiene una forma cuadrada por sus valores iniciales.

SIEMENS

— 2 &' X | Controls
“w Display
{2 o {E 100% 2 & & Tahoma TnEB | Ui:LrArSrEinnL
a Analog display
Digital display
Bar graph display

w Input
Pushbutton
Pushbutton with image g

Figura 5.5.4. Arrastre de Binary Display.

En este proyecto, conviene que los pilotos de sefializacion sean redondos, por lo
que se selecciona el elemento, y en la Ventana de Propiedades, se hace clic en “View”
(vista), para cambiar la forma se abre el ment desplegable de “Shape” y se elige “Round”
(redonda). También se puede definir el color cuando el elemento estd activado o
desactivado, en este proyecto cuando el display este en modo “off” el color sera gris, y
cuando este en modo “on” el color sera verde, como se puede apreciar en la Figura 5.5.5.
También se puede cambiar el tamafio al elemento, clicando y arrastrando uno de los 8

puntos azules que tiene alrededor.

or w Preview i
e =
] I ———— w |
| Binary display#2 Properties | Diagnostics | Binary display
General Property Value Control for displaying the state of 2

Connector Color (off) [ — iy el
Color (on) I -
B

Shape Round

Figura 5.5.5. Cambio de parametros de un “Binary display”.
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Y se preguntaran; ;Como sabe este elemento, cuando esta activo o inactivo, y es
mas, cuando sabe que la salida, por ejemplo, Q0.0 esta activa 0 no?

Dentro de la misma Ventana de Propiedades, se clica en “Connector”, donde
“Name”, se desabilita la imagen del ojo (*), la cual se tachara y se habilitara el cuadro de
“Signal”. En el borde derecho de la pantalla, Ventana Herramientas, se clica en “Signals”,
y se busca la sefial que corresponda, en este caso sera PLCSIM de “Source” (Siempre sera
asi) y CO como “Name”, PLCSIM — CO se arrastra hacia el cuadro en blanco de “Signal” y
con esto se tendra la conexidn entre este elemento y la sefial. Y el elemento en la Ventana
Magqueta, se puede ver como aparece sélo como un circulo gris. Todo esto se muestra en la
Figura 5.5.6.

5 U b Rekme) -

4 Project navigation MAQUETA*

¢ Project | simutation | SoAkch e

E "

E |

g "5 SELECTOR DE CAJAS Al [ ]

2 z:|iPro) K2

€ v . Couplings Al B %
~ | Charts

% New chart

g

3

|»
500K

Q8
owdess |

[
L]

INTRO PESO
KILOS

IMPULSO INICIAI §

PARO EMERGENC
S1

® signal PICSIM  CO -

Origin: Coupling
Signal type: Output
Data type: binary
About: Q0.0

4 Portal view ¢= PLCSIM | 3] MAQUETA

Figura 5.5.6. Realizacién conexionado entre elemento y sefial.

Como este proyecto tiene 8 salidas, y por lo tanto se desea tener 8 displays binarios
y saber cuando estan activados o no, se procede a etiquetar cada piloto de sefializacion.

Se entra en la pestafia “Graphic” en el borde derecho de nuestro programa, y Se
clica una vez en “Text”, con el raton en la ventana Maqueta, ahi el cursor sera una cruz, se

determina el tamafio del cuadro de texto, se escibe lo que deseemos, en este caso “C0”, se
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le da el tamafio de fuente correcto, y se pone cerca del display binario. Con esto se tiene
una etiqueta y un piloto de sefializacion (Figura 5.5.7.).

g

Project Edit Simuation Window Automatic modeling Options  Help

il 1 o (P Reaktime (100%) v
MAQUETA*

Project | Simulation | v Graphic tools
H{ 2o s & & Tahoma ~ 2B/ UiR:rLrArSrErimOLr
/ Line
1 SELECTOR DE CAJAS CIRectangle

3:| Project manager O Ellipsis
/2 Polyline

2 Ellipse arc
" Bezier curve

Project navigation

oydesy

s |

Figura 5.5.7. Creacion de un cuadro de texto.

En este proyecto, es necesario hacer 8 displays binarios y etiquetas, por lo que se
repetirdn los anteriores pasos, pero con las diferentes direcciones, y cambiando el nombre

de las etiquetas, se puede ver en la Figura 5.5.8.

b = N, K N - w2 .
R S / chip2 3 sc2 W Step switch with image
\ . Bascula il 5,
o -~ Digital input 1
Slider &
co —
C1
c2
c3 w Others
c4 3D-Viewer [
P1 Signal splitter
g | Adion
P2+ &
p3” 7"
w Preview 3‘
A S
e 1)
Binary display#8 Properties | Diagnostics | ¢ Binary display
= oetier<l SN _ [emes Signal Control for displaying the state of a
J sgnal  PLCSIM P2 " binary signal
View
= PLeSIM | %] MAQUETA

Figura 5.5.8. Todos los displays binarios finalizados.

Ahora se tiene que agregar a nuestro Chart todas las entradas, como pulsadores,
finales de carrera, etc.

Se va a realizar el pulsador de Marcha, como se ve en la Figura 5.5.9. En la
Ventana de Herramientas, en “Controls”, en la zona de “Input”, se selecciona “Pushbutton
with image” (pulsador con imagen), ya que este pulsador se le quiere poner una imagen

descargada con antelacion, para que nuestro Panel de Control quede curioso. A
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continuacidn, con el elemento seleccionado, en la Ventana de Propiedades, se hace clic en
“View”, y en “Image” (off) y (on) se selecciona la misma imagen de pulsador de marcha
en la ubicacion donde la tengamos. Para hacer la conexion con una sefial, como ya se sabe,
en la misma Ventana de Propiedades, se abre “Connector” y se deshabilita el ojo (*), y se

arrastra desde “Signals” la conexion PLCSIM-MARCHA, para el caso del pulsador de
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4 — 24" X | Controls »
¢ Project [ Simulation | + Display
E‘ Hiz o i sow = & & Tahoma Fn3Bl/ Uit LrArSrrifgn | Binarydisplay
H Analog display
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E\ Z_I Project manager Bar graph display
& v .| Couplings g
<& New coupling g
¢= PLCSIM %
~ - Charts.
% New chart v Input —
Pushbuion
b 2) Montorieg :
¥ | Scripting Switch
» - Material Switch with image
-3l Snapshots Step switch il
IMi Find & replace Step switch with image o
QY Consistency check Digital input g
P start Slider &
L ]
O . i
T
w Others
3D-Viewer 1l
Signal splitter
Action g
w Preview E!
H
5 &
S
Pushbutton with image#1 Properties Diagnostics | ¢
General Property Value Pushbutton with image
Adapt to image size . . >
q Control for setting a binar nal
2 .....| Image (off) MARGHA Bl X means of a pmhgvtton; :r’r/:gg&s czw
Image (on) MARCHA |54 show whether the button is pressed or
not

4 Portal view e PLCSIM | 5| MAQUETA

Figura 5.5.9. Creacion de un pulsador con imagen.

Se siguen los mismos pasos para crear el pulsador de Paro, pero con diferente
direccion e imagen.

Para realizar los demas pulsadores o sensores, se escoge dentro de la Ventana
Herramientas y en “Controls” el elemento “Pushbutton”. Se conectara con las conexiones
respectivas, como anteriormente, arrastrando desde “Signals” hasta el cuadro en blanco de

“Connector”, al que previamente se ha deshabilitado el ojo.

En estos pulsadores se puede o bien ponerle un texto interior, en la casilla “View”
en “Text”, como podemos ver en la Figura 5.5.10. 6 hacer una etiqueta como previamente

fue explicado.
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Project €3t Semdston  Widow  Autamatc modeling  Optors  Help SIEMENS
= (e 100%)
4 Project navigation MAQUETA* - 24 X | Signals »

« portal view  ESERTTESTII ANCTTUATN

Figura 5.5.10. Realizacion de un pulsador sin imagen.

Como se muestra en la Figura 5.5.11., se tienen que realizar todos los pulsadores
sin imagen, y quedarian segun la imagen, la gran mayoria con sus etiquetas y otros con su
texto interior, aunque eso es lo de menos, lo mas importante es que se le den las

direcciones adecuadas.

£
Project Mt Srdetion Window  Automatc modeling  Options  Help SIEMENS

e | d-ime (100

4 Project navigation MAQUETA® _ 2@ X | Signals »

g
e

g
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LR

Data type: binary

< portalview  ESSRTTN BRI

Figura 5.5.11. Realizacion de todos los pulsadores.
El proyecto necesita un campo de entrada de datos analdgicos, para introducir el

peso que se desee de cada caja, ya que es un maqueta simulada.
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En la Ventana de Herramientas, pestaiia “Controls” se podra encontrar el elemento
“Digital input”, que sera el idoneo para el panel, tal y como dice en el “Preview” de la
misma ventana: “Control para entrada numérica de valores analdgicos o sefial integrada”.
Este elemento se configura de la misma forma que el anterior, por lo que se tendra que

hacer la conexion con su respectiva sefial, en este caso la sefial analogica “KILOS”.
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5f New chart INTRO PESO v Input ]
l| 8 MAQUETA| scB B LTI
» | Monitoring £6i . Pushbutton with image §
» | Scripting Switch
» | Material P1 3 sca PARO Switch with image
il Snapshots. P2 Ss1 sC2 Step switch il
[ Fni & replace P3 s2 sc3 IMPULSO Step switch with image o
QY Consistency check 2
P Start Slider H
w Others
3D-Viewer =
Signal splitter
Action g
w Preview g
m B | 0.00 Ly
Digital display#1 Properties | Diagnostics [l pigita input
General Name Signal o . o
Cont r numerical input of the value
x B PLESIMI} KILOS L of an analog or integer signal
View

4 Portal view i

MAQUETA

Figura 5.5.12. Entrada numérica analdgica.

Al tratar de hacerlo lo mas real posible, se va a crear un panel de control, para que
se asemeje lo maximo a los mandos de una maquina industrial.

Para ello en la Ventana Herramientas, en la pestafia “Graphic”, se puede ayudar de
los rectangulos y circulos, y se va jugando con la tonalidad de colores, para crear como la
estructura metalica del panel de mandos. Una vez se haya creado estos dibujos, se podra
seleccionar todo y agruparlo, esta opcion esta en la Ventana Chart, en la barra de simbolos

al final, hay tres puntos, se clica ahi, y sale la opcion “Group” entre otras, tal y como
muestra la Figura 5.5.13.
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MAQUETA* — 2 X | Graphic

Figura 5.5.13. Creacion estructura metalica del Panel de Control.

Una vez que se tenga esta figura agrupada, al llevarla a donde estan todos los
elementos de control, se encontrara con que la pieza metélica oculta los elementos, como
se muestra en la Figura 5.5.14., con la estructura seleccionada, se clica en “Send to
background” (enviar al fondo), que se encuentra en la barra de simbolos.
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Figura 5.5.14. Enviar al fondo una imagen.
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Una vez puesta la imagen de la estructura en el fondo, se puede observar que las
etiquetas se ven con el fondo blanco. Aqui hay dos opciones, o mientras se va creando,
seleccionamos “No color” al color de fondo. O como se muestra en el ejemplo de la Figura
5.5.15. se cambia el color de todas en este paso, como se muestra en la figura, es muy

sencillo.

MAQUETA* —2aX

Figura 5.5.15. Cambio del color de las etiquetas.
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Como se puede observar en la Figura 5.5.16., el Panel de Control quedaria de la

siguiente forma, donde se pueden encontrar todo los controles y los pilotos de

visualizacion en el mismo conjunto.

También se ha colocado alrededor de la maquina y en su ubicacion idonea, cada

piloto de sefalizacion y pulsador correspondiente, tal y como se puede ver en la siguiente

figura.
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Figura 5.5.16. Finalizacion de la Maqueta estatica.
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5.6. Construccion de las Animaciones de los Elementos

Lo primero que se hace es crear el prototipo de caja que se desee, con la ayuda de
“Graphic” y todas sus herramientas, tales como: Rectangule, Plyline, Line, etc. Y en la
Ventana Propiedades, se le dara el color, grosor de linea, etc, en la opcion “Appearance”
(apariencia).

Una vez se finalice la caja, es el turno de darle movimiento. Para ello en la Ventana
Propiedades del elemento, hay una opcidn, “Animations”, se hace clic en ella, y hay que
elegir el tipo de animacion que se desea dar. Todas las cajas tendran dos tipos de

Animaciones, “Movement” (movimiento) y “Visibility” (visibilidad) (Figura 5.6.1.).
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Figura 5.6.1. Seleccion de animacion de un elemento.

36



indice

Se debe saber, que dotar la caja con la animacion de visibilidad, es porque una sola
caja es imposible que haga todo el recorrido de las cintas, y también es debido, a que la
funcion que se usa para mover las cajas, sera una funcion Rampa (la mas idonea para este
ejemplo), lo que quiere decir que, cuando llegue al final del recorrido que se le ha otorgado
a la caja, y active el sensor que se ha configurado en dicha funcidn, esta retornara por el
mismo camino que avanzd. Ahi es donde toma sentido la animacion de visibilidad. Esto es
un poco enrevesado al principio, pero conforme se vaya continuando en la explicacion, se
entendera con facilidad.

Se explicara como definir los parametros y como programar el ciclo de la caja
(cajas), que pesa entre 0 a 5 kg, el inicio sera cuando el operario acciona el pulsador de
Marcha, y el final serd cuando la caja sale de la cinta C2 y es detectada por el sensor SC2.

Estard mas claro con el tramo de GRAFCET de la mencionada caja, tal y como muestra la
Figura 5.6.2.

0

—+ IMPULSO INICIAL

1

-+ MARCHA

9 | €0

—- SCB

6

—+— <5/INTRO

7 eo | e [ e2
—+ SC1-2

a8l ¢1 | 62
- 51

9 c2 | P1
—+ SC2

Figura 5.6.2. GRAFCET del tramo de la caja de 0 a 5 kg.
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El programa en TIA Portal se ha tenido que modificar, mejor dicho, ampliar, ya que
coincidia que en varias etapas, alguna cinta continuaba activa, y eso creaba conflicto en la
simulacion, por lo que se soluciond de la siguiente manera: creando un contacto de
“ETAPA 1” y una salida de “ET 17, y asi con todas, como se puede ver en la Figura 5.6.3.,
de esta manera se pueden mover las cajas de etapa en etapa, y también ponerlas visibles o

invisibles en su debido momento.

SELECTOR DE CAJAS2 » PLC_1 [CPU 314C-2 DP] » Bloques de programa » Main [OB1]

dFF s EEERE BEE CaBe s 8T H =
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e [ — 2
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11 { )
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11 { 1
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-
[100% = W, cvsreree

Figura 5.6.3. Ampliacion programacion proyecto en TIA Portal.
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Como se muestra en la Figura 5.6.4. una vez seleccionada la animacion de
movimiento para la caja, se ve el objeto en su posicion inicial con unos colores casi
transparentes, al igual que todo el entorno en la Ventana Chart, excepto una linea roja, que
marcara el desplazamiento y la caja en su posicion final.

Como se puede ver en el GRAFCET de la Figura 5.6.2., nuestra caja tiene 5 etapas,
pero una etapa la caja esta parada, por lo que tendré 4 ciclos, o mejor dicho, se tienen 4
cajas, con 4 movimientos.

Se empezara desde el final hasta el principio, para superponer las cajas, y que el
efecto sea de una caja en movimiento.

ETAPA 9 — Inicia al detectar S1, en el cilindro P1, y finaliza cuando lo detecta el

sensor SC2, en la cinta C2.

MAQUETA¥* -2 X
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Figura 5.6.4. Configuracion de la animacion Movimiento, Etapa 9.
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ETAPA 8 — Inicia cuando lo detecta SC1-2, y finaliza cuando lo detecta el sensor
S1, enel Cilindro P1. (Figura 5.6.5.)

Hi 2o o 75% = & & Tahoma EnEB I Uit LrAr Sy imryar

Figura 5.6.5. Configuracion de la animacion Movimiento, Etapa 8.

ETAPA 7 — Inicia cuando la Bascula finaliza el pesaje (<5kg), finaliza cuando entra
en la cinta C1, y lo detecta SC1-2. (Figura 5.6.6.)

MAQUETA* B x
Hia ool zsn = Q &1 Tahoma F0FB | Uik Lr Ar SritriBari

Figura 5.6.6. Configuracion de la animacion Movimiento, Etapa 7.
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ETAPA 2 — Se inicia cuando el operario pulsa MARCHA, y finaliza cuando la caja
activa el sensor SCB. Este ciclo sera el unico igual para todos, por lo que no habréd que
repetirlo. (Figura 5.6.7.)

Exceptuando el ciclo de la Etapa 2, los demas ciclos habra que hacerlos para los
otros dos intervalos de peso.

Es decir, la caja que pese entre 5y 10 kg, por ejemplo, los ciclos deberén iniciarse
desde que la béscula detecta su peso hasta que llega a la cinta C4, y es detectado por el
sensor SC4.

Al igual que la caja que pese mas de 10 kg, los ciclos deberan iniciarse desde que la

bascula detecta su peso hasta que llega a la cinta C3, y es detectado por el sensor SC3.

MAQUETA* _2ZaX
Hia o enii7s% ¥ Q & Tahoma B/ Ui LrArSrErig s

4 »

Figura 5.6.7. Configuracion de la animacion Movimiento, Etapa 2.
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Ahora es el momento en que se le da la animacion de visibilidad a todas las cajas,
para ello en la Ventana Propiedades del elemento, hay una opcion, “Animations”, Se hace
clicen ella, y se elige “Visibility”. Este se hace con todas las cajas.

Which animation type do you want to create?

Movement
Rotation
Scaling

* Visibility
Image change
Image sequence

0K Cancel

Figura 5.6.8. Seleccion de animacion de visibilidad.

5.7. Creacion de Funciones del Sistema
En la Ventana de “Project”, en la carpeta “Chart”, se clica “New Chart”, y se
nombra, en este caso se ha puesto “FUNCIONES MOVIMIENTO”, como se muestra en la
Figura 5.7.1., para que se entienda, aunque estas funciones no solo valdran para la

animacién movimiento, ya que también actuaran sobre la animacién visibilidad.

Project Simufation

6 SELECTOR DE CAJAS
v < Couplings
@& New coupling
¢= PLCSIM
v ,QI Charts
% New chart
%/ MAQUETA
FUNCIONES MOVIMIENTO
» | Monitoring
» .| Scripting
» - Material
il Snapshots
1M1 Find & replace
W Consistency check
P Start

Figura 5.7.1. Nuevo chart “FUNCIONES MOVIMIENTO ™.

Project navigation
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La funcién “Ramp” se puede encontrar en la Ventana de Herramientas, en la libreria
“Components” / “STANDARD” y dentro de estas, en elementos “AnalogExtended”.
Aurrastre este componente a su Chart, como se puede ver en la Figura 5.7.2.

w Basic components o
iz o (E# 125% 2 & & Tahoma EueEB [ U Az Axryy) .|+ sTanDarRD ié
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«g AFormula =i
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o,o[[rSP «ae} Limiter =z
False [[SET s} MinMax g
«agf Multiplexer
«ag PTn
i
E— g Selection ;c‘)

Figura 5.7.2. Funcion “Ramp”.

Este componente calcula el valor en funcionamiento de la rampa mediante el
tiempo configurable “T” del limite mas bajo “LL” al limite mas alto “UL”, si a la entrada
(+ / arriba) se le asigna el valor “1” y viceversa, si a la entrada (- / abajo) se le asigna el
mismo valor “1”. Si uno de estos dos limites esta conectado en las salidas del componente.

Esta funcidn se activara con una sola sefial o pulsador, y se conectara directamente
a la entrada, y la segunda entrada tendra conectada un negador.

La sefial de entrada, la cual activa la animacion de las cajas, sera “PLCSIM C0”,
esta ira a la entrada (+), por lo que se ira a la libreria “Signals™ y se arrastrara dicha sefial
con el boton del teclado “Shift” pulsado en todo momento, se pegara una sefial con una
etiqueta de color verde, como muestra la Figura 5.7.3.

La sefial de negacion que se debe colocar en la entrada (-) y conectarla en paralelo
con las otras dos entradas, serd “NOTc¢ “ del “STANDAR | BinaryBasic”.

PLCSIM CO [ fals=[p* | *
falsz [ false [p— E_
10.0[+

1IZIIZI.|:I|!eL.|L
0.0fsLL

Figura 5.7.3. Conexiones Funcion “Ramp”
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Se mueve la negacion a la entrada (-) de la rampa, de modo que el triangulo rojo de
la negacion se superponga con el triangulo verde de la rampa. De esta manera, las dos

conexiones se relacionan una con otra. Este atento, y agarre el componente en si, y no su

conexion. Si fuera necesario puede ampliar el chart con el simbolo (@‘ ), en la barra de
simbolos. (Figura 5.7.4.)

PLCSIM CO [  falsa [+ gﬂ
|.

100.0 (UL
0.0[-LL i

_u.nl!-EF'_
false [LSE

Figura 5.7.4. Funcién Rampa con Entrada Negativa.

Las dos conexiones que todavia faltan se pueden hacer con las lineas de la sefial. Se
hace clic en el triangulo rojo de la sefial “PLCSIM C0” y luego se hace clic en la entrada
(+) de la Rampa, y ahora para conectar en paralelo la entrada (-), se clica en el triangulo
verde al lado de “false” en la “NOTc” y después clic en el triangulo totalmente rojo de la

salida “PLCSIM C0”, la Figura 5.7.5. muestra como ha de quedarse.

PLCSIM CO
10.0 [ |£i
r]‘

100.0| ! L
0.0[LL

_u.nl!-ep_
falsa [-SE

Figura 5.7.5. Conexion de entrada en la Funcion Rampa.

|

Ahora, se necesta que cuando esta funcion llegue al maximo de la rampa, active un
sensor 0 una sefial. Para que se entienda, se pondra un simil, por ejemplo, la rampa va de 0
a 10, tiene una sefial la cual, cuando la rampa llega a 10 activa un final de carrera, y tiene
otra sefial, que cuando la rampa esta en 0, esta activando otro final de carrera.

Las sefiales anteriormente citadas, son los dos triangulos rojos abajo a la derecha de
la Funcién Rampa, nosotros usaremos el que esta mas alto, que es el que activa o da una
sefial, cuando la rampa llega a su maximo valor.

En esta sefial se conectara el sensor SCB de caja situada en la bascula, por lo que se

ird a la libreria “Signals” y arrastrar la sefial “PLCSIM SCB” con el boton del teclado
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“Shift” pulsado en todo momento, se arrastrara una sefial con una etiqueta de color verde,
como muestra la Figura 5.7.6. Entonces se une el conector de la periferia conectandolo de

esta manera con la rampa.

PLCSIM CO

Figura 5.7.6. Conexionado completado Funcién Rampa.

Finalmente, se baja el valor por defecto del tiempo de ejecucion de la rampa, en
este caso se puso 3 segundo, pero va a ir dependiendo de cada trayecto de las cajas y lo
largo que sea cada tramo. Esto se puede hacer directamente en la funcién, haciendo doble
clic en el campo grisaceo de la entrada “T” y sobrescribiendo el valor “3” (en este caso),
como se observa en la Figura anterior 5.7.6.

Y con ayuda del GRAFCET de la Figura 5.6.2., ya se tienen los conocimientos
suficientes para realizar todas las Funciones Rampa del ciclo de la caja menor de 5 kg.
Como se puede ver en la Figura 5.7.7., son 3 Rampas mas las que hay que afiadir, con sus

diferentes tiempos, dependiendo el tramo de cada una.
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Figura 5.7.7. Funciones Rampa para el ciclo “Caja <5kg”.
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5.8. Implantacion de las Funciones en las Animaciones

Ahora se procede a aprender como instaurar cada una de las funciones en cada una
de las cajas, y ponerle las diferentes funciones “Ramp” a cada animacion.

A cada caja le corresponde una rampa diferente, eso tiene que estar muy claro, y no
confundirse a la hora de programarlo, ya que por lo contrario, la simulacion no hara lo
deseado. Por lo que la programacién sera la siguiente:

- Ramp#l - Primera caja

- Ramp#2 - Segunda caja
- Ramp#3 - Tercera caja

- Ramp#4 - Cuarta caja

También se ha de tener claro que para todas las animaciones de movimientos, se
escogen las variables “Ramp#N — Y, donde N serd el nimero de funcion, dependiendo de
gue caja se quiera mover.

Para darle el valor de “Ramp#1” al movimiento de la Primera Caja, Se clica sobre la
caja, “Animations” / “Movement”, y en la Ventana Herramientas, Se va a “Singals”, y se
arrastra hasta la Ventana Propiedades, en “Value”, la sefial “Ramp#1l — Y”. Como

muestra la Figura 5.8.1.

4 SELECTOF

% SELECTOR DE CAJAS
Project Edit Simulation Window Automatic modeling Options  Help

indice

SIEMENS
B b Resktmelo) v ,
4 Project navigation MAQUETA* — 24 X | Signals
3 Project I Simulation Source Name
8 dia [ 75% = & & Tahoma v B Ui LrAr=rErimmar
H _+| origin
E 5 SELECTOR DE CAJAS Al ||
£ 3:| Project manager SHialiype i
v o Couplings Al B
NN Data type
¢m PLCSIM Al ] %
v | Charts
%} New chart Resetfiter | —
3| MAQUETA
FUNCIONES MOVIMIENTO| svw Search mmia §
= S rce me &
: ﬁj scripting i, Ramp#1 DOWN
» :‘.d @a Ramp#1 LL -
: —| Ramp#1 LR
:m - Ramp#1 MANUAL 2
Y Consistency check: ﬁﬂ\ Ramp#1 SET '%
5 : Ramp#1 sp
P> start [ -] Ramp#1 SW_DOWN ]
= Ramp#1 SW_UP —
Ramp#1 T
Ramp#1 uL
= Ramp#1 ULR
; it 5 Ramp#1 up 1|
" - ‘i‘@‘r 3 £ | Ramp#1 [y ]
X c2 Ramp#1 z
. - €3 Ramp#1 zLimitParamFault g
%&‘%@ c4 Ramp#1 ZTimeParamFault
kG “ P1 S( Ramp#10 DOWN ]
P2 S( Ramp#10 L
3 = SC Ramp#10 LR 2
Ramp#10 MANUAL ]
= | Ramp#10 SET &
_* | Ramp#10 sP <
Properties | Diagnostics """l;';‘;" SWR0
Appearance + | Property. Value
Layout signal Ramp#l Y - Origin: Component
~ Animations Initial value 0.0 Signal type: Output
New animation B8 End value eli Data type: analog
Distance X 7.5 Y: 41.125
Visibility

5| FUNCIONE... | 3| MAQUETA

4 Portal view

Figura 5.8.1. Insercion Funcién Rampa en la animacion Movimiento.
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Tener claro que para todas las animaciones de visibilidad, se escogeran las

variables “Ramp#N — DOWN”, donde N sera el numero de funcion, dependiendo de que

caja queramos mover.

Para darle el valor de “Ramp#1” a la visibilidad de la Primera Caja, Se hace clic

sobre la caja, “Animations” / “Visibility”, y en la Ventana Herramientas, se va a “Singals”,

y se arrastra hasta la Ventana Propiedades, en “Value”, la senal

Como se ve en la Figura 5.8.1.

L b Resmelm) -

“Ramp#1 — DOWN”.

4 VProject navigation MAQUETA*

- 2 X | Signals

Source Name

<
3 W2l (i 7% = & &) Tahoma S uEB | Uisr LA SR T A
2 2| origin
2 5 SELECTOR DE CAJAS Al B
% :—I Srojec TEva0 Signal type —
< ISl Al []
o= (1 Co0H Al = |8
v | Charts
3 New chart Reset filter =
4| MAQUETA
+ oarch s i
» | Monitoring Source Name |
» 1| Scripting PLCSIM P3
» - Material PLCSIM PARO EMERGENC L]
B PLCSIM s1
E - > PLCSIM 2 2
L mﬁlﬂ&wﬂ' PLCSIM s3 Ed
= ek PLCSIM sct &
psat PLCSIM sc1-1 |
PLCSIM SC1-2
PLCSIM sc
o PLCSIM sc3
m' - 0 PLCSIM sc4
cL ; — PLCSIM SCB |=l
Q) "o Peso (Cr—CT—
€3 scB . Ramp#1 T &)
(€4 Jisel | Ramp#1 LR %
4 P1 'SC4  pARO Ramp#1 MANUAL
e - IMPULSO z:sz f il
@ . Ramp#1 SW_DOWN e
Ramp#1 sw_up H
+ | Ramp#1 T L

New animation
Movement

» Group

» PolyLine

%] FUNCIONE... | 5| MAQUETA

4 Portal view

Signal
'Visible' if signal ‘True'
Offline visible

lue
Ramp#1 DOWN

Ramp#1 uL

« »
Properties Diagnostics S
 Animations | Property val

Origin: Component

Signal type: Input
Data type: binary

Figura 5.8.1. Insercion Funcion Rampa en la animacién Visibilidad.

Se debe hacer estos pasos para todo el ciclo de “caja <5 kg”. Una vez se haya
finalizado, seria recomendable simular este tramo, para ver si la simulacion actua tal y

como se desea, ya que la programacion de los demas tramos es similar.

Con ayuda del GRAFCET de la Figura 5.1., ya se tienen los conocimientos
suficientes para realizar todas las Funciones Rampa de todo nuestro proyecto. Como se
puede ver en la Figura 5.8.2., son 6 Rampas mas las que hay que afiadir, con sus diferentes

tiempos, dependiendo de la longitud del tramo de cada una.
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Realizando estas 10 Rampas, como nos muestra la Figura que tenemos abajo, ya se

habria finalizado de construir todas las funciones de nuestro Selector de Cajas.

SIEMENS

— 2@ X | Signals

{HE 100% ¥ & & | Tahoma F2EB I Ui ZrArSrErinOa ]

Figura 5.8.2. Realizacion de las Funciones Finales de nuestro Proyecto.

Una vez se tengan todas las rampas finalizadas, solo queda instaurar todas las
Funciones Ramp en las cajas restantes, y con ello se conseguiran los dos tramos que
faltaban, es decir, ciclo de “caja de peso entre 5 y 10kg”, y el ciclo de “caja >10kg”.
Cuando se concluya todas las cajas se harba finalizado el programa, por lo que solo
quedaréa guardarlo, y simularlo, para comprobar que todo va correctamente.

SIEMENS

i 7s% 2 & & Tahoma FnuEB/ Uivr LrArSrs|

.
MAQUETA

Figura 5.8.3. Proyecto Finalizado.
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6. SIMULACIO

N PLANTA VIRTUAL

Se abre TIA Portal, se carga el programa, se compila para asegurarnos que no existe

., . s . P : | ,
ningun error, y se hace clic en “Iniciar Simulacion (.), se encuentra en la barra de Menu

Répido, se abrird una ventana como se muestra en la Figura 6.1., como vamos a cargar el

programa en un simulador, en este caso PLCSIM, se tendran que definir los siguientes

parametros:

Tipo de interfaz: MPI
Interfaz: PLCSIM

Una vez insertados estos parametros, se clica en “Iniciar Basqueda”. Encontrara el

Tipo de dispositivo: CPU 300 sin especificar, se selecciona y se clica en “Cargar”.

T4 Siemens - I\SELECTOR DE CAJAS2\SELECTOR DE CAJAS2

Proyecto Edicion Ver Insertar Online Opciones Herramientas Ventana Ayuda

T X D @: 5[0 [V esoblecer conexion online ¥ Deshacer conerion online  fip [ M@ % — [|]*

5 % cuardarproyecto @ ¥ %=

SELECTOR DE CAJAS2 » PLC_1 [CPU 314C2 DP] » Bloques de programa » Main [0B1]

Totally Integrated Automation
PORTAL

4 Vista del portal

23 Vista general

Dispositivos Opciones
s e 1z (] & ¢ (i[5 ‘B ( e = =] 5
EE) b EEAEDE @ E CLEED = &2 B =] =] Z
> | Favoritos 8
~ | ] SELECTOR DE CAJAS2 T i o
= e Nodos de acceso configurados de "PLC_1" v | Instrucciones basi... |3
B¢ Agregar dispositive Nombre a
& Dispositivos yredes Dispositivo Tipo de dispositivo  Slot Tipo Direccién Subred [Eh> B cerenst =
~ (@ PLC_1 [CPU 314C-2 DF] PLC1 CPU314C2DP  2X2 PROFIBUS. 2 = [l T
= i CPU 314C-2DP 2x1 MPI 2 =| » Ed Operaciones lgi... SR
Y configuracién de dispositi n : =
B on L viiie _ —| » [ Temporizmdores =
4 online ydiagnéstico VBB a
~ [g Blogues de programa ST
I bafarnievo bloqus » [¥] Funciones mate... \TI%
& Main [08B1] Tipo de interfazPGIPC:  [_MPI [+] | < L] By
4 Blogue_1 [FC1] L it e |
= % vl @ g v | Instrucciones avan... [
» 53 Bloques de sistema InterfazPGIPC: (R PLCSIM eE[d | 2
r 2 s i © Nombre
» [ Objetos tecnolégicos Directo a slot 2 X [~] = = L0
= 0 » [] Fecha yhora [~lD
» G} Fuentes externas - ®© a: |
r - » [ string + Char [=]=
» Lg Variables PLC » [ me =
o moria imagen ... |3
» [ Tipos de datos PLC o i ! 9 3
» (5 Tablos de observacién yf Dispositivos compatibles en la subred de destino: [ Mostrar dispositivos compatibles 2 H Reritiie dscent B
oy » [] PROFlener:
» Lig Backups online Dispositiva Tipo de dispositivo | Tipo Direccién Dispositivo de de... = .gy., o
e ; » [ Parametrizacion d..| v [
» Uiii; Datos de proxy de disposil - CPU 300 sin espe... MPI Z = <] = ol |
6§ informacién del programa| = = WPl Direccién de acceso = (o] [Tecnotont ——
wisos de PLC o ednologia
istas de textos I Nﬂ:jhfe
Mbdulos locales » rT' PID Control
» (4§ Datos comunes ["] Parpadear LED H o (ool
» [5]) Configuracién del documentd| = Médulos de funcion
» [@ idiomas yrecursos p—— PARNFUnCione= 300G
- Iniciarbisqu... | [—
» [ig Accesos online paicinshisqui
» [ Lector de tarjetasimemoria USB | jnformacién de estado online:
¥ Recopilando informacién de dispositivos... [&] [=
<[ i Scanning y consulta de informacién concluidos. —
- = 5
v ‘ Vista detallada [« [=}
[T Mostrar solo mensajes de error
Nombre Direcc -
|  cagar || Cancelar
< i [3]
> iComunicacién
<[ i iE3 > | Paquetes opcionales

Figura 6.1. Seleccion de dispositivo para cargar el programa.
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Aparecerad una ventana de Vista preliminar Carga, como muestra la Figura 6.2. Se

define el pardmetro: Carga con coherencia, si no estuviera por defecto, y se clica en

"Vista preliminar Carga X
0 Comprobar antes de cargar
Estado ! Destino Mensaje Accién
4 @ ~ rc Listo para operacién de carga.
° Médulo simulade  La carga se efectda en un PLC simulado.
(V] » Software Cargar software en dispositivo Cargar con coherencia
< [ >
[ Actualizmr ‘
| Finalizr |1~ cargar }[  cancelar |

Figura 6.2. Vista preliminar Carga.

Se abrira el programa S7-PLCSIM1, se insertan nuestras entradas y salidas, ver
Figura 6.3.

En este caso tenemos 14 entradas digitales, es decir, desde 10.0 hasta 11.5, por lo
que se insertan dos ventanas de entradas de 8 bits cada una. Una la se nombra IB0O, donde
iran los bits del 0.0 al 0.7. Y la otra IB1, que alberga los bits del 1.0 al 1.7.

También se tiene una entrada analdgica, en este caso es del tipo Real, y la direccion
es ID64 (es muy importante que la direccion sea la misma), y el formato numérico ha de
ser “Regul:real”.

Este programa tiene 8 bits exactos de salidas reales, por lo que con un QB es

suficiente.
(@ S7-PLCSIM1  S7300/ET200M station_1\PLC_1 [E=EET)
Archivo Edicion Ver Insertar PLC Ejecutar Herramientas Ventana Ayuda
D& S [pesmmeny 5| SR BRI BRaRaaa aas HEg n
LS
Bl [ @ =] | Eost (o] @[] |[BB (ol =|Br (ol=z(x]||EBaw == =]
Ellgf, I~ RUNP [iD64 [Regutrea ~| || [iB1 [ets <] | |[iE0 [es <] ||[o80 [eits — ~]
DBN'_F‘”N p— 7654 3210 eG54 920 7654 3210
e sT0P Maes| | |[0.00000e+000 [var <] [{rPFr rere ||rrre roce [rrrr rerre
Pulse F1 para obtener Ayuda. CPU/CP: MPI=2

Figura 6.3. Interfaz PLCSIM.
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A continuacion, se abre el SIMIT, se carga el programa, se abre nuestro Chart de
simulacion, en este caso “MAQUETA”, por medio de la barra de Simbolos se inicia la
simulacion, se clica en Start (.). El software cambiara a color naranja, como se ve en la

Figura 6.4.

Figura 6.4. Simulacion iniciada.

Como se observa en la Figura 6.5., una vez se pulse el “IMPULSO INICIAL” y la
“MARCHA?”, una caja sera alimentada por la cinta CO0, llega hasta el sensor SCB, donde la
bascula simula el pesaje, y espera que se introduzca un valor en kilogramos, una vez se
escriba la cifra, habra que pulsar “INTRO PESO”, dependiendo la cifra que se haya puesto,

la caja ira para una cinta expulsora o hacia otra.

{2659 ¥ & & Tahoma ¥ 2EB J Uid: LrArSrErifOaiE o w ik

|«

Properties  Diagnostics

Figura 6.5. Simulacion: caja esperando “INTRO DE PESO”.
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Se muestra en la Figura 6.6. como cuando se introduce un peso de entre 0.01 a 5 kg,
la caja es expulsada automaticamente por la cinta C2.

MAQUETA

— 2 X

Figura 6.6. Caja siendo expulsada por cinta C2.

Se puede observar como cuando se introduce un peso de entre 5.01 a 10 kg, la caja
es expulsada automaticamente por la cinta C4 (Figura 6.7.).

MAQUETA _ZaX

Figura 6.7. Caja siendo expulsada por cinta C4.
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Se puede contemplar como en la Figura 6.8., cuando se inserta un peso de entre

10.01 a 15 kg, la caja es expulsada automéaticamente por la cinta C3.

|

{HEea)7se » Q)]

10.50

c2 INTRO PESO = MARGHA
C3@ SCB -
o Erp Ll
&4 Pl S3 .SC4 -

P2® S1 .SC2
P3 S2 ._sc3

g

Figura 6.8. Caja siendo expulsada por cinta C3.

7. CONCLUSIONES

SIMIT hace la planta virtual una realidad. Funciones muy completas a través de
control por retroalimentacion y control de circuito cerrado, como para procedimientos,
operaciones y reacciones a fallos o errores en las operaciones, todo ello se puede conseguir
en este software.

Antes de ejecutar un nuevo programa en una Planta Industrial, o incluso antes de
fabricar dicha Planta, se puede implementar mediante este software, evitando que los
componentes mecanicos sufran dafios o desperfectos, o incluso accidentes, por lo que
permite una puesta en funcionamiento via online, de forma sencilla y segura.

Es una garantia de calidad integrada, un suplemento ideal en cada fase de un
proyecto de ingenieria, ya que al ser tan rapido y facil de probar, incluso etapa a etapa del

proyecto, los errores se pueden descubrirse y corregirse en una fase temprana del proyecto.
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8. ANEXOS

En este apartado se adjunta todas las lineas de cddigo programado en lenguaje KOP
a través del software TIA Portal V13 de Siemens.

Bloque Principal de Segmentos.

» Titulo del bloque: "SELECTORDE CAJAS®

¥  Segmento 1: ZONAPRELIMINAR
P CON EL IMPULSO INICIAL SETEAMOS LA ETAPA 1Y RESETEAMOS LAS ...

%10.0 %=MO.1
“IMPULSDIN

[#]

Figura 8.1. Zona preliminar - Segmento 1
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Segmento 2: ZONA SECUENCIAL

P DESARROLLAMOS LA PARTE VERTICAL DE NUESTRO GRAFCET, DONDE LAS ENTRADAS SETEAN Y RESETE...

W13
MO0 1 %01 “PARO 9Mo0 .2
"ETAPA 1" “MARCHA" EMERGENCIA® "ETAPA 2"
] | ] | |
1T 1T |/= (S ;
%m0 .5 %06 9%MO 1
"ETAPA 5" "sc4” "ETAPA 1"
] L ] L
11 11 {R )
%M1 W1.0 Wm0 S
“"ETAPA 9° "SE2Y “"ETAPA 5"
] | ] |
1T 1T {R ;
M14 1.2 %M1
"ETAPA 12" *SC3” "ETAPA 9"
] | ] L
1T 1T (R ;
M4
"ETAPA 12"
(%)
Segmento 3: ZONA SECUENCIAL - CAJA LLEGA A LA BASCULA
Comentario
W13
M0 .2 %0 3 “PARO 90 6
“ETAPA 27 "SCB" EMERGENCIA" “ETAPA 6"
] | ] | ]
11 1T I/: {S )
M0 2
"ETAPA 27
(%)

Figura 8.2. Zona Secuencial — Segmentos 2 y 3.
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Segmento 4:

Comentario

ZONA SECUENCIAL - SELECCION CAJAENTRE 5 Y 10 KG

%13
o o
%M0.6 — S—— %02 "PARO %03
“ETAPA 6" IKILOSI IK'LOS *INTRO PESO" EMERGENCIA” *ETAPA 3"
1 1 e b 1 1 | s\
L) | Real | | Real | LA '/= 15}
5.0 10.0
YMO0.6
"ETAPA 6"
—R }——
Segmento 5: ZONASECUENCIAL -SELECCION CAJA 5Y 10KG
Comentano
%13
%03 %14 *PARO MO0 4
*ETAPA 3" *sC1-1" EMERGENCIA® *ETAPA 4
N | Y (s)
M0 3
*ETAPA 3
(%)
Segmento 6: ZONASECUENCIAL -SELECCION CAJA 5Y 10KG
Comentaric
%13
%0 .4 %0.5 *PARO %05
"ETAPA 4" 53" EMERGENCIA® *ETAPA 5
11 11 |
11T 11 |/= ( S ;
%MO 4
*ETAPA 4
(%)

Figura 8.3. Zona Secuencial — Segmento 4, 5y 6.
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Segmento 7:

ZONA SECUENCIAL - SELECCION CAJA < 5KG

Comentaro
- - %13
%MO0 .6 DG B %0 2 “PARO %0 7
*ETAPA 6" IKILOSI IK'LOS *INTRO PESO" EMERGENCIA" "ETAPA 7"
1 | 2 e ] 1 ] { ) .
L) | Real | | Real | L 4 1S
0.0 5.0
%M0.6
"ETAPA 6"
L {(R}—
Segmento 8: ZONA SECUENCIAL - SELECCION CAJA < 5KG
Comentan
%13
%07 %15 *PARO %M1.0
“ETAPA 7" *sC1-2® EMERGENCIA® “ETAPA 8"
{ | { | {1 {s}
%07
“ETAPA 7"
{R}
¥  Segmento 9: ZONASECUENCIAL - SELECCION CAJA < 5KG
Comentaric
%13
%M1.0 %0.7 *PARO %11
"ETAPA 8" st EMERGENCIA® "ETAPA 9"
| } | } % (s}
%1.0
"ETAPA 8"
{R}
Figura 8.4. Zona Secuencial — Segmento 7, 8y 9.
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Segmento 10: ZONASECUENCIAL - SELECCION CAJA > 10KG
Comentario
%13
%MO 6 ol B ol %0 2 *PARO W12
"ETAPA 6" IK"-OSI IK”-OSI *INTRO PESO" EMERGENCIA™ "ETAPA 10"
1 1 > * ] 1 ] <)
L | Real | | Real | L '/: {5}
10.0 15.0
90 .6
“ETAPA 6"
(R}
4 Segmento 11: ZONASECUENCIAL - SELECCION CAJA > 10KG
Comentario
%13
%12 %0 .4 *PARO %13
"ETAPA 10" "scit EMERGENCIA" "ETAPA 11"
{ | { | 4 {s }—
YM1.2
"ETAPA 10"
{R}
v Segmento 12: ZONASECUENCIAL - SELECCION CAJA > 10KG
Comentario
W3
%13 W1 “PARO mM14
"ETAPA 11" w2 EMERGENCIA" “ETAPA 12"
{ | { | i/t {s}
%M13
"ETAPA 11"
{R }—t

Figura 8.5. Zona Secuencial — Segmento 10, 11y 12.
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¥  Segmento 13: ZONA DE ACCIONAMIENTOS
DESALLORAMOS LA ZONA HORIZONTAL DEL GRAFCET, DONDE SE ACTIVAN LAS SALIDAS DEL SISTEMA.

W13
MO0 .2 “PARO 9%Q0.0
"ETAPA 2" EMERGENCIA® “co"
1 L ]
1T |/= ( )
90 .6
"ETAPA G"

¥  Segmento 14: ZONA DE ACCIONAMIENTOS
DESALLORAMOS LA ZONA HORIZONTAL DEL GRAFCET, DONDE SE ACTIVAN LAS SALIDAS DEL SISTEMA.

%13
MO 3 *PARO %Q0.1
"ETAPA 3" EMERGENCIA® 1

-
e

i | 1/t

MO0 4
"ETAPA 4"

907
"ETAPA 7"

%M1.0
"ETAPA 8"

%M1.2
"ETAPA 10°

%M13
"ETAPA 11"

Figura 8.6. Zona Secuencial — Segmento 13y 14.
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v

Segmento 15: ZONA DE ACCIONAMIENTOS
DESALLORAMOS LA ZONA HORIZONTAL DEL GRAFCET, DONDE SE ACTIVAN LAS SALIDAS DEL SISTEMA.

W13

M0 .7 “PARO 9%Q0.2
“ETAPA 7" EMERGENCIA® "™

] L ]

11 |/= ( :
M1.0
"ETAPA 8"

] |

1T

%M1
"ETAPA 9"

] L

Segmento 16: ZONA DE ACCIONAMIENTOS
DESALLORAMOS LA ZONA HORIZONTAL DEL GRAFCET, DONDE SE ACTIVAN LAS SALIDAS DEL SISTEMA.

%13
%M1.2 “PARO Q0.3
"ETAPA 10 EMERGENCIA" 3
] | ]
11 |/= { }
%M1.3
"ETAPA 11"
] |
LI |
W14
"ETAPA 12"
] |

Figura 8.7. Zona Secuencial — Segmento 15y 16.
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Segmento 17: ZONA DE ACCIONAMIENTOS
DESALLORAMOS LA ZONA HORIZONTAL DEL GRAFCET, DONDE SE ACTIVAN LAS SALIDAS DEL SISTEMA.

W13

%Mo 3 “PARO 9Q0 4
“ETAPA 3" EMERGENCIA® 4"

] 1 |

11T |/= ( ;
Mo 4
"ETAPA 4"

] 1

1 I

M0 5
“ETAPA 5"

] 1

Segmento 18: ZONA DE ACCIONAMIENTOS
DESALLORAMOS LA ZONA HORIZONTAL DEL GRAFCET, DONDE SE ACTIVAN LAS SALIDAS DEL SISTEMA.

W13
%M1 “PARO %Q0 .5
“ETAPA 9° EMERGENCIA® “p1"
] L ]
1T |/= ( ;

Segmento 19: ZONA DE ACCIONAMIENTOS
DESALLORAMOS LA ZONA HORIZONTAL DEL GRAFCET, DONDE SE ACTIVAN LAS SALIDAS DEL SISTEMA.

%613
YM1.4 *PARO %Q0.6
"ETAPA 12° EMERGENCIA® “p2"
] L ]
11 |/= ( )

Figura 8.8. Zona Secuencial — Segmento 17, 18 y 19.
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v  Segmento 20: ZONA DE ACCIONAMIENTOS

DESALLORAMOS LA ZONA HORIZONTAL DEL GRAFCET, DONDE SE ACTIVAN LAS SALIDAS DEL SISTEMA.

W13
MO0 5 “PARO 9%Q0.7
"ETAPAS" EMERGENCIA® “p3*
] L ] »
11 |/= ( )
¥  Segmento 21:
Comentaro
%MO0 2 %01.0
"ETAPA 2" "ET 2"
] L ] :
11T 1\ 7 »
¥  Segmento 22:
Comentario
Ym0 3 %Q1.1
"ETAPA 37 *ET. 3"
] L ] \
1 1 L
¥  Segmento 23:
Comentano
WMo 4 %012
"ETAPA 4° "ET_4"
] L | o
1 I \ 7] .

Figura 8.9. Zona Secuencial — Segmento 20, 21, 22 y 23.
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Segmento 24:

Lomentario

MO _6
"ETAPA 6"

%Q1.3
"ET_6"
I | 1
| 1 A} !
¥  Segmento 25:
%MO0.7 %Q1.4
"ETAPA 7" pl= Dy
11 [
| 1 \ !
¥  Segmento 26:
%M 1.0 %Q1.5
*ETAPA 8" "ET_8"
11 [\
1 7
¥  Segmento 27:

%M1.2
"ETAPA 10"

%Q1.6
*ET_10"
' 1
| 1 \ 7
¥  Segmento 28:
%13 .7
"ETAPA 117 “ET_11"
] | ] \
| LI | \ ]

Figura 8.10. Zona Secuencial — Segmento 24, 25, 26, 27 y 28.
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Bloque de Funcion Scale.

¥  Segmento 1:

Comentario

SCALE
— EN ENO
W7 52 FMWS0
"BASCULA" — |N RET_VAL — "Tag_4"
150 — HI_LIM %D64
0.0 = LO_LIM ouT "KILOS®
%M10.0
*Tag_2"
| | BIPOLAR

Figura 8.11. Bloque de Funcion Scale.
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